Nastaveni parametri servopohonu a jejich fizeni PLC programem

13. NASTAVENi PARAMETRU

SERVOPOHONU A JEJICH RIZENIi PLC
PROGRAMEM

13.1 Sady parametru regulatoru

Systém ma softwarovu polohovou, ptipadné rychlostni vazbu. Pomoci zmény parametrii je mozné modifikovat
dynamické parametry servopohonti bez zasahu do hardware systému nebo ménicl. Vyskytuje se také pozadavek
modifikovat dynamické parametry servopohonti v provozu. V tomto pfipadé musi parametry serva modifikovat
PLC program. Ovlivitovani parametrt se pouziva napiiklad tehdy, kdyz stroj pouziva mechanickou pievodovku.
Pokud v pripravnych funkcich zada PLC program povel k fazeni na jiny pfevodovy stupei, muze také zménit
parametry servopohonu (napfiklad kv, omezeni skluzu,...). PLC program ma moznost zménit ""'sadu parametria
regulatri". Sadou parametrii regulatoru pro jednu osu se rozumi souhrn vSech parametri. Po zapnuti systému se
implicitn€ nastavi 1. sada parametrii pro kazdou osu. Nastaveni se provede v ase, kdyz jesté neni aktivni
softwarova polohova vazba. Pak se provede inicializacni modul PLC programu "MODULE_INIT", ktery mize
sadu parametrd regulatorti pro nékteré osy zménit. AZ po této akci se uvede do provozu softwarova polohova
vazba.

Jednotlivé hodnoty parametri regulatoru se definuji v konfiguraci ,,Channel0.ChannelConfig®. Mtzou tam byt
nadefinovany 4 sady parametrti pro v§echny osy.

instrukce REGUL X, REGUL Y, ..., REGUL 6

funkce nastaveni parametrt regulatoru
syntax REGUL X sada

parametr ,set® sada parametrut regulatoru

Instrukce REGUL_X az REGUL_6 nastavuje podle zadané¢ho parametru "sada" prislusnou sadu parametri
(1,2,3,4) regulatoru pro danou osu. Nastaveni parametri se doporucuje provadét, je-li osa v klidu a pfi vypnuté
polohové vazbé pro danou osu. Vypinani a zapinani vazby mozno fidit pomoci bitovych proménnych
"VAZBA X, VAZBA Y, .., VAZBA 6".
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Priklad:
V ptipravnych funkcich nastavme 2. prevodovy stupeni pro osu "Y" a zméime parametry regulatoru pro osu "Y"
podle 2. sady parametrd a pro 4. osu podle 3. sady parametri.

FL 0,VAZBA Y ;vypnuti polohové vazby pro osu Y

FL 0,VAZBA 4 ;vypnuti polohové vazby pro 4. osu Y
FL 1, PREVOD ;nastartovani mechanismu "PREVOD"

EX

LDR PREVOD ; Cekani na zprevodovani

EX1

REGUL_ Y 2 ;nastaveni 2. sady parametrd pro Y
REGUL X 3 ;nastaveni 3. sady pro 4. osu

FL 1,VAZBA Y ;zapnuti polohové vazby pro osu Y

FL 1,VAZBA 4 ;zapnuti polohové vazby pro 4. osu

13.2 Souhrn parametru regulatoru

Souhrn parametri regulatoru, které je mozno ovlivnit:

1. zafazeni, nebo vyfazeni regulacniho obvodu rychlosti (skluzu).

2. nastaveni proporcionalniho zesileni polohové servosmycky

3. zesileni zpétné vazby v rychlostni smycce

4. proporcionalni zesileni v rychlostni smycce a v pfipadé vyrazené rychlostni smycky,
citlivost regulacni odchylky polohy

integracni konstanta regulatoru v rychlostni smyc¢ce

zafazeni nebo vyfazeni integracni slozky regulatoru

omezeni skluzu pro regulaéni obvod skluzu

snimani rychlosti pro regula¢ni obvod skluzu

nastaveni feedforwardu

R S A

MP

Inter- ||
polace

Celkové schéma servosmycky:
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Vyznam polozek:

Z zadan prirtstek

B diference - odchylka polohy - zadand rychlost
F skluz

MP povoleni pohybu

Pl vytazeni rychlostni vazby

P2 vytazeni I-regulatoru

LIM zadand hodnota omezeni skluzu

K1l konstanta odmérovani

K2 zesileni zpétné vazby rychlostni smycky
K3 proporciondlni zesileni

K4 integrac¢ni konstanta

K5 fazeni regulace s omezenym skluzem

Ks konstanta snimani rychlosti

Kn blok nelinedrnich korekci

F Filtr pro frekvenc¢ni zadrz

Kf Proporciondlni slozka feedforwardu

Kd Derivacni slozka feedforwardu

Konstanta odméfovani K1 se nastavuje atributy MeasConstNumerator a MeasConstDenominator
v elementu Servo:

element konfigurace servosmycky
Servo
atribut konstanta odmétovani - Citatel
MeasConstNumerator
XX Celociselna hodnota Citatele
atribut konstanta odméfovani - jmenovatel
MeasConstDenominator
XX Celociselna hodnota jmenovatele

Pokud je pozita interni softwarova polohova servosmycka, tak plati:

MeasConstNumerator
pocet pulzl odmé¥ovani * ———————-—————————————— = mira v mikrometrech
MeasConstDenominator

Pokud jsou pouzity externi polohové servosmy¢ky piimo v pohonech (napi. pro CAN-BUS trajectory), tak plati:

MeasConstNumerator
mira v mikrometrech * 2% * ———mmmmm = pocet inkrementd pohonu
MeasConstDenominator
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13.3 Zarazeni nebo vyrazeni regulaéniho obvodu rychlosti
(skluzu) "P1"

Konfigurace pro tazeni rychlostni servosmycky pro danou sadu:

element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmy¢ky
ServoParamSet
atribut parametr P1 daného serva
ServoParamPl | ( rychlostni regula¢ni smycka je vypnuta (default)
1 rychlostni regula¢ni smycka je zapnuta

Pro pohony, které maji vlastni regula¢ni obvod rychlosti s nastavitelnou integracni vazbou se piepina¢ P1
vynuluje a tim se softwarovy regula¢ni obvod vyfadi. Blokové schéma servosmycky se zmodifikuje podle
obrazku.

Ridici servosmyctka

Diferenéni &itaé Proporcionalni zesileni Polarita vystupu
Ridici NC osa b4 Ptifazeni kanalti pohonti
0 [ HY HKH kp D >
A F
kd
Polarita signali z odmé&fovani
Kanal odméfovaciho ¢idla
kn2 f{knl H k1 <] <
Nelinearni korekce Konstanta odméfovani
ControlingServo
BandStopFilter PPosController InvertOutputPolarity

DriveAssignment

[HY HK3H kp > >

F

ControlingAxis

kd

PropController

InvertEncoderDirection

EncoderAssignment

kn2 (- kn1 | k1 —<] <

MeasConstNumerator

NonLinearCompensation MeasConstDenominator
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13.4 Razeni I-regulatoru "P2

Konfigurace pro fazeni integraéni slozky rychlostni vazby pro danou sadu:

element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
atribut parametr P2 daného serva
ServoParamP2 | () integracni slozka rychlostni vazby je vypnuta (default)
1 integracni slozka rychlostni vazby je zapnuta trvale
2 integracni slozka rychlostni vazby je zapnuta na dojizdéni

V ptipadé zarazené¢ho regulacniho obvodu rychlosti (P1=1), je moZno pomoci pifepinace P2 zaradit integracni
slozku. Kdyz P2=0, je integra¢ni slozka vyrazena. Kdyz P2=1, je integra¢ni slozka zafazena s integracni
konstantou K4 - viz dale.

Casto je potieba u pohontl, které nemaji vlastni integraéni slozku, zatadit softwarovy integral jen pro "dotaZeni
polohy" podle zadané tolerance. Tento dojiZzdéci integral se zatradi pfi P2=2 a jeho Ginek zacne pti konci
interpolace a ukon¢i se dosaZzenim zadané tolerance polohy.

13.5 Nastaveni zesileni zpétné vazby rychlostni smycky
IIK2II

V ptipadé zatazeného regula¢niho obvodu rychlosti (P1=1) je nutné nastavit zesileni zpétné vazby rychlostni
smycky. Jednda se o softwarovou nadhradu tachodynama. Hodnota K2 ma podstatny vliv na dynamiku
servosmy¢ky a je nepfimo imérna parametru Kv. To znamena, Ze ¢im je vétsi konstanta K2, tim je vétsi casova
konstanta servopohonu (mensi Kv).

Vzhledem k nutnosti provadét vypocty servosmycky v rychlém ¢asovém rastru, nenastavuji se hodnoty konstant
presné. Nastavuje se jenom pocet rotaci vpravo nebo vlevo, které je nutno provést se zadanou hodnotou. Rotace

vlevo zvétsi hodnotu konsatnty. Na ureni poétu rotaci slouzi dvouciferny kod :

00 zadna rotace (jednotkovy pienos) (00=50)

01 1 rotace vlevo (*2) 51 1 rotace vpravo (/2)
02 2 rotace vlevo (*4) 52 2 rotace vpravo (/4)
16 16 rotaci vlevo 66 16 rotaci vpravo
element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
atribut parametr K2 daného serva — zesileni rychlostniho regulatoru
ServoParamK2 | () jednotkovy pienos rychlostniho regulatoru (default)
01,02,..,16 | stupen zesileni pro pienos rychlostniho regulatoru
51,52,..,66 | stupen zeslabeni pro pienos rychlostniho regulatoru
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13.6 Nastaveni proporcionalniho zesileni hrubé "K3"

13

Proporcionalni zesileni polohové servosmyc¢ky se nastavuje ,,hrubé“ pomoci parametru ,,ServoParamK3™“ a

13

Jemné* pomoci parametru ,,PPosController™. Toto nastaveni ovliviiuje parametr Kv servosmycky.
Vzhledem k nutnosti provadét vypocty servosmycky v rychlém ¢asovém rastru, nenastavuji se hodnoty konstant
presné. Nastavuje se jenom pocet rotaci vpravo nebo vlevo, které je nutno provést se zadanou hodnotou. Rotace

vlevo zvétsi hodnotu konstanty. Na urceni poétu rotaci slouzi dvouciferny kod:

00 zadna rotace (jednotkovy pienos) (00=50)

01 1 rotace vlevo (*2) 51 1 rotace vpravo (/2)
02 2 rotace vlevo (*4) 52 2 rotace vpravo (/4)
16 16 rotaci vlevo 66 16 rotaci vpravo
element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmy¢ky
ServoParamSet
atribut parametr K3 daného serva — proporcionalni zesileni hrubé
ServoParamK3 | () jednotkovy pienos proporcionalniho regulatoru (default)
01,02,..,16 | stupen zesileni pro polohovou servosmyc¢ku
51,52,..,66 | stupen zeslabeni pro polohovou servosmyc¢ku

13.7 Nastaveni proporcionalniho zesileni jemné

Nastaveni se provadi pro jednotlivé soufadnice v kazdé sad¢ parametrll regulatort. Toto nastaveni ovlivituje
parametr Kv servosmycky.
Zesileni se nastavuje v setinach (minimalni hodnota parametru je 0.01 a maximalni je 99.99).

element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
atribut proporcionalni zesileni polohové servosmycky jemné
PPosController | 1.0 jednotkovy pienos polohové servosmycky (default)
0.01,..,99.99 | zesileni pro pienos polohové servosmycky
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13.8 Nastaveni integracni konstanty "K4"

V ptipad¢ zarazeného regulaéniho obvodu rychlosti (P1=1) a zafazené integracni slozky (P2=1) je nutno nastavit
integracni konstantu K4.

Nastavuje se jenom pocet rotaci vpravo nebo vlevo, které je nutno provést se zadanou hodnotou. Rotace vlevo
zvétsi hodnotu konstanty. Na urceni poétu rotaci slouzi dvouciferny kod:

00 zadna rotace (jednotkovy pienos) (00=50)

01 1 rotace vlevo (*2) 51 1 rotace vpravo (/2)
02 2 rotace vlevo (*4) 52 2 rotace vpravo (/4)
16 16 rotaci vlevo 66 16 rotaci vpravo

I v pfipadé nastaveni vétSiho poctu rotaci vpravo, nedojde k podteCeni hodnoty, protoze se uchovavaji i fady

s vahou nizsi nez 20. To znamena, e i pii nastaveni velmi malé integracni konstanty dojde k naintegrovani
I regulatoru a ovlivnéni serva.

element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmy¢ky
ServoParamSet
atribut parametr K4 daného serva — integra¢ni konstanta rychlostni vazby
ServoParamK4 | ( jednotkovy pienos integracniho regulatoru (default)
01,02,..,16 | stupen zesileni pro integra¢ni regulator
51,52,..,66 | stupen zeslabeni pro integra¢ni regulator

13.9 Proporcionalni slozka feedforwardu "Kf"

Pii vyssSich rychlostech obrabéni je potfeba kompenzovat regulaéni odchylku polohové vazby pro dosazeni
pozadované piresnosti obrabéni. Snahou je kompenzovat regula¢ni odchylku az na nulovou hodnotu a to i pfi
dynamickych stavech stroje. (Parametry jsou aktivni od softwarovych verzi sekundarniho procesoru 6.020 pro
fadu systémi CNC8x9.)

Prenosova funkce feedforwardu (tvar v Laplaceove transformaci) je:
F(p) =Ts + pTsTv

Ts je ¢asova konstanta polohové servosmycky, pro kterou plati: Ts = 1/Kv
Tv je ¢asova konstanta podfizené rychlostni servosmycky.

Pii ustalené rychlosti obrabéni (napifiklad pti linearnim pohybu a kdyz neni zména rychlosti) plati, Ze
proporcionalni slozka feedforwardu je rovna prevracené hodnoté parametru Kv:

lim F(p) =Ts = 1/Kv pro p->0
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Pro lepsi zadavani hodnot se nastavuje proporcionalni slozka feedforwardu v desetinach prevracené hodnoty

Casové konstanty polohové servosmycky

1/Ts. Casova konstanta Ts je v sekundich. Pii 100 procentnim

feedforwardu je tato hodnota piimo rovna desetinam parametru Kv. Na nastaveni parametru jsou pro kazdou
soufadnici v kazdé sad¢ parametrt regulatord rezervovany 4 dekady ve strojnich konstantach.

Naptiklad pro soufadnici, kterda ma Kv = 32.4 [1/s] se parametr pro proporcionalni slozku feedforwardu ( pfi sto-
procentnim feedforwardu), nastavi na hodnotu 0324.

Aktualni hodnota parametru Kv se na systému zjisti v diagnostické obrazovce pro sledovani odchylky drahy

nebo vypoctem:

Kv=V/Ep V je skuteéna rychlost v mm/s
Ep je regulacni odchylka polohy (aktualni stav diferencniho ¢itace) v mm

( napriklad pro ustalenou rychlost 600mm/min se parametr Kv vypocte: Kv=10/Ep)

Pomoci konfigurace je mozno fidit fazeni feedforwardu. Konstanta slouzi na urceni, ve kterych situacich ma byt

N 24

aktivujeme feedforward jen pro pracovni posuv v automatickém rezimu.

element obecné parametry konfigurace os
Common
atribut Fizeni feedforwardu
FeedForward 0 Feedforward je neaktivni
1 Feedforward je vzdy aktivni
2 Razeni feedforwardu se fidi podle atributli FeedForwardAut
a FeedForwardMan
atribut zpisob i‘eSeni feedforwardu pro automaticky reZzim
FeedForwardAut 0 feedforward neni zafazen v rezimu AUT
1 feedforward je zafazen v rezimu AUT pro pracovni posuv
2 feedforward je zafazen v rezimu AUT pro rychloposuv
3 feedforward je zafazen v rezimu AUT vzdy
atribut zpisob i‘eSeni feedforwardu pro ruc¢ni pojezdy
FeedForwardMan 0 feedforward neni zafazen pro ruéni pojezdy
1 feedforward je zafazen pro rucni pojezdy pro pomaly posuv
2 feedforward je zafazen pro rucni pojezdy pro rychloposuv
3 feedforward je zafazen pro rucni pojezdy vzdy
element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
atribut proporcionalni slozka feedforwardu Kf
FeedForwardTs | 0.0 proporcionalni slozka feedforwardu vyrazena (default)
XX proporcionalni slozka feedforwardu




Nastaveni parametri servopohonu a jejich fizeni PLC programem

korekéni
¢len

N\

Kf
proporc. Slozka

derivac. Slozka
D |H Kd
MP
feedforward 2
polace — Y K3 %p ™
diferenténi pasmova pro;iorc,:ionélni pohon
citad zadrz zeslient s rychlostnim
regulatorem
Knl Kn2 K1 IRC
tabulky nelinearnich  konstanta
korekei odm¢fovani

Blokové schéma servosmycky se zatazenim feedforwardem

13.10 Derivacni slozka feedforwardu "Kd"

Derivacni slozka feedforwardu ma kompenzovat piejezdy v dynamickych stavech stroje. Kdyz systém zadava
rychlost po linearni rampé a jedna se o rovnomérné zrychleny nebo zpomaleny pohyb a za predpokladu, Ze
prenos podiizené soustavy rychlostni vazby mozno pfiblizné€ nahradit soustavou prvniho fadu, je vétev derivacni
slozky schopna vykompenzovat piekmity regulacni odchylky polohy.

Prenosova funkce podiizené soustavy rychlostni vazby je:
S(p)=Kv/(1+pTv)

Pro lep$i zadavani hodnot se nastavuje derivaéni slozka feedforwardu v desetinach pievracené hodnoty Casové
konstanty rychlostni smycky 1/Tv. Casova konstanta Tv je v sekundach. Na nastaveni parametru jsou pro
kazdou soutadnici v kazdé sadé parametri regulatorti rezervovany 4 dekady ve strojnich konstantach. Maximalni
hodnota je 7999.

Naptiklad pro soufadnici, ktera ma 1/T = 200 [1/s] se parametr pro deriva¢ni slozku feedforwardu nastavi na
hodnotu 2000.

FILTR DERIVACNI SLOZKY FEEDFORWARDU

Parametrem se nastavuje filtr pro derivaéni slozku feedforwardu. Filtr je potfeba nastavit pro nékteré typy
pohont. Jedna se o pohony, které maji izké a fidsi strobovani vstupniho signalu, takze by nemusely zachytit
vSechny pulsy z derivaéni slozky feedforwardu.

Kazda dekada parametru R381 nastavuje exponencialni filtr pro derivaéni slozku ve stupnich 1 az 9, ptitom 1.
dekada nastavuje filtr pro 1. soufadnici, 2. dekdda pro 2. soufadnici apod. Hodnota 0 v prislusné dekade
znamena, ze filtr je pro danou soufadnici vyrazen.
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element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
atribut filtr deriva¢ni sloZKky feedforwardu
FeedForwardFilter | ( filtr pro feedforward je vyfazen (default)
1,2,....9 filtr derivaéni slozky feedforwardu
element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmy¢ky
ServoParamSet
atribut derivacni slozka feedforwardu
FeedForwardTv | ( filtr pro feedforward je vyfazen (default)
1,2,....9 filtr derivaéni slozky feedforwardu

13.11

V softwarové servosmyc¢ce mize byt zafazen filtr pro pasmovou zadrz. Filtr miZe pomoci potlacit rezonan¢ni
kmity stroje. V servosmyc¢ce muze byt je zatazen filtr s ,,nekonecnou impulsovou odezvou (IIR) “ druhého fadu

Filtr pro frekvenéni pasmovou zadrz

navrhnuty jako pasmova zadrz. Pro nastaveni filtru slouzi 3 parametry, oznacené jako F1, F2 a F3.

» Parametr F1 piedstavuje proporcionalni pienos filtru.

» Parametr F2 ptedstavuje integra¢ni konstantu filtru a je nepfimo umérnd Casové konstanté integraéniho

¢lanku. Presna hodnota je ale zavisla na period¢ vzorkovani (2,8ms, 1,5ms..)

» Parametr F3 ptedstavuje derivacni konstantu filtru a je nepfimo iméra Easové konstanté derivaéniho

¢lanku. Presna hodnota je ale zavisla na period¢ vzorkovani.

Pokles a narast frekvencni charakteristiky je 20dB/dek. Nacrtek logaritmické amplitudové frekvencni

charakteristiky filtru je:

F(®)

F2

F3

log ®
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Filtr je zafazen do servosmycky tésné za diferencni ¢ita¢ a miZze ménit své parametry podobné jako se méni
parametry servosmycky v zavislosti na platné sadé parametrti regulatord. Systém ma k dispozici 4 pasmové
filtry, u kterych je mozné nastavit, pro kterou soufadnici a pro kterou sadu parametrii ragulatord, je filtr aktivni.

element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
atribut derivacni slozka feedforwardu
FeedForwardTv | ( filtr pro feedforward je vyfazen (default)
1,2,....9 filtr derivaéni slozky feedforwardu

element konfigurace servosmycky
Servo
element sada parametri servosmyc¢ky
ServoParamSet
element parametry pasmové zadrzZe
BandStopFilter
atribut Fizeni pasmové zadrzZe
FilterActive 0 pasmova zadrZ je neaktivni
1 pasmova zadrz je aktivni
2 pasmova zadrz je aktivni v dobé pohybu
atribut parametr F1 filtru pasmové zadrze
BandStopFilterFl | ( proporcionalni pienos filtru nulovy (default)
XX proporcionalni pienos
atribut parametr F2 filtru pasmové zadrze
BandStopFilterF2 | ( integracni slozka filtru nulova (default)
XX integracni konstanta filtru
atribut parametr F3 filtru pasmové zadrze
BandStopFilterF3 | ( derivacni slozka filtru nulova (default)
XX derivacni slozka filtru
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13.12 Kaskadni razeni servosmycek

Pro nékteré specialni ucely je mozno pouzit kaskadni fazeni servosmycek. Jeden priklad je pouziti pro lepsi
implementaci polohové a rychlostni vazby. Druhy pfiklad je, kdyZz se potiebujeme vyporadat s vilemi
soufadnice a mame k dispozici dvoji odméfovani (z pohonu a ze suportu). Pro kaskadni napojeni soutfadnic
slouzi atribut ,,ControlingServo®.

ControlingServo

PPosController
ControlingAxis DriveAssignment
[ HK Hkp >
kd
PropController

EncoderAssignment

kn2 - knl HH k1 |«

NonLi c . MeasConstNumerator
onLinearCompensation 1., sConstDenominator

v
ControlingServo A
PPosController
ControlingAxis DriveAssignment
j' H k3 H kp 1
kd
PropController

EncoderAssignment

kn2 < knl | k1 |

NonLi c i MeasConstNumerator
OnLinearompensation 1., 4ConstDenominator
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13.13 Pouziti jednotek SU05

13.13.1 Vseobecny popis

Jednotka odméfovani, vystupu fidiciho napéti nebo fidicich pulst pro pohony 4 os. Na ¢elnim panelu ma jeden
konektor CANNON25 A ¢tyii konektory CANNONI1S. Konektor CANNON?2S5 (dole) slouzi pro vystup fidiciho
napéti a fidicich pulsi pro pohony os, konektory CANNONIS5 pro piipojeni odméfovani. Spodni konektor
CANNONI1S5 slouzi pro pripojeni odméfovani 1. osy (obvykle X). Jednotka nastavuje automaticky napajeci
napéti pro snimace odméfovani s ohledem na ubytek napéti na napajecim kabelu a hlida pretrZzeni vodic¢t
odméfovani. V ptipadé zjisténi chyby vypne napajeci napéti pro snimac. Pro spravnou funkci automatického
nastaveni napéti pro snima¢ odméfovani je vhodné, aby prifezy napajecich vodi¢t snimacu pro OV a pro +5V
byly pfiblizné stejné. Kompenzace tbytku funguje pro odbér snimaée 0.3A a prafez napajeci zily 0.5 mm?2
do délky kabelu 70m. ( V pfipadé zdvojenych Zil 140m. ). Vyhodnoceni odmétovani umoznuje rychlost az

1000000 inkrementti/sec.
interpolator | smér a snimani vystupu
NC nastaveni driftu
\ 4 l
16 IRCovy servosmycka analog. 16
Xyl kandl L)) N DIFCIT || | 5| kandl 4X,®
16x
y Y
fizeni typ limit dif. o
vstupt IRC odméfrovani éitace fizenl aonalog..
vystupu
I
sada parametrii typ analog. vystupti
. regulatorl, véetné
kontrolni ¢ita¢ zesileni
A 4
analog.
cet kanalii celk kanal 16x ;
pocet kanali celkem PLC s
(ANALOG)

VYSTUP

Maximalnimu rozsahu napéti odpovidaji binarni ¢isla v doplitkovém kodu z intervalu +/- 7FFFh.
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13.13.2 Popis konfigurace pro nastaveni jednotek SU0S5.

Celkovy pocet kanali SU0S

element obecné parametry konfigurace os
Common
atribut Celkovy pocet kanala SU0S
SUO5ChannelCount 0 jednotky SUO5 nejsou pouzity (default)
1,2,.. pocet kanald na jednotkach SUOS

Nastaveni limiti pro hlidani diferen¢nich ¢itacd

Hodnota 0 nebo znaménko minus u prislusné konstanty odstavi kontrolu hlidani. Pfi preteceni diferenéniho
CitaCe pres nastaveny limit se diferencni ¢ita¢ vynuluje, shodi se reference, zastavi se pohyb a ohlasi se chyba.
PLC program ma moznost zjistit ¢islo chyby v buiice BZH13

element konfigurace servosmycky
Servo
atribut Limit pro hlidani diferen¢nich ¢itaca [mm]
FollowingErrorLimit | ( limit pro hlidani diferen¢nich ¢itacu je zrusen
1.0 limit pro hlidani diferen¢nich ¢itact 1 mm (default)
XX limit pro hlidani diferenc¢nich ¢itacl je nastaven
-XX limit pro hlidani diferencnich ¢itacl je zruSen

Nastaveni zony kontrolniho ¢ita¢e IRCt

Zbéna kontrolniho ¢itaée IRC je pocet pulsi mezi dvéma nulovymy pulzy (po vynasobeni 4x). Pii chybé
kontrolniho ¢itace se diferencni ¢ita¢ vynuluje, shodi se reference, zastavi se pohyb a ohlasi se chyba. PLC
program ma moznost zjistit ¢islo chyby v bunice BZH13.

element konfigurace servosmycky

Servo
atributy Zoéna kontrolniho ¢itace IRC
CheckCounterl 0 kontrola na kontrolni ¢ita¢ je neaktivni
CheckCounter2 1.0 limit pro hlidéni diferenénich ¢&itadti 1 mm (default)
CheckCounter3 -XX kontrola na kontrolni ¢ita¢ je neaktivni
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Preklenuti diferen¢nich ¢itacu

Nastaveni hodnoty 1 do pfislusné dekady zpisobi pieklenuti diferen¢niho Citace. Pieklenuti znamena, Ze vystup
z interpolatoru (draha za takt) se vysle rovnou na vystup servosmycky. Hodnota z interpolatoru je upravena o
proporcionalni zesileni piislusné sady parametr regulatort.. Pfeklenuti diferencniho citace se pouziva napiiklad
u krokovych motort bez piidavného odmétovani

element konfigurace servosmycky
Servo
atributy Pieklenuti diferen¢nich ¢itacu
DiffCountKill 0 diferenéni ¢ita¢ aktivni (default)
1 diferenc¢ni CitaC je vyfazen

Piimy vstup do diferencnich ¢itaci z odméiovani

Pii aktivnim pieklenuti se hodnota z odméfovani, upravena konstantou odméfovani, naplni pfimo do
diferen¢niho ¢itac¢e. Tuto hodnotu muze dal zpracovavat napiiklad PLC program. V tomto pfipadé nesmi byt
zafazena rychlostni smycka regulatoru.

element konfigurace servosmycky
Servo
atributy Piimy vstup do diferencnich ¢itacu
DiffCountDirect 0 piimy vstup do diferen¢niho ¢itace je vyrazen (default)
1 primy vstup do diferencniho Citace je aktivni

Smér snimani signalt z odmérovani

element konfigurace servosmycky
Servo
atributy Smér snimani signalli z odmérovani
InvertEncoderDirection | ( ptimy smér signalti z odméfovani (default)
1 inverze sméru signali z odméfovani

Absolutni hodnota vystupu

KdyzZ je absolutni hodnota vystupu aktivovana, tak systém provede absolutni hodnotu vystupni hodnoty a pak
jeji polaritu upravi pomoci InvertOutputPolarity

element konfigurace servosmycky
Servo
atributy Absolutni hodnota vystupu
AbsOutput 0 ptimy smér signalt z odmeéfovani (default)
1 absolutni hodnota vystupu
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Polarita vystupu
element konfigurace servosmycky
Servo
atributy Polarita vystupu
InvertOutputPolarity | ( prima hodnota vystupu (default)
1 invertovana hodnota vystupu

Rizeni IRCovych vstupnich kanali

element Nastaveni kanalu odméfovani
EncoderChannel
atribut Typ odmérovaciho kanalu
ChannelType 0 zadné odmétovani (default)
1 odmeérovani SUOS v plném provozu
2 odmeérovani SUOS s vyrazenim testl
dalsi typy, které nesouvisi s SU0S

Typ odmétovani

Nastavuje se typ odméfovani, nastaveni plati pro ChannelType=1, 2.

element Nastaveni kanalu odméiovani
EncoderChannel
atribut Typ odmérovani
EncoderType standard (default)
kédovana pravitka typu Heidenhain, ESSA
odmeéfovani typu NS010

Odmeéfovani typu Limat

Nastavovana pravitka ESSA

N|R|WIN =IO

SLM technologie

ZxZeni nulového pulsu

element Nastaveni kanalu odméiovani
EncoderChannel
atribut ZxZeni nulového pulsu
LenReferMarks 0 Z0zit nulovy pulz u jednotek SUO5 (default)
1 Ponechat nulovy pulz u jednotek SUO5 v pivodni Sife
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Pocatecné napéti pro IRC

V jednotkach SU04 se nastavuje pocateéni napéti pro napajeni ¢idel IRC ve voltech.

element Nastaveni kanalu odméiovani
EncoderChannel
atribut Pocateéni napéti pro IRC u jednotek SUOS ve voltech
EncoderBegVoltage 0.0 zadné pocateéni napéti pro IRC
XX pocatecni napéti pro IRC ve voltech

Rizeni analogovych vystupnich kanali

element Nastaveni vystupniho kanalu
DriveChannel
atribut Typ vystupniho kanalu
DriveType 0 zadny vystup (default)

1

vystup na SUOS v plném provozu

2

vystup na SUOS s vyfazenim testll

dalsi typy, které nesouvisi s SUOS

Nastaveni driftu pro analogové kanaly

Drift se nastavuje ve voltech a mozno zadat hodnotu v rozmezi cca +/- 3.1V).

element Nastaveni vystupniho kanalu
DriveChannel
atribut Drift analogového vystupu [V]
SetDrift 0 drift analogového kanalu OV (default)
XX drift analogového kanalu ve voltech
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13.14 Pohony pripojené pomoci sbérnice CAN-BUS
v rezimu ,.trajectory control*

Pohony se fidi v modu ,trajectory control®, to znamen4, ze polohova servosmycka je uzaviena mimo systém
v pohonu. Tim je umoznéno dosdhnout lepsich dynamickych parametri osy a také jsou mensi naroky na CAN-
BUSovou komunikaci s pohonem v porovnani s modem ,,speed control“. Jedna se o digitalni ptipojeni pohonu,
¢im se ziska fada vyhod. Naptiklad u digitalniho ptipojeni pohonu nejsou problémy s nastavenim driftu.

Pfi najezdu do reference CAN-BASova soufadnice se automaticky pfemdduje na ,,homing control®, coz je
vlastné specialni ,,motion block®. Proto v§echny parametry najezdu do reference, jako jsou rychlost, rozbéhova
a dojezdova rampa, se nastavuji pfimo v pohonu. Referen¢ni spinace jsou pfivedeny ptimo do pohonu.

Pokud by systém mél vSechny soufadnice ptipojené pies CAN-BUS v rezimu ,trajectory control®, nemusi byt
v systému osazena jednotka soufadnic SU0S5. Odmétovani pro polohovou servosmycku ziskava piimo pohon
bud’ pfimo s vlastniho resolveru, nebo s externiho odmétovani ptivedeného piimo do pohonu. (Pohon vétSinou
neumi zpracovat odmétovani z kddovanych pravitek (HEIDENHAIN, LARM). Pokud je nutné pouzit referenci
podle kédovanych pravitek, tak systém musi obsahovat vlastni odméfovani a fizeni soufadnice se mize provadét
v rezimu ,,speed control.)

> piizpusobeni pohon CAN-BUS
Interpolator | konstantou _| s externi polohovou
odmétovani ”| servosmyckou
L » k1 »trajectory control*
------ >
------ >

Vsechny parametry pro nastaveni dynamiky, zpisobu reference, nastaveni rozliSeni apod. se nastavuji pfimo
v pohonu (pomoci sériového rozhrani).

CAN-BUSova komunikace je na rychlosti IMBd. Na jeden kanal muze byt pfipojeno maximalné 6 os.
Synchronizaéni povel je vysilan po kazdé milisekundé. Mapovani komunikacnich paketl je co nejuspornéjsi,
takZze do pohoni jsou vysilany po dvojicich sdruzené pakety o Zadané absolutni poloze a pohon vysila do
systému paket s polohovou odchylkou (following error), ¢asti rozsiteného statusu (manufacturer status) a ¢asti
zékladniho statusu.

Komunikacéni pakety obsahuji 11-bitové ID, které je sloZzeno ze 7-bitové adresy pohonu a 4-bitového kodu
zavislém na typu komunikace. Adresu pohonu je nutno nastavit pfedem piimo v pohonu a nastavuje se
vzestupné od hodnoty 1 (1,2,3,..). Na pohonech je také nutno nastavit rychlost komunikace (1MBd). Schéma
kabelu pro ptipojeni pomoci CAN-BUSu je v ptiloze navodu a ma oznaceni K18.
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13.14.1 Zakladni konfigurace pro sbérnici CAN-BUS

Nastaveni CAN-BUSu pro pohony se provede pomoci konfigurace:

element Nastaveni kanalu CAN-BUSu
CANChannel
atribut ¢islo kanalu CAN-BUS
No 0 pro pohony CAN-BUS
XX
atribut je CAN kanal aktivni ?
Active 0 CAN kandl neaktivni (default)
1 CAN kanal aktivni
atribut ¢islo fyzického CAN kanalu
PhysicalCanChannel 0 pro pohony CAN-BUS
XX
atribut komunikia¢ni rychlost CAN-busového kanalu [bit/s]
CanSpeed 1000000 | komunikaé¢ni rychlost 1 MBd (default)

500000 | komunikacni rychlost 0.5 MBd

250000 | komunikacni rychlost 0.25 MBd

125000 | komunikacni rychlost 0.125 MBd

100000 | komunikacni rychlost 0.1 MBd

atribut perioda obsluhy CAN-busového kanalu v mikro sekundach
ServicePeriod 250 perioda obsluhy CAN-BUSu po % ms (default)
500 perioda obsluhy CAN-BUSu po % ms
1000 perioda obsluhy CAN-BUSu po 1 ms
atribut perioda posilani SYNCu jako nasobek zakladniho taktu
SyncPeriod 1 perioda vysilani SYNC po 1 ms (default)

1,2,..,15 | perioda vysilani SYNC
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13.14.2 Nastaveni serv pro CAN-BUS ,trajectory control“

rrrrr

servosmyc¢ka je uzaviena piimo v pohonu (,.trajectory control), proto pro takovou soufadnici neplati zadné
parametry pro nastaveni dynamiky servosmycek.

element konfigurace servosmycky
Servo
atribut typ servosmycky
ServoType 0 servosmycka neaktivni (default)

1 standardni softwarova servosmycka
3 Kollmorgen ServoStar, fady 400 a 600
4 Maxon - Epos
5 TGA 24
6 Berger-Lahr CPD 17 nebo Lexium 04
7 Control Techniques UniDrive
8 Control Techniques UniDrive SP (inicializace pfi startu systému)
9 Control Techniques UniDrive SP (inicializace z PLC)
10 Berger-Lahr CPD17 + IFX ID4,5
11 Berger-Lahr CPD17 + IFX ID6
12 TGPower
13 Kollmorgen + TGA24 ID4,5
14 Kollmorgen + TGA24 ID6
15 TGPower + TGA24 1D4,5
16 TGPower + TGA24 ID6
17 Telemecanique ATV (Schneider)
18 Plovouci RTM - matematicky model stroje (CVUT)
19 TGPowerTrajectory ID1,2 + TGPowerSpeed 1D3
20 Berger-Lahr CPD 17 nebo Lexium 04, aktivace z PLC
21 Servostar 300, Lexium 15
22 Sanyo RS1
23 Lexium 32 (Schneider)
24 Estun EDC v3.10, Pronet
25 Altivar ATV71 (Schneider)
26 Estun EDC v3.11
27 Gefran XVy

Konstanty odméiovani

Konstanty odméfovani pro CAN-BUSové osy slouzi pro prizptisobeni na pozadovany pocet mikrometrii na
otaCku motoru. Stejny pocet mikrometrti na otacku musi byt také zadan pfimo v pohonu. Pohon musi byt
nastaven na piisluiné rozlieni (napiiklad 2%° pulsi na otacku pro Kollmorgen).

Pro trajectory mod plati vztah:
MeasConstNumerator

mira v mikrometrech * 2% * ———mmmm = pocet inkrementd pohonu
MeasConstDenominator
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Doporucuje se vzorec pouZit pro jednu otaCku motoru, potom bude platit:

M = poZadovany poCet mikrometrt na 1 otadku mororu

T = podet pulst motoru na otddku (Kollmorgen 2%°, CPD17 2'%)
MeasConstNumerator

M * 2% % =T
MeasConstDenominator

13.14.3 Rozhrani pro PLC program

Pro PLC program je zpristupnéna wordova pole CAN DRIVE STAT, CAN DRIVE MSTAT a
CAN_DRIVE CMD. Kazdé wordové pole ma velkost 16 wordl (jeden word na soufadnici). Ve vordech jsou
definovany vyznamové bity, takze PLC program pro praci s jednotlivymi bity mize vyuzit ,,slozitéjsi adresaci

bith*.

Vyznam jednotlivych wordovych poli:

Nazev pole

Popis

CAN DRIVE STAT

Zakladni status pohonu ( status register )

CAN DRIVE MSTAT

Rozsifeny status pohonu ( manufacturer status register )

CAN DRIVE CMD

Rizeni z PLC ( command )

Vyznam jednotlivych biti pro pohony KOLLMORGEN, BERGER-LAHR:

ZiKkladni status pohonu - CAN DRIVE STAT

Bit Nazev bitu pro PLC Popis

bit 0 CAN AX READY Pripraveno pro zapnuti (Ready to switch on)

bit 1 CAN AX ON Zapnuto (Switched on)

bit 2 CAN AX ENBLD Uvolnéno (Operation enable)

bit 3 CAN AX FAULT Chyba (Fault)

bit 4 CAN AX VOLTAGE Zékaz napéti ( Disable voltage)

bit 5 CAN AX QSTOP Rychly stop inverzné (Quick stop)

bit 6 CAN AX BRKD Zapnuti zakazano — zabrzdéno (Switch on disabled)
bit 7 CAN AX WARN Hlaseni (Warning)

Roz3iFeny status pohonu - CAN DRIVE MSTAT

Bit Nazev bitu pro PLC Popis

bit 0 CAN WRN I2T Prekroden prah I°t (It threshold exceeded )

bit 1 CAN WRN BALLAST Dosazen plny vykon (Full ballast power reached)

bit 2 CAN WRN FOLLOW Prekrocena max. polohova odchylka (Following error)

bit 3 CAN WRN RESP Aktivace monitoringu (Response monitoring activated)

bit 4 CAN WRN POWER Chyba faze (Power suply phase missing)

bit 5 CAN WRN LIMITI1 Aktivni limit 1 (Software limit-switch + has been activated)
bit 6 CAN WRN LIMIT2 Aktivni limit 2 (Software limit-switch + has been activated)
bit 7 CAN WRN MOTION Spatny posuvny blok (Faulty motion task started)

2. Byte (offset =+1)

bit 0 CAN WRN MOTREF Nenajeta reference (No reference point set of motion blok)
bit 1 CAN WRN PSTOP Aktivni PSTOP (PSTOP activated)

bit 2 CAN WRN NSTOP Aktivni NSTOP (NSTOP activated)

bit 3 CAN WRN DEF Motor ma default hodnoty (Motor default values were loaded)
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bit 4 CAN WRN BOARD Chyba karty (Expansion board not functioning correctly)
bit 5 CAN WRN PHASE Faze motoru (Motor phae)
bit 6. CAN WRN VCT Chyba VCT (Erroneous VCT entry selected)

Rizeni z PLC - CAN DRIVE CMD

Bit Nazev bitu pro PLC Popis
bit 0 CAN AX EN Prikaz pro uvolnéni pohonu (Operation enable)
bit 1 CAN AX BRK Prikaz pro zabrzdéni pohonu (Brake)

V piipadé, ze PLC program da povel pro zabrzdéni pohonu, automaticky se soucasné zrusi jeho uvolnéni. Kdyz
je pohon zabrzdén, tak se neprovede jeho uvolnéni, pokud se nejdiive neodbrzdi. Pohon se mize nachazet ve 3

stavech:
CAN AX EN CAN AX BRK
pohon zabrzdit X 1
pohon uvolnit 1 0
pohon neuvolnit 0 0

Vyznam jednotlivych biti pro pohony CONTROL TECHNIQUES - UNIDRIVE:

Ziakladni status pohonu - CAN DRIVE STAT

Bit Nazev bitu pro PLC Popis

bit 0 CAN UAX HEALTY (10.01) Drive healty

bit 1 CAN UAX RUN (10.02) Drive running

bit 2 CAN UAX ZERO (10.03) Zero speed

bit 3 CAN UAX RUNBEL (10.04) Running at or below min speed
bit 4 CAN UAX BELOW (10.05) Below set speed

bit 5 CAN UAX AT (10.06) At speed

bit 6 CAN UAX ABOVE (10.07) Above set speed

bit 7 CAN UAX LOAD (10.08) Load reached

Rizeni z PLC - CAN DRIVE CMD

Bit Nazev bitu pro PLC Popis

bit 0 CAN UAX EN Prikaz pro uvolnéni pohonu (6.15)
bit 1 CAN UAX SEQO Prikaz pro zabrzdéni pohonu (6.30)
bit 2 CAN UAX SEQ1 (6.31)

bit 3 CAN UAX SEQ2 (6.32)

bit 4 CAN UAX TRIP Zpusobi chybu pohonu tr52

bit 5 CAN UAX SETO (1.45)

bit 6 CAN UAX SET1 (1.46)

bit 7 CAN UAX APP1 (18.31)

2. Byte (offset =+1)

bit 0 CAN UAX APP2 (18.32)

bit 1 CAN UAX MO Maska pro bit0 (mask 6.15)

bit 2 CAN UAX M1 Maska pro bitl (mask 6.30)

bit 3 CAN UAX M2 Maska pro bit2 (mask 6.31)

bit 4 CAN UAX M3 Maska pro bit3 (mask 6.32)

bit 5 CAN UAX APP3 (18.33)

bit 6 CAN UAX M5 Maska pro bit5 (mask 1.45)

bit 7 CAN UAX M6 Maska pro bit6 (mask 1.46)
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Priklady:

Uvolnéni 2. soufadnice v mechanizmu a test na potvrzeni:

FL 1, (CAN_DRIVE CMD+2) .CAN AX EN ;povel pro uvolnéni
EX
LDR (CAN_DRIVE_STAT+2) .CAN_AX ENBLD ; Cekd na potvrzeni
EXO

Zabrzdéni 3. soufadnice v mechanizmu a test na potvrzeni:

FL 0, (CAN_DRIVE CMD+4) .CAN_ AX EN ;zdkaz uvolnéni

FL 1, (CAN_DRIVE CMD+4).CAN AX BRK ;povel pro zabrzd&ni
EX

LDR  (CAN DRIVE STAT+4) .CAN AX BRKD ;&ekd na potvrzeni
EX0

13.14.4 Vyslani SDO paketu z PLC programu

PLC program ma moznost vyslat na pohon asynchronné¢ SDO paket. Pro vyslani slouzi instrukce
CAN_AX SEND.

instrukce CAN AX SEND

funkce vyslani paketu na pohon
syntax CAN AX SEND axis

parametr ,axis™ ¢islo sourfadnice

Parametr ,,axis“ urCuje poradové ¢islo souradnice pro ,trajectory mod® nebo poradové ¢islo vystupniho kanalu
pro ,,speed control®.

V PLC programu jsou zpfistupnéna datova pole CAN_AX SEND PACKET a CAN_AX RECV_PACKET , kterd
maji typ struktury CAN-BUS (12 bajti TCANMSGS). Pole CAN AX SEND PACKET slouZi na vyslani paketu
do pohonu a pole CAN AX RECV_PACKET slouzi pro piijem paketu z pohonu.

Instrukce sama nastavi CAN _ID podle ¢isla osy a podle nastavené konfigurace. CAN_ RTR a CAN_LEN jsou také
ptednastaveny, proto PLC program vyplni jen datové pole paketu CAN DATA (max.8 bajtil)

Instrukce pii zavolani nastavi buiku CAN_AX BUSY (bajt) na hodnotu OFFh. Po piijmu odpovédi na SDO paket
z pohonu, se buinika automaticky vynuluje. Pokud PLC program potiebuje znat odpovéd’ na vyslany SDO paket
nebo chce zkontrolovat zda pohon piijmul SDO paket v pofaddku, tak musi buitku CAN AX BUSY testovat a
pfipadne vyslani SDO paketu opakovat.
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; CAN-Message

TCANMSGS STRUC
CAN ID
CAN_ RTR
CAN LEN
CAN DATA

CAN DATA 1
CAN DATA 2
CAN DATA 3
CAN DATA 4
CAN DATA 5
CAN DATA 6
CAN DATA 7

TCANMSGS ENDS

Priklad:

if remote request

DW O ;11 Bit-ID
DB 0 ; true,

DB O

DB O ;Databytes 0..7
DB O ;Data 1

DB O ;Data 2

DB O ;Data 3

DB O ;Data 4

DB O ;Data 5

DB O ;Data ©

DB O ;Data 7/

;Number of valid Data bytes (0..8)

Priklad pro UNIDRIVE, vyslani hodnoty 1 do registru 6.15 (Enable) s opakovanim vysilani.

MECH BEGIN SendPacketl

SendPacketl cykl:
lod
sto
lod
sto
lod
sto
lod
sto
CAN AX SEND
ex
ldr
311

Poznamka:

cnst.
byte.
cnst.
word.
cnst.
byte.
cnst.
byte.

1

2Fh

CAN AX SEND PACKET
2006h

CAN AX SEND PACKET
10h

CAN AX SEND PACKET
01

CAN AX SEND PACKET

CAN AX BUSY.bO
SendPacketl cykl
MECH END SendPacketl

.CAN_DATA
.CAN DATA 1
.CAN_DATA 3

.CAN DATA 4

;index 2006h
;subindex 10h
;data 01
;vyslani paketu

;ceka 20ms

;opakuje vyslani

Jiny zpusob nastaveni Enable pro UNIDRIVE (6.15 =1) je pomoci CAN_DRIVE CMD. Tyto dva zpusoby

nastavovani se nedoporucuje kombinovat pro nastavovani stejného parametru.

fl
fl

1, (CAN DRIVE CMD+1) .CAN UAX MO
1, (CAN_DRIVE CMD+0) .CAN UAX EN

; odmaskovani
;Enable Unidrive
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13.14.5 Chybova hlaseni

Piehled chybovych hlaseni, které vzniknou pii konfiguraci CAN-BUSu, nebo jako chybové hlaseni pohonu
(emergency message).

Cislo chyby Popis

4201 Chyba inicializace CAN ovladace (1)

4202 CAN ovladac hlasi plny ptijmovy buffer (2)

4203 CAN ovladac hlasi chybu zbérnice (3)

4204 CAN ovladac hlasi preruSeni zbérnice (4)

4205 Chyba driveru 250us (5)

4206 Problém vysilani pfi modovani (6)

4208 Pohon %d neodpovida

4209 Spatna odezva na SDO povel pro %d. pohon

4210 Nepftisel PDO paket po SYNC pro %d. pohon

4211 Problém s vysilanim pii provozu - paket %d

4212 Chyba modovani pro referenci - pohon %d. neodpovédel

4213 Nenasla se karta PCI-CAN %d.kanal pro CAN-BUS pohon (CANT1)
4214 Chyba v tvodni inicializaci %d. pohonu na test statusu.

4215 Chyba v tvodni inicializaci %d. pohonu pfi pfepinani na rezin MOVE-PTP
4216 Pohon %d. hlasi signal TRIP

4217 Emergency hlaseni z %d. pohonu, chyba: %d, emergency: %x

4218 Chyba pti EDS konfiguraci: %d. ID pohonu: %x. Index: %x

4219 Chyba TIME-OUT pohonu: %d

Piehled chybovych hlaseni pohonu Kollmorgen (emergency massage)

chyba | Popis original Kollmorgen — Servostar 600 Popis

1 (1000h) Generic error mandatory Vseobecna chyba

2 (1080h) No BTB/RTO (status not ready for operation) Chybi BTB/RTO

3 (2330h) Earth short (F22) Zkrat zemi

4 (3100h) No mains/line — BTB (F16) Chybi hlav.ptivod BTB

5 (3110h) Overvoltage in DC-bus/DC-link (F02) Prekroceno napéti

6 (3120h) Undervoltage in DC-bus/DC-link (F05) Podpéti

7 (3130h) Supply line phase missing (with PMODE=2) (F19) Chybi faze

8 (4110h) Ambient temperature too high (F13) Prekrocena teplota okoli

9 (4210h) Heat sink temperature too high (FO1) PrekrocCena teplota chladice
10 (4310h) Motor temperature too high (F06) PrekroCena teplota motoru

11 (5111h) Fault in +/-15V auxililiary (F07) Chyba v pfislusenstvi +/-15V
12 (5380h) Fault in A/D converter (F17) Chyba v A/D prevodniku

13 (5400h) Fault in output stage (F14) Chyba ve vystupném stupni
14 (5420h) Ballast (chopper) (F18) Zatéz

15 (5441h) Operating error for AS-option (F27) Operacni chyba v AS

16 (5530h) Serial EEPROM (F09) Sériova EEPROM

17 (5581h) Flash EEPROM (F10) Flash EEPROM

18 (6010h) Watchdog (software reset, F32) Hlidani

19 (6181h) BCC error (table) BCC chyba (tabulky)

20 (6182h) BCC error (system macro) BCC chyba (systémové makro)
21 (6183h) BCC error (serial EEPROM) BCC chyba (sériova EEPROM)
22 (6184h) FPGA error Chyba FPGA

23 (6185h) Fault/error (table) Chyba tabulky

13-25




PLC

24 (6281h) User software BCC (macro, F32) BCC uzivatelského software

25 (6282h) Faulty user software (macro, F32) Chyba parametru

26 (6320h) Parameter error Chyba parametra

27 (7111h) Braking error/fault (F11) Chyba brzdy

28 (7122h) Commutation error (F25) Chyba komutovani

29 (7181h) Could not enable SERVOSTAR Neumoznéno pro SERVOSTAR
30 (7182h) Command only possible in disabled status Prikaz je mozny v rezimu disable
31 (7303h) Feedback device error (F04) Chyba v zatfizeni Feedback

32 (8053h) Handling error (F21) Chyba v fizeni

33 (8181h) Response monitoring activated Aktivovana monitorovaci odezva
34 (8182h) CAN bus off (F23) CAN bus je vypnuty

35 (8281h) Status machine not in operation enable condition Stav neumoznén v provozu

36 (8282h) Wrong mode setting Spatné nastaven mod

37 (8331h) 12t torque fault (F15) Chyba momentu 12t

38 (8480h) Overspeed (F08) Prekrocena rychlost

39 (8611h) Lag/following error Prekrocena polohova odchylka
40 (8681h) Invalid motion task number Spatné ¢islo posuv.bloku

41 (8682h) External trajectory error (F28) (only with Sercos) Chyba v externi draze

42 (FFO1h) Serious exception error (F32) Vazna vyjimka

43 (FF02h) Error in PDO elements Chyba v PDO prvku

44 (FF03h) Operating mode Operacéni mod

45 (FF04h) Slot error (F20) Chyba slotu

46 (FFO6h) Warning display as error (F24) Hlaseni jako chyba

47 (FFO07h) Homing error (drove onto HW limit switch) (F26) Chyba reference

48 (FFO8h) Sercos error (F29) Chyba SERCOS

49 another error jina chyba

Piehled chybovych hlaseni pohonu Maxon-Epos (emergency massage)

chyba | Popis original Maxon — Epos Popis

1 (1000h) Generic error mandatory Vseobecna chyba

2 (2310h) Over Current Error Prekroceni proudu

3 (3210h) Over Voltage Error Prepéti

4 (3220h) Under Voltage Podpéti

5 (4210h) Over Temperature Prekroceni téploty

6 (5113h) Supply Voltage (+5V) too low Nizké napéajeci napéti SV

7 (6100h) Internal software Error Interni softwarova chyba

8 (6320h) Software Parameter Error Chyba softwarovych parametrti
9 (7320h) Sensor Positon Error Chyba snimace polohy

10 (8110h) CAN Overrun error Chyba preteceni CAN

11 (8120h) CAN Passive Mode Error CAN je v pasivnim modu

12 (8130h) CAN Life Gard Error Chyba ochrany CAN

13 (81FDh) CAN Bus Off CAN-BUS je rozpojeny

14 (81FEh) CAN Rx Queue Overrun Preteceni prijmové fronty v CAN
15 (81FFh) CAN Tx Rx Queue Overrun Preteceni vysilaci fronty v CAN
16 (8611h) Lag/following error Prekrocena polohova odchylka
17 (FFO1h) Hall Sensor Error Chyba halovych snimact

18 (FF02h) Index Processing Error Chyba nulového pulsu snimace
19 (FF03h) Encoder Resolution Error Chyba v nastaveni snimace

20 (FF04h) Hallsensor not found Error Chyba v detekci halového snimace
21 (FFO5h) Over speed Error Prekrocena rychlost

22 (FFO06h) Negative Limit Error Zaporni limitni spinac

23 (FFO7h) Positive Limit Error Kladni limitni spinaé

24 (FF08h) Hall Angle detection Error Chyba halové sondy

25 (FFO9h) Software Position Limit Error Chyba minimalni posi¢ni chyby
26 (FFOAh) Position Sensor Breach Poruseni posi¢niho sensoru
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Piehled chybovych hlaseni pohonu TGA-24 (emergency massage)

o
=

<
=3
o

Popis original TGA—24

Zkrat

Pozi¢ni chyba

Proudové pretiZzeni

Externi ENABLE

Resolver motoru

Termistor serva

Termistor motoru

Chyba zapisu do Flash paméti

—= |00 J|N [N ||| —

Chyba rezimu CAN Trajectory

Piehled chybovych hlaseni pohonu BERGER LAHR CPD17 (emergency massage)

chyba | Popis index
1 power amplifier overcurent 2300
2 ballast resistor overcurrent 2301
3 mains power supply phase fault 3100
4 DC bus overvoltage 3200
5 DC bus low voltage 3201
6 DC bus low voltage 3202
7 Motor encoder supply voltage 3203
8 DC bus low voltage warning 3206
9 Output stage excess temperature 4100
10 Power amplif. overtemper.warning 4101
11 Output stage overload 12T warning 4102
12 Unit overtemperature 4200
13 Motor overtemperature 4300
14 Motor overtemperature warning 4301
15 Motor overload i2t warning 4302
16 Ballast resistor overload 12t warning 4303
17 No connection motor encoder 5200
18 errors in motor sensor comunication 5201
19 motor encoder is not supported 5202
20 no connection to the motor encoder 5203
21 connection to motor encoder lost 5204
22 CAN overlow 8110
23 CAN controller in error passive 8120
24 Heartbeat or life guard error 8130
25 CAN controller was in Busoff 8140
26 CAN controller in Busoff 8141
27 drive in state FAULT A308
28 drive not in state ,,operation enable* A309
29 power amplifier not active A310
30 profile generation interrupt A312
31 position over-run present A313
32 no reference position A314
33 referencing active A315
34 overrun on acceleration calculation A316
35 drive not at standstill A317
36 operating mode active A318
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37 manual/autotuning: distance range overlow A319
38 manual/autotuning: amlitude/offset set to high A31A
39 STOP requested A31B
40 illegal position setting with software limit switch A31C
41 speed range exceeded A31D
42 interruption by pos. software limit switch A31E
43 interruption by neg. software limit switch A31F
44 position lag error A320
45 error when referencig A324
46 approach limit switch not activated A325
47

48

49 another error
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13.15 Pohony pripojené pomoci sbérnice CAN-BUS
v rezimu ,,speed control*

Systém ma moznost fidit pohony pies sbérnici CAN-BUS i v rezimu ,,speed control.

Systém pouziva vlastni polohovou sysrvosmycku a vlastni odméfovani. Jen vystup na pohon je poslan misto na
D/A pievodnik, pfimo na kanal CAN-BUS. Tento zptsob pfipojeni neni tak vyhodny jako ,trajectory control®,
protoze systém musi byt také osazen jednotkou odméfovani (SUOS). Také interni polohova servosmycka ma
pomalejsi vypoctovy rastr (1 ms) v porovnani s externi polohovou servosmyckou. Pres tyto nevyhody, ziska se
digitalni pfipojeni pohonu, které sebou nese fadu vyhod. Napiiklad u digitalniho pfipojeni pohonu nejsou
problémy s nastavenim driftu.

Rezim ,,speed control“ se pouziva také v piipad¢€, Ze pohon ,trajectory rezim* nepodporuje nebo z jinych divoda
jej neni mozno pouzit.

Také je mozné v rezimu ,,speed control” vyuzit odméfovani z pohonu ziskané z CANu.

korek&ni
¢len

A\

Kf
proporc. Slozka

derivac. Slozka
D |H Kd
MP
feedforward
inter- I N K3 K 2 Pohon CAN-BUS
polace F p »speed control“
diferenéni pasmova gé:ﬁg;?onalm pohon
¢itad zadrz s rychlostnim
regulatorem

Knl Kn2 K1 IRC
tabulky nelinearnich  konstanta g

korekcei odméfovani CAN —

Vsechny parametry pro nastaveni dynamiky, zptisobu reference, nastaveni rozliSeni apod. se nastavuji normalné
v systému pomoci konfigurace.

Komunikacni pakety obsahuji 11-bitové ID, které je sloZzeno ze 7-bitové adresy pohonu a 4-bitového kodu
zavislém na typu komunikace. Adresu pohonu je nutno nastavit pfedem piimo v pohonu a nastavuje se
vzestupné od hodnoty 1 (1,2,3,..). Na pohonech je také nutno nastavit rychlost komunikace (1MBd). Schéma
kabelu pro ptipojeni pomoci CAN-BUSu je v ptfiloze navodu a ma oznaceni K18.

Zakladni konfigurace CAN-BUSu, rozhrani pro PLC program a Chybova hlaseni jsou popsana v piedeslé
podkapitole (,,Pohony pfipojené pomoci CAN-BUSu v rezimu ,.trajectory control®.)

Kombinace nastaveni ,,speed control a ,.trajectory control® je pro souc¢asnou verzi zakazana.
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13.15.1 Nastaveni pro pohony CAN-BUS ,,speed control*

Soutadnici, ktera je fizena pomoci CAN-BUSu, zadava vystupni hodnotu pro pohon interni polohova
servosmyc¢ka. Rychlostni servosmycka je uzaviena v pohonu (,,speed control®), proto pro takovou soutadnici
plati vS§echny parametry pro nastaveni dynamiky servosmyéek v systému.

Rizeni vystupnich kanala

element Nastaveni vystupniho kanalu
DriveChannel
atribut Typ vystupniho kanalu
DriveType 0 zadny vystup (default)

1 vystup na SUOS v plném provozu
2 vystup na SUOS s vyrazenim testii
3 Kollmorgen ServoStar, fady 400 a 600
4 Maxon - Epos
5 TGA 24
6 Berger-Lahr CPD 17
7 Control Techniques UniDrive
8 Control Techniques UniDrive SP (inicializace pfi startu systému)
9 Control Techniques UniDrive SP (inicializace z PLC)
12 TGPower
17 Telemecanique ATV (Schneider)
18 Plovouci RTM - matematicky model stroje (CVUT)
19 TGPowerTrajectory ID1,2 + TGPowerSpeed 1D3
20 Berger-Lahr CPD 17 nebo Lexium 04, aktivace z PLC
21 Servostar 300, Lexium 15
22 Sanyo RS1
23 Lexium 32 (Schneider)
24 Estun EDC v3.10, Pronet
25 Altivar ATV71 (Schneider)
26 Estun EDC v3.11
27 Gefran XVy
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Rizeni vstupnich kanald

element Nastaveni kanalu odmérovani
EncoderChannel
atribut Typ odmérovaciho kanilu
ChannelType 0 zadné odmétovani (default)

1 odmerovani SUOS v plném provozu
2 odmerovani SUOS s vyrazenim testii
3 Kollmorgen ServoStar, fady 400 a 600
4 Maxon - Epos
5 TGA 24
6 Berger-Lahr CPD 17
7 Control Techniques UniDrive
8 Control Techniques UniDrive SP (inicializace pfi startu systému)
9 Control Techniques UniDrive SP (inicializace z PLC)
12 TGPower
17 Telemecanique ATV (Schneider)
18 Plovouci RTM - matematicky model stroje (CVUT)
19 TGPowerTrajectory ID1,2 + TGPowerSpeed 1D3
20 Berger-Lahr CPD 17 nebo Lexium 04, aktivace z PLC
21 Servostar 300, Lexium 15
22 Sanyo RS1
23 Lexium 32 (Schneider)
24 Estun EDC v3.10, Pronet
25 Altivar ATV71 (Schneider)
26 Estun EDC v3.11
27 Gefran XVy
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13.16 EDS soubory pro CAN-BUS konfiguraci

EDS soubory mohou slouzit pro automatickou konfiguraci CAN-BUS pohoni. Nacteni EDS soubori se fidi
konfiguraci systému:

element Nastaveni kanalu CAN-BUSu
CANChannel
atribut Pouzit pro dany CAN kanal konfigurac¢ni soubory EDS?
UseEdsFiles 0 EDS soubory nejsou pouzity (default)
1 EDS soubory jsou pouzity
atribut Prodleva mezi vysilanim SDO paketi v pribéhu konfigurace jako
SdoDelay nasobek zakladniho taktu
0 zadna prodleva (default)
XX prodleva mezi SDO pakety z EDS souboru [ms]
element konfigurace EDS soubori
EdsFile
atribut Pouzit dany EDS soubor?
UseEdsFile 0 EDS soubor nepouzit (default)
1 EDS soubor pouzit
atribut ID zafiizeni, pro které je ur¢en dany EDS soubor
NodeID 0 zadné ID (default)
XX ID pohonu CAN-BUS (1,2,3,...)
atribut Index prvniho SDO paketu, ktery se pouZije z daného SDO souboru
FirstSdoIndex 0 Zadny index (default)
OxNNNN | index prvniho SDO paketu, napiiklad: 0x2003
atribut Jméno EDS souboru
EdsFileName 0 7adné jméno (default)
abe.dcf jméno EDS souboru, hleda se v podadresaii Config
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13.16.1 Pravidla pro vysilani paketu

Do pohonu se neodvysilaji vSechny pakety podle EDS souboru. Piedpokladame ze pohon je nastaven na
defaultni hodnoty a tak se do pohonu odvysilaji jen ty, které jsou rozdilné od defaultniho stavu. Také se do
pohonu neodvysilaji pakety pro mapovani PDO paketdi, protoze mapovani provadi systém podle svych
pozadavku.

Pravidla pro odvysilani SDO paketu:

1. EDS soubor se prohledava od kli¢ového slova
[MANUFACTUREROBJECTS]
2. EDS soubor se za¢ne prohledavat od indexu indexu uréeném atributem FirstSDOIndex.

(pokud se dale objevi index s nizsi hodnotou, tak se mize uplatnit)

3. Parametr musi mit povolen zapis
AccessType=RW

4. Musi byt definovana defaultni hodnota
DefaultValue=xxx
(za znakem = musi byt uvedeno ¢islo)

5. Hodnota parametru musi byt rozdilna od defaultni hodnoty
DefaultValue <> ParameterValue

6. Typ dat musi byt néktery z vyétu 2,3,4,5,6,7
DataType=0x3

Priklad definice SDO paketu 60F9 v EDS souboru, kdy bude paket odvysilan (0x60F9 > 0x2003)

[60F9subl]

ParameterName=Speed Regulator P-Gain
DataType=0x3

LowLimit=

HighLimit=

AccessType=RW

DefaultValue=680
ParameterValue=12000

PDOMapping=1
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13.17 Pohony pripojené pomoci sbérnice EtherCAT,
spolec¢né zasady

V dal$im popisu budeme navazovat na navody ,,Periferie pfipojené na EtherCAT* a ,,Logické vstupy a vystupy
modult systému®.

Sbérnici EtherCAT obsluhuje program ,,KPA EtherCAT Master®. Jednd se o Ulohu realného ¢asu nad
REAL-TIME jadrem ,,RTX“. Mezi jeho zakladni vlastnosti patii: ,,Distribuovany Clock* (DC), vstupy a vystupy
pres ,,Process Image* (PI), ¢teni a zapis parametri ,,MailBox* typu ,,CoE* nebo ,,SoE*.

Konfigurace pohond a prvotni inicializace je definovana v souboru typu XML. Tento soubor je generovany
externim programem ,EtherCAT Studio“ napiiklad od firmy ,Koenig-pa GmbH®“. Tak konfigurace
EtherCAT pohonil neni zavisla na CNC systému. Pro pfipojeni libovolného pohonu je nutno mit aktualni verzi
XML souboru pro danou verzi firmware od vyrobce pohonu.

V EtherCAT studiu se nastavuje “mapovani“, kde se sklada sestava prvkli do synchroniza¢nich objektt, které
zprostiedkuji cyklickou vyménu dat. Dale se nastavuji vSechny piikazy, které se maji do zafizeni vyslat pfi
inicializaci. Nastavuje se také ,,Distribuovany Clock®™ pro vSechna zafizeni a ur¢i se ,,Referen¢ni Clock™ pro
celou sbérnici. VSechny informace se vygeneruji do konfiguraéniho XML souboru (Master.xml), kterym se fidi
EtherCAT Master.

Na EtherCATu jsou tii zakladné typy komunikace.

1. Inicializace a konfigurace vSech zafizeni. EtherCAT Maseter vysila postupné ptikazy pii prechodech do
jednotlivych stavii:

INIT -> PRE-OPERATIONAL -> SAFE-OPERATIONAL -> OPERATIONAL

2. Cyklickda vyména dat. EtherCAT Maseter fidi cyklickou vyménu dat vrealném case z periodou
napriklad 250pus nebo Ims. PLC program ma moznost definovat prvky, které se cyklické vymény
ucastni pomoci logickych vstupi a vystupt.

<Connection Source="RTM.Servo[2].EdrvDriveVeloReq"
Destination="ECAT.LXM32M.Outputs.Target velocity"
Connected="1"></Connection>

3. Acyklickd komunikace. Jedna se o jednorazovou komunikaci typu ,,Mailbox‘ a pouziva se komunikaéni
profil CoE a SoE. PLC program muize pouzit instrukce:
ECAT CoE READ, ECAT Sok READ
ECAT Cok WRITE. ECAT SoE WRITE
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13.18 Pohony pripojené pomoci sbérnice EtherCAT
v rezimu ,.trajectory control“

Pohony se fidi v modu ,trajectory control®, to znamen4, ze polohova servosmycka je uzaviena mimo systém
v pohonu. Tim je umoznéno dosahnout lepsich dynamickych parametrii.

Propojeni pohonu se systémem (nebo také PLC programem) je tvofeno tzv. logickymi spoji (virtualni spoje, viz.
Navod: ,,Logické vstupy a vystupy moduld systému.*). V tomto ptipadé se jedna o logické spoje mezi moduly

ECAT, RTM.Servo[x].Edrv a PLC.

ECAT.Drive[x]

RTM.Servo [x] .Edrv

PLC.Input
PLC.Output

Konfigurace pohonu v souboru “channelconfig”:

element konfigurace servosmycky
Servo
atribut typ servosmyc¢ky
ServoType 0 servosmycka neaktivni (default)
1 standardni softwarova servosmycka
28 Pohon EtherCAT v trajectory rezimu, komunikacni profil CoE
29 Pohon EtherCAT v trajectory rezimu, komunikacni profil SoE

Pohony pfipojené sbérnici EtherCAT, které ovlada systémova software, maji nazev EDRV pohony.
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13.18.1

Seznam konfiguracnich atributd v elementu <Servo> v souboru “channelconfig”, které je mozno pouZzit pro

EtherCAT pohon v trajectory rezimu:

Konfigurace pro pohony EtherCAT ,,trajectory control*

Atribut

popis

Servotype

Typ servosmycky (28)

MeasConstNumerator

Konstanta odméfovani — Citatel

MeasConstDenominator

Konstanta odméfovani — jmenovatel

FollowingErrorLimit

Limit pro hlidani velkosti polohové odchylky

InvertOutputPolarity Polarita vystupu
MaxDifference Maximalni zbytkova odchylka
MachineClearance Kompenzace villi stroje

NonLinearCompensation Element pro nastaveni nelinearnich korekeci serva

Pro EtherCAT pohon v trajectory rezimu plati pro vypocet odméfovaci konstanty:

MeasConstNumerator

mira v mikrometrech * 2'¢ = = pocet inkrementd pohonu

MeasConstDenominator

Control word CoE

Bit nazev popis
0 CoE CNT ON Switch on
1 CoE CNT VOLT Enable voltage
2 CoE CNT QSTOP Quick stop
3 CoE CNT ENABLE Enable operation
4 CoE CNT MO Operation mode specific
5 CoE CNT M1
6 CoE CNT M2
7 CoE CNT FAULT Fault reset
Status word CoE
Bit nazev popis
0 CoE STAT RDY Ready to switch on
1 CoE STAT ON Switched on
2 CoE STAT ENABLE Operation enabled
3 CoE STAT FAULT Fault
4 CoE STAT VOLT Voltage enabled
5 CokE STAT QSTOP Quick stop
6 CoE STAT DIS Switch on disabled
7 CoE STAT WARN Warning
Priklad: LDR wEdrvDriveStatus0.CoE STAT FAULT
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13.18.2

Vstupni prvky objektu RTM. Servo[] .Edrv

Schéma propojeni EtherCAT pohonu ,.trajectory control“

Zadost o Disable

.Disable
flEdrvDisableO, 1

Zadost o ukonceni

.Done
flEdrvDoneO, 1, ..

Zadost o mazani chyb

.Erase
flEdrvEraseO, 1, .

Zadost o inicializaci

.Init
flEdrvInitO,1, ..

Zadost o zapnuti

.On
flEdrvOnO,1, ..

Zadost o Enable

.Enable
flEdrvEnableO, 1,

Objekt RTM. Servo[] .Edrv

U

Status word

.DriveStatus

wEdrvDriveStatusO,1, .

EtherCAT servo
v trajectory rezimu

RTM. Servo[] .Edrv

Skutecna poloha

.DrivePos
wEdrvDrivePosO, 1, ..

Error registr

.DriveErrReg

wkEdrvDriveErrReqgO,1, .

Vystupni prvky objektu RTM. Servo[] .Edrv <£J7

Control word

.DriveControl
wEdrvDriveControlO, 1,

Z4dana poloha

.DrivePosReq
dwEdrvDrivePosReqO, 1,

Stav pohonu

.State
bEdrvStateO, 1, ..

Zadost ze serva - pohyb blokovan

.MoveDisReq
flEdrvMoveDisReqO, 1, .

Chyba ECAT pohonu

.Error
flEdrvError0O, 1, .

Dalsi informacni prvky objektu RTM. Servo[]

Odchylka polohy

.ICounter
DIFCIT X, ..

Pozadovana poloha serva

.ServoRegPosition
ServoReqgPosition, .

Odmeéfovani serva [inc]

.ServoPosition_Inc
SERVO_POSITION, ..

Odméfovani serva

.ServoPosition
ServoPosition, ..

13-37



PLC

Prehled fidicich a stavovych prvki

Prvky pro logické spoje
RTM. Servo[x] .Edrv

Rozhrani pro PLC

Popis

.DriveStatus wEdrvDriveStatus0,1, .. [in] Stavové slovo pohonu (Status word
6041:0) [UNS16]

.DrivePos dwEdrvDrivePosO, 1, .. [in] Skutecna poloha motoru (Position
actual value 6064:0) [INT32, inc]

.DriveErrReg wEdrvDriveErrReg0, 1, .. [in] Chybovy registr pohonu (Error register
603F:0) [UNS16]

.DriveControl wEdrvDriveControlO, 1, . [out] Ridici slovo pohonu (Control word
6040:0) [UNS16]

.DrivePosReq dwEdrvDrivePosReq0, 1, .. | [out] Zadana poloha (Target position
607A:0) [INT32, inc]

.DriveVeloReq dwEdrvDriveVeloReqO, 1, . | [out] Zadana rychlost (Velocity demand
value 60FF:0) [INT32]

.State bEdrvStateO, 1, .. [out] Stav pohonu (EDRV_INIT,
EDRV _ON, EDRV _ENABLE) [UNSS]

.MoveDisReq fl1EdrvMoveDisReqO, 1, . [out] Zadost ze serva o blokovani pohybu
pro danou osu [BIT]

.Error fl1EdrvError0,1, . [out] Pohon je v chybé [BIT]

.Init fl1EdrvInit0,1, .. [in] Zadost o inicializaci pohonu [BIT]

.On f1EdrvOno0, 1, .. [in] Zadost o zapnuti pohonu (nastavi bity
QSTOP, VOLT, ON) [BIT]

.Enable fl1EdrvEnableO, 1, .. [in] Zadost Enable pohonu (nastavi
ENABLE) [BIT]

.Disable flEdrvDisable0, 1, .. [in] Zadost Disable pohonu (vynuluje
ENABLE) [BIT]

.Done f1EdrvDoneO, 1, .. [in] Zadost ukonéeni (vynuluje control
word) [BIT]

.Erase flEdrvErase0, 1, .. [in] Zadost 0 mazani chyb pohonu [BIT]

.ScaleSpeed rEdrvScaleSpeedl, 1, .. [in] M¢éfitko pro zadani rychlosti [REAL]

flEdrvSimulO, 1, ..

[in] Pohon v simulaci [BIT]

Prvky pro logické spoje
RTM. Servo[x] .

Rozhrani pro PLC

Popis

.ICounter DIFCIT X,+4,+8,.. Odchylka polohy [INT32]
.ServoRegPosition ServoRegPosition, +4, .. Pozadovana poloha serva [INT32]
.ServoPosition ServoPosition, +4, .. Odmeéfovani serva [INT32]

.ServoPosition Inc

SERVO_POSITION, ..

Odmeéfovani serva [INT32 inc]
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EtherCAT servo je mozno propojit s fyzickym pohonem pomoci logickych spoji, nebo pomoci rozhrani
pristupného v PLC programu. Dale je uveden ptiklad pro konfiguraci logickych spojii pro pohony Lexium32
Schneider (nazev Slave na EtherCATu je LXM32M).

<!-- Servo[l] LXM32 trajectory -->

<Connection

<Connection

<Connection

<Connection

<Connection

Source="RTM.Servo[1l] .Edrv.DriveControl"
Destination="ECAT.LXM32M.Outputs.Control word"
Connected="1"></Connection>

Source="RTM.Servo[l] .Edrv.DrivePosReq"
Destination="ECAT.LXM32M.Outputs.Target position"
Connected="1"></Connection>

Source="ECAT.LXM32M. Inputs.Status word"
Destination="RTM.Servo[l] .Edrv.DriveStatus"
Connected="1"></Connection>

Source="ECAT.LXM32M. Inputs.Position actual value"
Destination="RTM.Servo[l] .Edrv.DrivePos"
Connected="1"></Connection>

Source="ECAT.LXM32M. Inputs.Drive error number"
Destination="RTM.Servo[l] .Edrv.DriveErrReg"
Connected="1"></Connection>

Ovladani EtherCAT pohonu z PLC programu:

;Inicializace EDRV pohonu

FL 1, flEdrvInit0 ;Pohon 0
EX

LDR flEdrvInitO

EX1

; Zapnuti EDRV pohonu

FL 1, f1EdrvOn0 ;Pohon 0
EX

LDR f1EdrvOnO

EX1

;Enable EDRV pohonu

FL 1, f1EdrvEnable0 ;Pohon 0
EX

LDR flEdrvEnableO

EX1

;Disable EDRV pohonu

FL 1, f1EdrvDisableO ;Pohon 0
EX

LDR flEdrvDisableO

EX1

;Ukonc¢eni ¢innosti pohonu

FL 1, f1EdrvDone0 ;Pohon 0
EX

LDR flEdrvDone0

EX1
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13.19 Pohony pripojené pomoci sbérnice EtherCAT
v rezimu ,,speed control*

Systém pouziva vlastni polohovou sesrvosmyc¢ku a vystup zadané rychlosti na pohon je poslan pfimo do pohonu,
ktery musi byt vrychlostnim rezimu. Konfiguraci je mozno zvolit mezi internim odméfovanim piimo
z EtherCAT pohonu, nebo externim odméfovanim napriklad z jednotky EtherCAT EL5101 od firmy Beckhoff.

Propojeni pohonu se systémem (nebo také PLC programem) je tvofeno tzv. logickymi spoji (virtualni spoje, viz.
Navod: ,,Logické vstupy a vystupy moduld systému.*). V tomto ptipadé se jedna o logické spoje mezi moduly
ECAT, RTM.Servo[x] a PLC.

RTM.Servo[x] .Edrv
RTM.Servo[x] .Enc

ECAT.Drive[x]
ECAT.Encoder[x]

PLC.Input
PLC.Output
Konfigurace pohonu v souboru “channelconfig”:
element konfigurace servosmycky
Servo
atribut typ servosmycky
ServoType 0 servosmycka neaktivni (default)
1 standardni softwarova servosmycka
element Nastaveni kanalu odmérovani
EncoderChannel
atribut Typ odmérovaciho kanilu
ChannelType 0 zadné odmérovani (default)
28 Odmeétovani z pohonu EtherCAT, komunikacni profil CoE
29 Odmeérovani z pohonu EtherCAT, komunikacni profil SoE
30 Odmeérovani z jednotky EtherCAT EL5101 Beckhoff
element Nastaveni vystupniho kanalu
DriveChannel
atribut Typ vystupniho kanalu
DriveType 0 zadny vystup (default)
28 Vystup na pohon EtherCAT, komunikaéni profil CoE
29 Vystup na pohon EtherCAT, komunikaéni profil SoE
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13.19.1 Konfigurace pro pohony EtherCAT ,,speed control*

Pro EtherCAT pohon v rezimu ,,speed control® v elementu <Servo> v souboru “channelconfig” je mozno pouzit
vSechny dostupné atributy. Nakonfigurovana je standardni softwarova servosmycka.

Konfigura¢ni moznosti v souboru “channelconfig”:
Odméiovani z EtherCAT pohonu a vystup na EtherCAT pohon v rezimu speed control

<EncoderChannel No="2"
ChannelType="28"
EncoderType="0">

</EncoderChannel>

<DriveChannel No="2"
DriveType="28">
</DriveChannel>

Odméiovani z EtherCAT jednotky EL5101 a vystup na EtherCAT pohon v rezimu speed control

<EncoderChannel No="3"
ChannelType="30"
EncoderType="0">

</EncoderChannel>

<DriveChannel No="3"
DriveType="28">
</DriveChannel>

Samotné odméfovani z jednotky EL5101

<EncoderChannel No="4"
ChannelType="30"
EncoderType="0">

</EncoderChannel>

<DriveChannel No="4"
DriveType="2">
</DriveChannel>

Samotné vystup na EtherCAT pohon v rezimu speed control bez odméfovani
<DriveChannel No="5"

DriveType="28">
</DriveChannel>

Pro EtherCAT pohon v speed control rezimu plati pro vypocet odméfovaci konstanty:

MeasConstNumerator
pocet pulzl odmé¥ovani * ——————-—————————————— = mira v mikrometrech
MeasConstDenominator
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13.19.2

Vstupni prvky objektu RTM. Servo[] .Edrv

Schéma propojeni EtherCAT pohonu ,,speed control“

Zadost o Disable

.Disable
flEdrvDisableO, 1

Zadost o ukonceni

.Done
flEdrvDoneO, 1, ..

Zadost o mazani chyb

.Erase
flEdrvEraseO, 1, .

Z4adost o inicializaci

.Init
flEdrvInitO,1, ..

Zadost o zapnuti

.On
flEdrvOnO,1, ..

Zadost o Enable

.Enable
flEdrvEnableO, 1,

Objekty RTM.Servo[] .Edrv

RTM. Servo[] .Enc

U

Status word

.DriveStatus
wEdrvDriveStatusO,1, .

Skuteéna poloha

.DrivePos
wEdrvDrivePosO, 1, ..

Error registr

.DriveErrReg
wkEdrvDriveErrRegO,1, .

Cita¢ odméfovani (EL5101)

.CounterValue
dwEdrvEncCounterValue

Buffer odmétovani (EL5101)

.LatchValue
dwEdrvEncLatchValueO,

Platny buffer (EL5101)

.Latchvalid
flEdrvEncLatchValidO,

Pretrzeni dratu (EL5101)

.OpenCircuit
flEdrvEncOpenCircuitO

EtherCAT servo
v rezimu speed control

RTM. Servo|[] .Edr
v

RTM. Servo|[] .Enc

Control word

.DriveControl
wkEdrvDriveControlO, 1,

Zadana rychlost

.DriveVeloReq
dwEdrvDriveVeloReqO, 1

Buffer odmétovani povolen

.LatchEn
flEdrvEncLatchEnO, 1, .
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U

Vstupni prvky objektu RTM. Servo[] .Edrv

Stav pohonu

.State
bEdrvStateO, 1, ..

.MoveDisReq

Zadost ze serva - pohyb blokovan

flEdrvMoveDisReqO, 1, .

Chyba ECAT pohonu

.Error
flEdrvError0O, 1, .

Dalsi informacni prvky objektu RTM. Servo[]

Odchylka polohy

.ICounter
DIFCIT X, ..

Pozadovana poloha serva

.ServoRegPosition
ServoReqgPosition, .

Odmeéfovani serva [inc]

.ServoPosition_Inc
SERVO_POSITION, ..

Odméfovani serva

.ServoPosition
ServoPosition, ..

Prehled fidicich a stavovych prvki

Prvky pro logické spoje
RTM. Servo[x] .Edrv

Rozhrani pro PLC

Popis

.DriveStatus wEdrvDriveStatus0,1, .. [in] Stavové slovo pohonu (Status word
6041:0) [UNS16]

.DrivePos dwEdrvDrivePosO, 1, .. [in] Skutecna poloha motoru (Position
actual value 6064:0) [INT32, inc]

.DriveErrReg wEdrvDriveErrReg0,1, .. [in] Chybovy registr pohonu (Error
register 603F:0) [UNS16]

.DriveControl wEdrvDriveControlO, 1, . [out] Ridici slovo pohonu (Control word
6040:0) [UNS16]

.DriveVeloReq dwEdrvDriveVeloReq0, 1, .. | [out] Zadana rychlost (Target velocity
60FF:0) [INT32, inc]

.DriveVeloReq dwEdrvDriveVeloReq0, 1, . [out] Zadana rychlost (Velocity demand
value 60FF:0) [INT32]

.State bEdrvStateO, 1, .. [out] Stav pohonu (EDRV_INIT,
EDRV _ON, EDRV _ENABLE) [UNSS]

.MoveDisReq f1EdrvMoveDisReqO, 1, . [out] Zadost ze serva o blokovani pohybu
pro danou osu [BIT]

.Error fl1EdrvError0,1, . [out] Pohon je v chybé [BIT]

.Init fl1EdrvInit0,1, .. [in] Zadost o inicializaci pohonu [BIT]

.On f1EdrvOno0, 1, .. [in] Zadost o zapnuti pohonu (nastavi
bity QSTOP, VOLT, ON) [BIT]

.Enable flEdrvEnableO, 1, .. [in] Zadost Enable pohonu (nastavi
ENABLE) [BIT]

.Disable flEdrvDisablel, 1, .. [in] Zadost Disable pohonu (vynuluje

ENABLE) [BIT]
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.Done f1EdrvDoneO, 1, .. [in] Zadost ukonéeni (vynuluje control
word) [BIT]

.Erase flEdrvErase0, 1, .. [in] Zadost 0 mazani chyb pohonu [BIT]

.ScaleSpeed rEdrvScaleSpeedl, 1, .. [in] Meéftitko pro zadani rychlosti [REAL]

flEdrvSimulO, 1, ..

[in] Pohon v simulaci [BIT]

Prvky pro logické spoje
RTM. Servo[x] .

Rozhrani pro PLC

Popis

.ICounter DIFCIT X,+4,+8,.. Odchylka polohy [INT32]
.ServoRegPosition ServoRegPosition, +4, .. Pozadovana poloha serva [INT32]
.ServoPosition ServoPosition, +4, .. Odmeéfovani serva [INT32]

.ServoPosition Inc

SERVO_POSITION, ..

Odmeéfovani serva [INT32 inc]

Prvky pro logické spoje
RTM. Servo[x] .Enc

Rozhrani pro PLC

Popis

.CounterValue dwEdrvEncCounterValue0, 1 | [in] Cita¢ externiho odmé&fovani
(jednotky EL5101) [INT32 inc]

.LatchValue dwEdrvEncLatchValueO, 1, . | [in] Buffer odmé&tovani pro zachyceni
stavu v okamziku NI [INT32 inc]

.Latchvalid flEdrvEncLatchvalidO, 1, . | [in] Zachycena hodnota v Bufferu je
platna (EL5101) [BIT]

.LatchEn fl1EdrvEncLatchEnO, 1, . [out] Povoleni zachytavani nové hodnoty
do Bufferu (EL5101) [BIT]

.OpenCircuit fl1EdrvEncOpenCircuitO,1 | [in] PietrZzeni dratu odméfovani (jednotky

EL5101)) [BIT]
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