AUTOMATYKA | MECHATRONIKA

Ezi-SERVO Plus R jako
system autonomiczny (2)

Konfigurowanie wejs¢/wy

W pierwszej czesci

¢

cyklu opisana zostala parametryzacja napedu

Ezi-SERVO Plus-R. Obecnie skupimy sie na konfigurowaniu wejsc/
wyjs¢ sterownika i funkcjach, ktére mozemy im przypisac.

W zalezno$ci od konstrukeji napedu, do-
stepne sa rézne konfiguracje wejs¢ i wyjsc
cyfrowych. W typowym rozwigzaniu, w kté-
rym silnik i sterownik stanowig dwa oddziel-
ne elementy (Ezi-SERVO Plus-R oraz Ezi-
STEP Plus-R) oprécz 3 wejsé i 1 wyjscia, do
dyspozycji jest 9 programowalnych wejsé i 9
wyj$¢. Natomiast w wykonaniach kompakto-
wych (Ezi-SERVO-ALL oraz Ezi-STEP-ALL)
jest dostgpne 7 programowalnych wejs¢, 1
wyjécie oraz — podobnie jak wczesniej — 3
wejScia i 1 wyjécie. W zalezno$ci od sposobu
polaczenia obwoddéw wejsé/wyjs¢ sterow-

nika, dziatajg one jako NPN lub PNP. Konfi-
guracja wej$é/wyjs¢ odbywa sie w zakltadce
I/O Setting oprogramowania Ezi-MOTION
Plus-R. W zaktadce I/O Monitoring (rysu-
nek 1) mozna natomiast skorzysta¢ z symu-
latora wejsé/wyjsc.

Niezaleznie od rozwigzan konstruk-
cyjnych, wejscia i wyjScia majg zawsze te
same funkcje: 3 wejscia przeznaczone sa do
dotaczenia 2 wylacznikéw krancowych (Li-
mit+ i Limit-) oraz czujnika pozycji bazo-
wej (Origin), natomiast niewykorzystywane
obecnie wyjscie zarezerwowano dla przy-

Tabela 1 Wejscia cyfrowe programowalne

paand Funkcja

sygnatu ]

IN 1 Ustawienie aktualnej pozycji watu silnika jako zerowej (Clear Pos)

IN 2 Numer poczatkowego wiersza, 8 wejs¢: PT A0 — PT A7 (8 bitow — maks. 256 wierszy)
Start tabeli pozycji (PT Start)

IN.3 | Miekki STOP (Stop)

IN 4 Najazd reczny + (Jog+)

IN 5 Najazd reczny — (Jog -)

IN 6 Kasowanie alarmu (Alarm Reset)
Wiacz naped (Servo ON)

IN 7 Pauza (Pause)

IN 8 Bazowanie (Origin Search)
Uczenie (Teaching)
Awaryjny STOP (E-Stop)

IN'9 Numer wiersza docelowego przy skoku w obrebie tabeli: JPT IN 0 = JPT IN 2
Wykonaj skok: JPT Start
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Dodatkowe informacje:
PPU.H. ELDAR, ul. Morcinka 51, 45-531
Opole, tel. 77-442-04-04, faks 77-453-22-59,
eldar@eldar.biz, www.eldar.biz

Dodatkowe materialy na CD/FTP:
ftp://ep.com.pl, user: 16344, pass: 52qof741
* pierwsza cze$¢ artykutu

szlego zastosowania. Pozostalym wejsciom
i wyj$ciom mozna przypisac jedna z funkcji
zamieszczonych w tabeli 1 i tabeli 2.

Aby rozpocza¢ prace, konieczne jest
uzbrojenie napedu (Servo ON). Jego goto-
wo$¢ mozna potwierdzi¢ za pomoca wyj-
$cia cyfrowego (Servo Ready). Nastepnie
jest wskazane przeprowadzenie bazowania.
Do tego celu stuzy funkcja Origin Search
(metody bazowania opisano w pierwszej
czesci — EP 4/2011). Mozna tez poming¢ ten
krok i ustawi¢ biezaca pozycje walu silni-
ka jako zerowgq (Clear Position). Za pomoca
odpowiednio skonfigurowanych wejsc jest
mozliwe uruchomienie zapisanej w pamie-
ci sterownika tabeli pozycji (funkcja PT
Start). Realizacja tabeli rozpoczyna sie do-
mys$lnie od wiersza 0. Podajac odpowiednig
kombinacje cyfrowag na wejscia PT AO...
PT A7 mozna jednak wybra¢ numer wier-
sza (0...256), od ktérego chcemy rozpoczaé
sekwencje. W kazdej chwili mozna wstrzy-
mac¢ wykonywanie tabeli podajac sygnal na
wejscie skonfigurowane jako Pause. Istnieje
réowniez mozliwo$¢ miekkiego tj. zgodnie
z ustawiong rampa, zatrzymania silnika

z uzyciem funkcji Stop.
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Rysunek 1. Symulator wejs¢/wyjs¢: a) ustawiania poziomoéw wejsé/wyjsé, b) monitorowanie poziomoéw na wejsciach/wyjsciach
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Ezi-SERVO Plus R jako system autonomiczny

Tabela 2. Wyjsciowe cyfrowe programowalne

Nazwa .
sygnatu Funkcja
OUT 1 |W pozyqji (Inposition)
ouUT 2 | Alarm (Alarm)
ouT 3| W ruchu (Moving)
Przyspieszanie/Zwalnianie (Acc/Dec)
out 4 Realizacja tabeli pozycji (ACK)
OUT 5 |Ukoniczenie tabeli pozycji (END)
OUT 6 |Rodzaj alarmu (Alarm Blink)
ouT 7 Bazowanie zakonczone (Org Search OK.)
Naped gotowy do pracy (Servo Ready)
OUT 8 |3 wyjécia programowalne dla kazdego wiersza tabeli oddzielnie: PT OUT 0 — PT OUT 2
OUT 9 | Hamulec (Brake)

Tabela 3 Rodzaje alarméw jakie moga wystapic

Liczba

impul- . .

s6w na Zabezpieczenie Przyczyny

wyjsciu

1 Przekroczenie pradu Prad ptynacy przez obwo.d pradowy sterownika
przekracza wartos¢ ograniczenia.

. - Przekroczenie predkosci silnika
2 Przekroczenie predkosci powyzej 3000 obr,/min.
. - Silnik nie nadaza za sygnaftem taktujacym.
3 Dynamiczny biad pozydj Parametr ustawiany prze uzytkownika
4 Przeciazeni Silnik przez co najmniej 5 sekund stale obcigzony
rzecigzenie momentem : i

momentem przekraczajgcym warto$¢ maksymalng

5 Przeqrzanie Wewnetrzna temperatura sterownika

9 przekracza 55°C
. - Energia wsteczna od silnika powoduje wzrost

6 Przekroczenie napigcia wstecznego g <
napiecia powyzej 70V.

7 Odlaczenie silnika Przerwa. w obwodzie silnika (przy zasilonym
sterowniku)

8 Odtaczenie enkodera Przerwa o obwodzie przyfaczeniowym enkodera

9 Zbyt niskie napiecie Zbyt niskie napiecie zasilajace

10 Bfad potwierdzenia pozydji Po zakoniczeniu operacji wystepuje btad pozycji

1 Btad systemu Bfad systemowy sterownika

12 Blad pamieci ROM gtzg zapisu parametréw do pamieci ROM sterow-

14 Zbyt wysokie napiecie Zbyt wysokie napiecie zasilajgce
Przekroczenie wytracenia z pozycji watu silnika

15 Statyczny bfad pozycji podczas postoju. Parametr ustawiany prze uzyt-
kownika

W sytuacjach awaryjnych, w ktérych
wymaga sig¢ natychmiastowej reakcji, jest
nieodzowna funkcja zatrzymania silnika
z pominigciem ramp: E-Stop (Emergency

Stop). Podczas realizacji tabeli pozycji, w do-
wolnym momencie, mozna wykona¢ skok
do innego wiersza w obrebie tabeli (funkcja
JPT Start). Podobnie jak wcze$niej, numer

wiersza, do ktérego skaczemy, wybieramy
odpowiednig kombinacjg wejs¢ JPT IN O0...
JPT IN 2. W aplikacjach, w ktérych trudno
okresli¢ kolejne, pozadane pozycje watu sil-
nika, bardzo przydatna okazuje sig funkcja
uczenia sie napedu. Jej dzialanie polega na
tym, Ze po wybraniu numeru wiersza w ta-
beli, recznie, za pomoca odpowiednio skon-
figurowanych wejs¢ (funkcje Jog+ oraz Jog-)
ustawiamy naped w zadanej pozycji. Nastep-
nie zatwierdzamy jg za pomoca wejscia reali-
zujacego funkcje uczenia (Teaching).

Wejécia cyfrowe umozliwiajg réwniez
kasowanie alarméw (Alarm Reset), ktérych
wystepowanie jest sygnalizowane przez od-
powiednio skonfigurowane wyjscia. Do tego
celu uzywa sie funkcji Alarm oraz Alarm
Blink. Ta ostatnia stuzy do okre$lenia rodza-
ju alarmu na podstawie liczby wygenerowa-
nych impulséw (podawanych w odstepach
2 s, tabela 3).

Pozostale funkcje, ktére mozemy przypi-
sa¢ wyjsciom, sg niezbedne do nadzorowa-
nia pracy napedu. Do dyspozycji mamy po-
twierdzenie osiagniecia pozycji (Inposition),
naped w ruchu (Moving), naped przyspiesza/
zwalnia (Acc/Dec), zakonczenie bazowania
(Org Search OK) i wreszcie tabela pozycji
trakcie wykonywania (ACK) lub zakoniczona
(END). Ponadto, przy pracy z tabelg pozycji
istnieje mozliwo$¢ skonfigurowania 3 wyjsé,
ktére mozna dowolnie wysterowac¢, oddziel-
nie dla kazdego wykonywanego wiersza ta-
beli pozycji (PT OUT 0...PT OUT 2). Warto
wspomnieé, ze opisywane napedy umozli-
wiajg réwniez wspolprace z hamulcem ze-
wnetrznym (Brake). Jego uruchomienie na-
stapi za kazdym razem kiedy naped zostanie
wylaczony lub gdy wystapi alarm.
kilkukrotnie
wspomniano o pracy z tabela pozycji. W na-

W  powyzszym tekscie
stepnej czesci oméwimy jak utworzy¢ takag
tabelg, umozliwiajac jednoczesnie prace na-
pedu bez systemu nadrzednego. Zapraszamy
do lektury.
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tadowarka akumulatorow
ofowiowych 10..200Ah
MNT2715

www.skiep.avt.pl
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