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13. NASTAVENI PARAMETRU

SERVOPOHONU A JEJICH RIZENI PLC
PROGRAMEM

13.1 Sady parametrt regulatort

Systém CNC836 ma softwarovu polohovou, pfipadné rychlostni vazbu. Pomoci zmény parametri je mozné
modifikovat dynamické parametry servopohont bez zasahu do hardware systému nebo meénica. Vyskytuje se
také pozadavek modifikovat dynamické parametry servopohond v provozu. V tomto ptipadé musi parametry
serva modifikovat PLC program. Ovliviiovani parametrii se pouziva naptiklad tehdy, kdyz stroj pouziva
mechanickou ptevodovku. Pokud v ptipravnych funkcich zada PLC program povel k fazeni na jiny pfevodovy
stupen, muze také zménit parametry servopohonu (naptiklad kv, omezeni skluzu,...). PLC program ma moZnost
zménit "sadu parametri regulatria". Sadou parametrii regulatoru pro jednu osu se rozumi souhrn vsech
parametrd. Po zapnuti systému se implicitné nastavi 1. sada parametrii pro kazdou osu. Nastaveni se provede
v Case, kdyZ jesté neni aktivni softwarova polohova vazba. Pak se provede inicializa¢ni modul PLC programu
"PIS_INIT", ktery mize sadu parametri regulatorti pro nékteré osy zmeénit. Az po této akci se uvede do provozu
softwarova polohova vazba.

Jednotlivé hodnoty parametri regulatoru se definuji ve strojnich konstantach rekonfiguratoru systému CNC836.
Mizou tam byt zadefinovany 4 sady parametrii pro v§echny osy.

Kdyz PLC program pouziva prvni, to znamena inplicitni sadu parametri regulatort, i tak se doporucuje nastavit
v modulu PIS_CLEAR tuto prvni sadu parametrii pomoci dale popsanych instrukei, protoze pii zménach hodnot
ve strojnich konstantach pro parametry se nemusi vypinat systém, sta¢i vynulovat PLC program.

instrukce REGUL_X, REGUL.Y, ..., REGUL_6
funkce nastaveni parametri regulatoru
syntax REGUL_X sada

Instrukce REGUL_X az REGUL_6 nastavuje podle zadaného parametru "sada" pfislusnou sadu parametrii
(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 piipravnych funkcich nastavme 2. prevodovy stupen pro osu "Y" a zméhme parametry regulatoru pro osu "Y"
podle 2. sady parametrt a pro 4. osu podle 3. sady parametrti.

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 ;¢ekani na zprevodovani

EX1

REGUL_Y 2 ;nastaveni 2. sady parametrii pro Y
REGUL_X 3 ;nastaveni 3. sady pro 4. osu

FL ILVAZBA Y ;zapnuti polohové vazby pro osu Y

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

13.2 Souhrn parametrua regulatoru

Souhrn parametrt regulatoru, které je mozno ovlivnit:

1. zafazeni, nebo vyfazeni regula¢niho obvodu rychlosti (skluzu).
2. nastaveni proporcionalniho zesileni polohové servosmycky
3. zesileni zpétné vazby v rychlostni smycce
4. proporcionalni zesileni v rychlostni smycce a v piipadé vyrazené rychlostni smycky,
citlivost regulacni odchylky polohy
5. integra¢ni konstanta regulatoru v rychlostni smycce
6. zafazeni nebo vyfazeni integracni slozky regulatoru
7. omezeni skluzu pro regulacni obvod skluzu
8. snimani rychlosti pro regulacni obvod skluzu
9. nastaveni feedforwardu
MP
A
Inter-
polace

Celkové schéma servosmycky:
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Vyznam polozek:

V4 zadan prirtstek

B diference - odchylka polohy - zadana rychlost
F skluz

MP povoleni pohybu

P1 vyrazeni rychlostni vazby

P2 vytazeni [-regulatoru

LIM  zadana hodnota omezeni skluzu

K1 konstanta odméfovani

K2 zesileni zpétné vazby rychlostni smycky
K3 proporcionalni zesileni

K4 integracni konstanta

K5 fazeni regulace s omezenym skluzem
Ks konstanta snimani rychlosti

Kn blok nelinearnich korekei

F Filtr pro frekven¢ni zadrz

Kf Proporcionalni slozka feedforwardu

Kd Derivaéni slozka feedforwardu

Konstanta odmétovani K1 se nastavuje parametry :
Parametr R26,27,28,36,37,38 pro osy X,Y,Z,4,5,6

Zpusob nastavovani konstanty odméfovani je popsan v kapitole "Konstanta odmétovani". Konstanta odmétrovani
nepatii do sady parametri a neda se PLC programem ovlivnit.
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13.3 Zafazeni nebo vyfazeni regulaéniho obvodu rychlosti
(skluzu) "P1"

Parametr R71,R72,R73,R74,R75,R76 1.sada parametri (X,Y,Z,4,5,6)
XX XX XX XX

prepinac¢ P1 (0,1) 1 ... zatfazeno

Parametr R100,101,102,103,104,105 2.sada parametru (X,Y,Z,4,5,6)
XX XX XX XX

prepinac¢ P1 (0,1) 1 ... zafazeno

Parametr R120,121,122,123,124,125 3.sada parametri (X,Y,Z,4,5,6)
XX XX XX XX

prepinac¢ P1 (0,1) 1 ... zafazeno

Parametr R140,141,142,143,144,145 4.sada parametru (X,Y,Z,4,5,6)
XX XX XX XX

prepinac¢ P1 (0,1) 1 ... zatfazeno

Pro pohony, které maji vlastni regulacni obvod rychlosti od tachodynama (FORMIC) s nastavitelnou integracni
vazbou se prepina¢ P1 vynuluje a tim se softwarovy regulacni obvod vyfadi. Blokové schéma servosmycky se
zmodifikuje podle obrazku. V tomto ptipad€ je potfeba nastavit parametry K3 (proporcionalni zesileni) a K6
(double-wordovy diferenéni ¢itad) - viz dale.

MP
inter- N
diferenéni péglrflOVé R71-76 E;gﬁ:;?onalm R18 (pohon
&itag zadrz s rychlostnim
R342-349 R271-282 regulatorem
Knl Kn2 K1 §< IRC
tabulky nelinearnich  konstanta R17
korekei odméfovéani
RO9 R26-38

Blokové schéma servosmycky s vyfazenim regulaénim obvodem rychlosti

Pro pohony, které nemaji vlastni regula¢ni obvod rychlosti se piepina¢ P1 nastavi na hodnotu 1. Potom bude
platit celkové schéma servosmycky a je potieba nastavit dalsi parametry podle schématu.
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13.4 Razeni I-regulatoru "P2

Parametr R71,R72,R73,R74,R75,R76 1.sada parametri (X,Y,Z,4,5,6)
XX XX XX XX

prepinac¢ P2 (0,1,2) 1 ... zafazeno
2 ... dojizdéci integral

Parametr R100,101,102,103,104,105 2.sada parametru (X,Y,Z,4,5,6)
XX XX XX XX

ptepinac¢ P2 (0,1,2) 1 ... zafazeno
2 ... dojizdeci integral

Parametr R120,121,122,123,124,125 3.sada parametru (X,Y,Z,4,5,6)
XX XX XX XX

prepinac¢ P2 (0,1,2) 1 ... zafazeno
2 ... dojizdeci integral

Parametr R140,141,142,143,144,145 4.sada parametri (X,Y,Z,4,5,6)
XX XX XX XX

prepinac¢ P2 (0,1,2) 1 ... zafazeno
2 ... dojizdéci integral

V piipadé zarazeného regulacniho obvodu rychlosti (P1=1), je mozno pomoci piepinace P2 zaradit integracni
slozku. Kdyz P2=0, je integracni slozka vyfazena. Kdyz P2=1, je integracni sloZka zafazena s integracni
konstantou K4 - viz dale.

Casto je potieba u pohonti, které nemaji vlastni integraéni slozku, zatadit softwarovy integral jen pro "dotaZeni
polohy" do tolerance zadané strojni konstantou 06-07. Tento dojizdéci integral se zaradi pii P2=2 a jeho
ucinek zacne pii konci interpolace a ukonci se dosazenim zadané tolerance polohy.
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13.5 Nastaveni zesileni zpétne vazby rychlostni smyéky

V pfipadé zatazeného regulac¢niho obvodu rychlosti (P1=1) je nutné nastavit zesileni zpétné vazby rychlostni
smycky. Jedna se o softwarovou nahradu tachodynama. Hodnota K2 ma podstatny vliv na dynamiku
servosmycky a je nepfimo umérna parametru Kv. To znamena, ze ¢im je vetsi konstanta K2, tim je vétsi Casova

" K2ll

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 urceni poctu rotaci slouzi dvouciferny kod :

00
01
02

zadna rotace (jednotkovy pienos) (00=50)

1 rotace vlevo (*2)
2 rotace vlevo (*4)

16 rotaci vlevo

Parametr R71,R72,R73,R74,R75,R76
XX XX XX XX

2

Parametr R100,101,102,103,104,105
XX XX XX XX

2

Parametr R120,121,122,123,124,125
XX XX XX XX

2

Parametr R140,141,142,143,144,145
XX XX XX XX

2

1 rotace vpravo (/2)
2 rotace vpravo (/4)

16 rotaci vpravo

1.sada parametri (X,Y,Z,4,5,6)

konstanta k2 (0,1, .. 16 50,51,..,66)*

2.sada parametru (X,Y,Z,4,5,6)

konstanta k2 (0,1, .. 16 50,51,..,66)*

3.sada parametru (X,Y,Z,4,5,6)

konstanta k2 (0,1, .. 16 50,51,..,66)*

4.sada parametru (X,Y,Z,4,5,6)

konstanta k2 (0,1, .. 16 50,51,..,66)*
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13.6 Nastaveni proporcionalniho zesileni "K3"

V kazdém pripad¢ modifikace servosmycky je nutno nastavit proporcionalni zesileni K3.

Pii pouziti jednotek odmérovani SUO4 a SUO5 se proporcionalni zesileni nastavuje piesnéji pomoci
strojnich konstant R271 aZ R282 a parametr K3 se ponecha nastaven na nulovou hodnotu.

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 urceni poctu rotaci slouzi dvouciferny kod:

00 zadna rotace (jednotkovy prenos) (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
Parametr R71,R72,R73,R74,R75,R76 1.sada parametri (X,Y,Z,4,5,6)

XX XX XX XX

=

konstanta k3 (0,1, .. 16 50,51,..,66)*

Parametr R100,101,102,103,104,105 2.sada parametru (X,Y,Z,4,5,6)
XX XX XX XX

konstanta k3 (0,1, .. 16 50,51,..,66)*

Parametr R120,121,122,123,124,125 3.sada parametri (X,Y,Z,4,5,6)
XX XX XX XX

konstanta k3 (0,1, .. 16 50,51,..,66)*

Parametr R140,141,142,143,144,145 4.sada parametri (X,Y,Z,4,5,6)
XX XX XX XX

konstanta k3 (0,1, .. 16 50,51,..,66)*
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13.7 Nastaveni proporcionalniho zesileni “R271-R282"

Nastaveni proporcionalniho zesileni polohové servosmycky pii pouziti jednotek odméfovani SU04 a SUOS.
Nastaveni se provadi pro jednotlivé soufadnice v kazdé sad¢ parametri regulatord. Toto nastaveni vyrazné
ovliviiuje parametr Kv servosmycky.

Jedné soufadnici piislusi 4 dekady pro nastaveni zesileni. Zesileni se nastavuje v setinach (minimalni hodnota
parametru je 0.01 a maximalni je 99.99).

R271 az 273 ...Nastaveni proporcionalniho zesileni pro 1.sadu parametri regulatori

1. az 4. dekada R271 ....nastaveni zesileni v 1. sadé parametrt pro 1. soutfadnici
5. az 8. dekada R271 ....nastaveni zesileni v 1. sadé parametrt pro 2. soufadnici
1. az 4. dekada R272 ....nastaveni zesileni v 1. sad¢ parametrti pro 3. soutadnici
5. az 8. dekada R272 ....nastaveni zesileni v 1. sad€ parametrt pro 4. soufadnici
1. az 4. dekada R273 ....nastaveni zesileni v 1. sadé parametrt pro 5. soutfadnici
5. az 8. dekada R273 ....nastaveni zesileni v 1. sad€ parametrt pro 6. soufadnici

R274 az 276 ...Nastaveni proporcionalniho zesileni pro 2.sadu parametri regulatora

1. az 4. dekada R274 ....nastaveni zesileni v 2. sad€ parametrt pro 1. soufadnici
5. az 8. dekada R274 ....nastaveni zesileni v 2. sadé parametrt pro 2. soufadnici
1. az 4. dekada R275 ....nastaveni zesileni v 2. sad€ parametrt pro 3. soufadnici
5. az 8. dekada R275 ....nastaveni zesileni v 2. sad¢ parametrt pro 4. soutfadnici
1. az 4. dekada R276 ....nastaveni zesileni v 2. sadé parametrt pro 5. soutfadnici
5. az 8. dekada R276 ....nastaveni zesileni v 2. sadé parametrt pro 6. soufadnici

R277 az 279 ...Nastaveni proporcionalniho zesileni pro 3.sadu parametri regulatori

1. az 4. dekada R277 ....nastaveni zesileni v 3. sad¢ parametrt pro 1. soufadnici
5. az 8. dekada R277 ....nastaveni zesileni v 3. sad€ parametrl pro 2. soufadnici
1. az 4. dekada R278 ....nastaveni zesileni v 3. sadé parametrt pro 3. soutfadnici
5. az 8. dekada R278 ....nastaveni zesileni v 3. sadé parametrt pro 4. soutfadnici
1. az 4. dekada R279 ....nastaveni zesileni v 3. sadé parametrt pro 5. soutfadnici
5. az 8. dekada R279 ....nastaveni zesileni v 3. sad€ parametrt pro 6. soufadnici

R280 az 282 ...Nastaveni proporcionalniho zesileni pro 4.sadu parametri regulatori

1. az 4. dekada R280 ....nastaveni zesileni v 4. sad€ parametrt pro 1. soufadnici
5. az 8. dekada R280 ....nastaveni zesileni v 4. sad€ parametrt pro 2. soufadnici
1. az 4. dekada R281 ....nastaveni zesileni v 4. sadé parametrt pro 3. soufadnici
5. az 8. dekada R281 ....nastaveni zesileni v 4. sad€ parametrt pro 4. soufadnici
1. az 4. dekada R282 ....nastaveni zesileni v 4. sad€ parametrt pro 5. soufadnici
5. az 8. dekada R282 ....nastaveni zesileni v 4. sad€ parametrt pro 6. soufadnici
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13.8 Nastaveni integraéni konstanty "K4"

V piipadé zatazeného regula¢niho obvodu rychlosti (P1=1) a zafazené integracni slozky (P2=1) je nutno nastavit
integra¢ni konstantu K4.

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 urceni poctu 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 rady

s vahou nizsf nez 20. To znamena, Ze i pfi nastaveni velmi malé integracni konstanty dojde k naintegrovani I
regulatoru a ovlivnéni serva.

Parametr R71,R72,R73,R74,R75,R76 1.sada parametri (X,Y,Z,4,5,6)
XX XX XX XX

konstanta k4 (0,1, .. 16 50,51,..,66)*

Parametr R100,101,102,103,104,105 2.sada parametru (X,Y,Z,4,5,6)
XX XX XX XX

konstanta k4 (0,1, .. 16 50,51,..,66)*

Parametr R120,121,122,123,124,125 3.sada parametri (X,Y,Z,4,5,6)
XX XX XX XX

konstanta k4 (0,1, .. 16 50,51,..,66)*

Parametr R140,141,142,143,144,145 4.sada parametru (X,Y,Z,4,5,6)
XX XX XX XX

konstanta k4 (0,1, .. 16 50,51,..,66)*
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13.9 Razeni regulace s omezenym skluzem "K5"

Pro pfipad, ze pouzivame v servopohonu asynchronni motor bez vektorového fizeni ménic¢em, je vhodné zafradit
omezeni skluzu. V tomto pfipadé se nejednd o regulacni obvod rychlosti, ktery musi byt zatfazen (P1=1), ale
o regulacni obvod skluzu a musi byt nastaveny také parametry Ks a LIM (viz dale). Tento zplsob regulace
zabezpeci omezeni skluzu na maximalni hodnotu (LIM) a tim se v momentové charakteristice pro asynchronni
motor nedostaneme pies jeji vrchol do zakdzaného pasma.

Konstana KS je dvouciferna. Hodnota 00 je vyfazeni regulace skluzu a hodnota 01 je zafazeni regulace skluzu.

Parametr R87 l.sada parametri (X,Y)
XX XX XX XX
—|_ L konstanta k5 pro X .. 00,01
konstanta kS5 pro Y .. 00,01

Parametr R88 1.sada parametri (Z,4)
XX XX XX XX
—|_ T konstanta k5 pro Z .. 00,01
konstanta k5 pro 4 .. 00,01
Parametr R116 2.sada parametri (X,Y)
XX XX XX XX
—|_ T konstanta k5 pro X .. 00,01

konstanta k5 pro Y .. 00,01

Parametr R117 2.sada parametri (Z,4)

konstanta k5 pro Z .. 00,01
konstanta k5 pro 4 .. 00,01

Parametr R118 2.sada parametri (5,6)

konstanta k5 pro 5 .. 00,01
konstanta k5 pro 6 .. 00,01

Podobné¢ se nastavuje konstanta K5 pro dalsi sady:

parametry R136, R137, R138 3. sada parametri
parametry R156, R157, R158 4. sada parametri

13-10
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13.10 Zarazeni 32 bitového diferenéniho ¢itace "K6"

Pro ptipad servopohoni s vétsi casovou konstantou (mensim Kv) je nékdy nutné u procesori CPUO02 zaradit 32
bitovy diferenéni ¢ita¢, protoze servo jezdi s vétsi regula¢ni odchylkou polohy.

Diferencni ¢ita¢ je standartné u procesort CPUO2 16 bitovy a u procesori CPU04 je vzdy 32 bitovy. Potieba
zatazeni 32 bitového diferen¢niho ¢itace vznikne i v piipadé polohovani rotacni soufadnice.

Konstana K6 je dvouciferna. Hodnota 00 je 16 bitovy diferencni ¢itac a hodnota 01 je 32 bitovy diferenéni ¢itac.

Parametr R87 1.sada parametri (X,Y)
XX XX XX XX
—|_ T konstanta k6 pro X .. 00,01
konstanta k6 pro Y .. 00,01
Parametr R88 1.sada parametri (Z,4)
XX XX XX XX
—|_ T konstanta k6 pro Z .. 00,01
konstanta k6 pro 4 .. 00,01
Parametr R116 2.sada parametri (X,Y)
XX XX XX XX
—|_ e konstanta k6 pro X .. 00,01
konstanta k6 pro Y .. 00,01
Parametr R117 2.sada parametri (Z,4)
XX XX XX XX
—|_ = konstanta k6 pro Z .. 00,01
konstanta k6 pro 4 .. 00,01
Parametr R118 2.sada parametri (5,6)
XX XX XX XX
—|_ T konstanta k6 pro 5 .. 00,01

konstanta k6 pro 6 .. 00,01

Podobné se nastavuje konstanta K6 pro dalsi sady:

parametry R136, R137, R138 3. sada parametri
parametry R156, R157, R158 4. sada parametri
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13.11 Nastaveni omezeni skluzu "LIM"

Pro pfipad, Ze pouzivame v servopohonu asynchronni motor bez vektorového fizeni méniCem a je zafazen
regulaéni obvod skluzu (P1=1, K5=1), je nutné nastavit omezeni skluzu LIM. Hodnotu je potieba nastavit tak,
aby odpovidala 4 - 5 Hz skluzové frekvence.

Hodnota se nastavuje v rozsahu 0 - 9999:

Parametr R78 l.sada parametri (X,Y)

LIMx omezeni skluzu pro X
LIMy omezeni skluzu pro Y

Parametr R79 1.sada parametri (Z,4)

LIMz omezeni skluzu pro Z
LIM4 omezeni skluzu pro 4

Parametr R106 2.sada parametri (X,Y)

LIMx omezeni skluzu pro X
LIMy omezeni skluzu pro Y

Parametr R107 2.sada parametri (Z,4)

LIMz omezeni skluzu pro Z
LIM4 omezeni skluzu pro 4

Parametr R79 1.sada parametrii (5,6)

LIMS omezeni skluzu pro 5
LIM6 omezeni skluzu pro 6

Podobné¢ se nastavuje hodnota LIM pro dalsi sady:

parametry R126, R127, R128 3. sada parametri
parametry R146, R147, R148 4. sada parametri

13-12
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13.12 Nastaveni konstanty snimani rychlosti "Ks"

Pro pfipad, ze pouzivame v servopohonu asynchronni motor bez vektorového fizeni méni¢em a je zafazen
regulacni obvod skluzu (P1=1, K5=1), je nutné nastavit konstantu pro snimani rychlosti. Hodnotu je potieba
nastavit co nejptesnéji, proto se zadava s presnosti na jednu desetitisicinu (podobné jako konstanta odmétrovani
K1). Konstanta musi ur¢it pomér mezi zadavanou hodnotou (akéni veli¢inou) a odpovidajicimi otackami
sejmutymi ¢idlem IRC. Hodnotu Ks je vhodné vypocitat, protoze pfi nepfesném nastaveni hrozi vznik kladné
zpétné vazby.

Pro ulehceni ladéni servopohontl s asynchronnim motorem je moZzno na obrazovce systému docasn€ zobrazovat
misto diference okamzity skluz. Nastaveni se provede parametrem R97:

Parametr R97
XX XX XX XX
0 ... zobrazovani diference
1 ... misto diference se zobrazuje skluz F
Parametr R46,47,48,49 1.sada parametri (X,Y,Z.4)

Konstanta odméfovani ks

Parametr R110,,111,112,113,114,115 2.sada parametru (X,Y,Z,4,5,6)
Konstanta odméfovani ks

Parametr R130,,131,132,133,134,135 3.sada parametru (X,Y,Z,4,5,6)
Konstanta odmétovani ks

Parametr R150,,151,152,153,154,155 4.sada parametru (X,Y,Z,4,5,6)
Konstanta odméfovani ks

Ptiklad:
Vypocet zesileni Ks pro pohon ELVIA s jednotku fizeni soutadnic SUOS:
Takt vypoctu: 8.192 ms, IRC = 1250.

plati:  SU08 . ELVIA . MOTOR . PREVOD . IRC . Ks =1

1. Prevod SUOS: 500 [kHz] / 4096 [n] = 0.12207 [kHz / n]

2. Pievod ELVIA: 50 [Hz] / 409.6 [kHz] = 0.12207 [Hz /kHz]
3. Pfevod MOTOR: 0.2048 [ ot/takt ] / 50 [Hz] = 0.004096 [ot/takt / Hz]
4. Pfevod IRC: 1250 . 4 [pul] / 1 [ot] = 5000 [pul / ot]
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13.13 Proporcionalni slozka feedforwardu "Kf"

Pfi vyssich rychlostech obrabéni je potfeba kompenzovat regula¢ni odchylku polohové vazby pro dosazeni
pozadované presnosti obrabéni. Snahou je kompenzovat regulac¢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.)

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

Ts je Casova konstanta polohové servosmycky, pro kterou plati: Ts = 1/Kv
Tv je Casova konstanta podiizené rychlostni servosmycky.

Pii ustdlené rychlosti obrabéni (naptiklad pfi linearnim pohybu a kdyz neni zména rychlosti) plati, ze
proporcionalni slozka feedforwardu je rovna pfevracené hodnoté parametru Kv:

lim F(p) =Ts = 1/Kv pro p->0

Pro lepsi zadavani hodnot se nastavuje proporcionalni slozka feedforwardu v desetinach ptevracené hodnoty
gasové konstanty polohové servosmycky 1/Ts. Casova konstanta Ts je v sekundach. P¥i 100 procentnim
feedforwardu je tato hodnota pfimo rovna desetindim parametru Kv. Na nastaveni parametru jsou pro kazdou
soufadnici v kazdé sad¢ parametrii regulatort rezervovany 4 dekady ve strojnich konstantach.

Napriklad pro soutadnici, ktera méa 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 skutecna rychlost v mm/s
Ep je regulacni odchylka polohy (aktualni stav diferen¢niho Citace) v mm

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

Pomoci strojni konstanty R380 je mozno fidit fazeni feedforwardu. Konstanta slouzi na urceni, ve kterych

proto obvykle aktivujeme feedforward jen pro pracovni posuv v automatickém rezimu.

R380 .....Razeni feedforwardu

1.dekada |0 feedforward neni zafazen v rezimu AUT
1 feedforward je zatazen v rezimu AUT pro pracovni posuv
2 feedforward je zatazen v rezimu AUT pro rychloposuv
3 feedforward je zafazen v rezimu AUT vzdy
2.dekada |0 feedforward neni zafazen pro pomoc. ru¢ni pojezdy (AUTMAN)
1 feedforward je zatazen pro pomoc. ruéni pojezdy pro pomaly posuv
2 feedforward je zafazen pro pomoc. rucni pojezdy pro pfimacknuti rychloposuvu
3 feedforward je zatazen pro pomoc. ru¢ni pojezdy vzdy
3.dekada |0 fazeni feedforwarde se fidi 1. a 2. dekadou
1 feedforward je zatazen vzdy
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R356 - 379 .....Nastaveni proporcionalni slozky feedforwardu

1. aZ 4. dekada R356 proporcionalni slozka feedforwardu pro 1. soutfadnici v 1. sad¢é parametrti
1. aZ 4. dekada R357 proporcionalni slozka feedforwardu pro 2. soutfadnici v 1. sad¢é parametrti
1. aZ 4. dekada R358 proporcionalni slozka feedforwardu pro 3. soutfadnici v 1. sad¢ parametrti
1. aZ 4. dekada R359 proporcionalni slozka feedforwardu pro 4. soutadnici v 1. sad¢ parametrti
1. aZ 4. dekada R360 proporcionalni slozka feedforwardu pro 5. soutadnici v 1. sad¢ parametrii
1. aZ 4. dekada R361 proporcionalni slozka feedforwardu pro 6. soufadnici v 1. sad¢é parametrti
1. aZ 4. dekada R362 proporcionalni slozka feedforwardu pro 1. soutadnici v 2. sad¢ parametrti
1. aZ 4. dekada R363 proporcionalni slozka feedforwardu pro 2. soutadnici v 2. sad¢ parametrti
1. aZ 4. dekada R364 proporcionalni slozka feedforwardu pro 3. soutadnici v 2. sad¢ parametrti
1. aZ 4. dekada R365 proporcionalni slozka feedforwardu pro 4. soutadnici v 2. sad¢ parametrii
1. aZ 4. dekada R366 proporcionalni slozka feedforwardu pro 5. soutadnici v 2. sad¢ parametrii
1. aZ 4. dekada R367 proporcionalni slozka feedforwardu pro 6. soutadnici v 2. sad¢é parametrii
1. aZ 4. dekada R368 proporcionalni slozka feedforwardu pro 1. soutadnici v 3. sad¢ parametrii
1. aZ 4. dekada R369 proporcionalni slozka feedforwardu pro 2. soutfadnici v 3. sad¢ parametrti
1. aZ 4. dekada R370 proporcionalni slozka feedforwardu pro 3. soutfadnici v 3. sad¢ parametrti
1. aZ 4. dekada R371 proporcionalni slozka feedforwardu pro 4. soutadnici v 3. sad¢ parametrii
1. aZ 4. dekada R372 proporcionalni slozka feedforwardu pro 5. soutadnici v 3. sad¢ parametrti
1. aZ 4. dekada R373 proporcionalni slozka feedforwardu pro 6. soutadnici v 3. sad¢ parametrti
1. aZ 4. dekada R374 proporcionalni slozka feedforwardu pro 1. soutfadnici v 4. sad¢ parametrti
1. az 4. dekada R375 proporcionalni slozka feedforwardu pro 2. soutadnici v 4. sad¢ parametrti
1. aZ 4. dekada R376 proporcionalni slozka feedforwardu pro 3. soutfadnici v 4. sad¢ parametrti
1. aZ 4. dekada R377 proporcionalni slozka feedforwardu pro 4. soutadnici v 4. sad¢ parametrti
1. aZ 4. dekada R378 proporcionalni slozka feedforwardu pro 5. soutfadnici v 4. sad¢ parametrti
1. aZ 4. dekada R379 proporcionalni slozka feedforwardu pro 6. soutadnici v 4. sad¢ parametrti
korekéni
Kf ¢len
proporc. Slozka
derivag. Slozka \
D Kd
MP
feedforward
inter- ava [ | § ]
e Bk 5 |—{ %o | ]
diferen¢ni Pasmovd pro;iorglonalnl pohon
Sitad zadrz zeslient s rychlostnim
regulatorem
Knl Kn2 K1 IRC
tabulky nelineamich  konstanta
korekei odmé&Fovani

Blokové schéma servosmycky se zatazenim feedforwardem
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13.14 Derivaéni slozka feedforwardu "Kd"

Derivacni slozka feedforwardu méa 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 podfizené soustavy rychlostni vazby mozno pfiblizné nahradit soustavou prvniho fadu, je vétev derivacni
slozky schopna vykompenzovat ptekmity regulacni odchylky polohy.

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

Pro lepsi zadavani hodnot se nastavuje derivacni slozka feedforwardu v desetinach prevracené hodnoty asové
konstanty rychlostni smy¢ky 1/Tv. Casova konstanta Tv je v sekundich. Na nastaveni parametru jsou pro
kazdou soutadnici v kazdé sadé parametrii regulatorti rezervovany 4 dekady ve strojnich konstantach. Maximalni
hodnota je 7999.

Napriklad pro soutadnici, ktera ma 1/T = 200 [1/s] se parametr pro derivacni slozku feedforwardu nastavi na
hodnotu 2000.

FILTR DERIVACNI SLOZKY FEEDFORWARDU

Parametrem se nastavuje filtr pro derivacni slozku feedforwardu. Filtr je potfeba nastavit pro nékteré typy
pohonti. Jedna se o pohony, které maji uzké a tidsi 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.
dekéda nastavuje filtr pro 1. soufadnici, 2. dekdda pro 2. soufadnici apod. Hodnota O v pfislusné dekade
znamena, ze filtr je pro danou soufadnici vyfazen.

R381 ..... Filtr derivaé¢ni slozky feedforwardu

1. dekada 0 filtr pro 1. soufadnici vyfazen

1,2,...,9 filtr derivaéni slozky feedforwardu pro 1. soufadnici
2. dekada 0 filtr pro 2. soufadnici vyfazen

1,2,...,9 filtr derivaéni slozky feedforwardu pro 2. soufadnici
3. dekada 0 filtr pro 3. soufadnici vyfazen

1,2,...,9 filtr derivaéni slozky feedforwardu pro 3. soufadnici
4. dekada 0 filtr pro 4. soutadnici vyfazen

1,2,....9 filtr derivaéni slozky feedforwardu pro 4. soufadnici
5. dekada 0 filtr pro 5. soutadnici vyfazen

1,2,...,9 filtr derivaéni slozky feedforwardu pro 5. soutadnici
6. dekada 0 filtr pro 6. soutadnici vyfazen

1,2,...,9 filtr derivaéni slozky feedforwardu pro 6. soutadnici
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R356 - 379 .....Nastaveni derivaéni slozky feedforwardu

D e

St b

S

5.az 8.
5.az 8.
5.
5
5
5

az 8.

. az 8.
. az 8.
.az 8.

az 8.
az 8.
az 8.
az 8.
az 8.

v

az 8.

az 8.
az 8.
az 8.
az 8.
az 8.
az 8.

az 8.
az 8.
az 8.
az 8.
az 8.
az 8.

dekada R356
dekada R357
dekada R358
dekada R359
dekada R360
dekada R361

dekada R362
dekada R363
dekada R364
dekada R365
dekada R366
dekada R367

dekada R368
dekada R369
dekada R370
dekada R371
dekada R372
dekada R373

dekada R374
dekada R375
dekada R376
dekada R377
dekada R378
dekada R379

derivaéni slozka feedforwardu pro 1.
derivaéni slozka feedforwardu pro 2.
derivaéni slozka feedforwardu pro 3.
derivacni slozka feedforwardu pro 4.
derivacni slozka feedforwardu pro 5.
derivaéni slozka feedforwardu pro 6.

derivacni slozka feedforwardu pro 1.
derivacni slozka feedforwardu pro 2.
derivacni slozka feedforwardu pro 3.
derivacni slozka feedforwardu pro 4.
derivacni slozka feedforwardu pro 5.
derivacni slozka feedforwardu pro 6.

derivacni slozka feedforwardu pro 1.
derivaéni slozka feedforwardu pro 2.
derivaéni slozka feedforwardu pro 3.
derivacni slozka feedforwardu pro 4.
derivacni slozka feedforwardu pro 5.
derivaéni slozka feedforwardu pro 6.

derivaéni slozka feedforwardu pro 1.
derivacni slozka feedforwardu pro 2.
derivaéni slozka feedforwardu pro 3.
derivaéni slozka feedforwardu pro 4.
derivaéni slozka feedforwardu pro 5.
derivaéni slozka feedforwardu pro 6.

soufadnici v 1.
soufadnici v 1.
soufadnici v 1.
soufadnici v 1.
soufadnici v 1.
soufadnici v 1.

soufadnici v 2.
soufadnici v 2.
soufadnici v 2.
soufadnici v 2.
soufadnici v 2.
soufadnici v 2.

soufadnici v 3.
soufadnici v 3.
soutadnici v 3.
soufadnici v 3.
soufadnici v 3.
soufadnici v 3.

soufadnici v 4.
soufadnici v 4.
soufadnici v 4.
soufadnici v 4.
soufadnici v 4.
soufadnici v 4.

sad¢ parametrii
sad¢ parametrii
sad¢ parametrii
sad¢ parametrd
sad¢ parametrd
sad¢ parametrii

sad¢ parametrd
sad¢ parametrd
sad¢ parametrd
sad¢ parametrd
sadé parametrd
sadé parametrd

sad¢ parametrd
sad¢ parametri
sad¢ parametrii
sad¢ parametrd
sad¢ parametrd
sad¢ parametrii

sad¢ parametrii
sad¢ parametrd
sad¢ parametrii
sad¢ parametrii
sad¢ parametrii
sad¢ parametri
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13.15 Filtr pro frekvenéni pasmovou zadrz

V softwarové servosmycce mize byt zafazen filtr pro pasmovou zadrz. Filtr miize pomoci potlacit rezonancni
kmity stroje. V servosmycce muze byt je zafazen filtr s ,,nekonecnou impulsovou odezvou (IIR) “ druhého tadu
navrhnuty jako pasmova zadrz. Pro nastaveni filtru slouzi 3 parametry, oznacené jako F1, F2 a F3.

> Parametr F1 pfedstavuje proporcionalni prenos filtru.

> Parametr F2 predstavuje integraéni konstantu filtru a je nepfimo imérna ¢asové konstanté integraéniho
¢lanku. Pfesna hodnota je ale zavisla na period¢ vzorkovani (2,8ms, 1,5ms..)

» Parametr F3 piedstavuje derivaéni konstantu filtru a je nepfimo umérna Casové konstanté derivaéniho
¢lanku. Pfesna hodnota je ale zavisla na periodé vzorkovani.

Pokles a nardst frekvencni charakteristiky je 20dB/dek. Nacrtek logaritmické amplitudové frekvenéni
charakteristiky filtru je:

F(w)

F1 F2 log ®

Filtr je zatazen do servosmycky tésné za diferencni Cita¢ a mize meénit své parametry podobné jako se méni
parametry servosmycky v zavislosti na platné sadé parametrii regulatord. Systém ma k dispozici 4 pasmové
filtry, u kterych je mozné nastavit, pro kterou soufadnici a pro kterou sadu parametrt ragulatord, je filtr aktivni.
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R342 - 349 ....Parametry pro filtr — pasmova zadrz

Celkem je v systému umoznéno pouzit 4 filtry. Pro kazdy filtr je moZno nastavit parametry pro pasmovou zadrz
a urcit pro kterou osu ( servosmycku ) a v ni pro kterou sadu parametrti regulatord ma fitr byt zarazen.

1. Filtr | R342 8.dekada 0 1. filtr je zablokovan
1 1. filtr je povolen
2 1. filtr je povolen v dobé pohybu
7.dekéada X poradové Cislo osy ( serosmycky) (1,2,3,...,6)
6. dekada y Cislo sady paremtrii regulatorQi (1,2,3,4)
1. az 4. dekada |(2000) | parametr 1. Filtru F1 — proporcionalni pienos
R343 1. az 4. dekada |(0100) | parametr 1. Filtru F2 — integracni konstanta
5. az 8. dekada |(1000) | parametr 1. Filtru F3 — derivacni konstanta
2. Filtr | R344 8.dekada 0 2.filtr je zablokovan
1 2. filtr je povolen
2 2. filtr je povolen v dobé pohybu
7.dekéada X poradové Cislo osy ( serosmycky) (1,2,3,...,6)
6. dekada y Cislo sady paremtrti regulatorQ (1,2,3,4)
1. az 4. dekada |(2000) | parametr 2. Filtru F1 — proporcionalni pienos
R345 1. az 4. dekada |(0100) | parametr 2. Filtru F2 — integracni konstanta
5. az 8. dekada |(1000) | parametr 2. Filtru F3 — derivacni konstanta
3.Filtr |R346 8.dekada 0 3.filtr je zablokovan
1 3.filtr je povolen
2 3. filtr je povolen v dobé pohybu
7.dekéada X poradové Cislo osy ( serosmycky) (1,2,3,...,6)
6. dekada y Cislo sady paremtrii regulatorQi (1,2,3,4)
1. az 4. dekada |(2000) | parametr 3. filtru F1 — proporcionalni pfenos
R347 1.az 4. dekada |(0100) | parametr 3. filtru F2 — integra¢ni konstanta
5.az 8. dekada |(1000) | parametr 3. filtru F3 — derivacni konstanta
4. Filtr | R348 8.dekada 0 4. filtr je zablokovan
1 4. filtr je povolen
2 4. filtr je povolen v dobé pohybu
7.dekéda X poradové Cislo osy ( serosmycky) (1,2,3,...,6)
6. dekada y Cislo sady paremtrii regulatorQ (1,2,3,4)
1.az 4. dekada |(2000) | parametr 4. filtru F1 — proporcionalni pfenos
R349 1.az 4. dekada |(0100) | parametr 4. filtru F2 — integracni konstanta
5.az 8. dekada |(1000) | parametr 4. filtru F3 — deriva¢ni konstanta

13.16 Nastaveni rastru polohové vazby pro SU02

Na nastaveni rastru polohové vazby slouzi 6. dekada parametru R97. Nastaveni plati jen pro SU02, pro SU04 je
rastr polohové vazby pfiblizné 2,9ms a pro systémy fady DUAL se fidi konstantou R293 a mtze byt 1ms :

0o ... rastr polohové vazby 5 ms (doporuceno )
1 rastr polohové vazby ve volném case (20 ms)
2 rastr polohové vazby 10 ms

V zavislosti na poctu fizenych os a na nastaveni rastru polohové vazby je nutné pouzit v kazeté systému
CNC836 standardni nebo rychlejsi verzi procesoru.
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13.17 Pouziti jednotek SU02

Na jednotkach SU02 je ke kazdému analogovému vystupu piifazen jeden vstup od ¢idla IRC. Jednotka
odmeétovani a vystupu fidiciho napéti pro pohony os ma na Celnim panelu dva konektory CANNONO, dva
konektory CANNONI15 a Sest otvord pro nastaveni analogovych vystupti. Spodni konektor CANNON1S5 slouzi
pro pfipojeni odmétovani 1. osy (obvykle X). Konektor CANNON9 nad nim je vystup analogového napéti 1.
osy. Tii potenciometry za otvory mezi témito konektory slouzi pro nastaveni analogového vystupu 1.osy: Horni
(R18) nastavuje zesileni vystupniho zesilovace (Kv). Ota¢enim doleva se zesileni zvétSuje. Toto nastaveni se
pouzivda pro jemné doladéni celkového zesileni servosmycky, kdyZz je uZz nastavena konstanta K3
pro proporcionalni zesileni. Prostfednim potenciometrem (R16) se nastavuje nula a spodnim (R14) se nastavuje
zesileni pouze pro kladna napéti (symetrie). Horni dva konektory a nastavovaci otvory mezi nimi maji obdobny
vyznam pro 2.osu. Polaritu odmétovani (smér kladného pfirtstku pii pohybu osy) lze nastavit pomoci propojek
S25 a S26 (propojky vedle kostky ménic¢e napéti U23). Propojka blize kostce S25 nastavuje polaritu 2. osy,
propojka S26 dale od kostky nastavuje polaritu 1. osy. Spinace SW1 nastavuji adresu karty. 1.karta os (obvykle
umisténa nejvice vlevo) méa mit vSechny spinace v poloze ON. (Na poloze spinace 4 nezalezi). Polohu spinacii
pro dalsi karty (pokud jsou osazeny) ukazuje tabulka:

1 2 3 4
1.karta ON ON ON ON
2.karta ON OFF ON ON
3 karta ON ON OFF ON
4 karta ON OFF OFF ON
5.karta OFF ON ON ON
6.karta OFF OFF ON ON

Maximalnimu rozsahu napéti odpovidaji binarni ¢isla v doplitkovém kédu z intervalu +/- 3FFFh.

ANALOGOVE VYSTUPY - SU02

Cislo kanalu poradi Adresace SU02 fyzicka adresa implicitni
(ANALOG_PORT) SU02 1234 LOW HIGH pfifazeni

1 1111 06H 02H osa X
OEH 0AH osay
2 1011 16H 12H 0sa z
1EH 1AH tocitko
26H 22H osa 4
2EH 2AH osa s

36H 32H osa 6
3EH 3AH

46H 42H

4EH 4AH

56H 52H

5EH 5AH
66EH 62H

6EH 6AH

76H 72H
7EH 7AH
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SNIMANI CIDEL IRC - SU02

Cislo kanalu Poradi fyzicka adresa implicitni
(ANALOG_PORT) SU02 HIGH STAV RESET prifazeni
1 01H 00H 04H osa X
09H 08H 0CH osaY

2 11H 10H 14H osaZ
19H 18H 1CH tocitko

21H 20H 24H osa 4
29H 28H 2CH osa 5

31H 30H 34H o0sa 6
39H 38H 3CH

41H 40H 44H
49H 48H 4CH

51H 50H 54H
59H 58H 5CH

61H 60H 64H
69H 68H 6CH

71H 70H 74H
79H 78H 7CH

13.18 Pouziti jednotek SU04, SUO5

13.18.1 VSeobecny popis

Jednotka odméfovani, vystupu fidiciho napéti nebo tidicich pulsii pro pohony 4 os. Na ¢elnim panelu mé jeden
konektor CANNON25 A ¢tyti konektory CANNONI1S5. Konektor CANNON?2S5 (dole) slouzi pro vystup fidiciho
napéti a fidicich pulsi pro pohony os, konektory CANNONI1S5 pro ptfipojeni odmétovani. Spodni konektor
CANNONI1S5 slouzi pro ptipojeni odmétovani 1. osy (obvykle X). Jednotka nastavuje automaticky napajeci
napéti pro snimace odmétovani s ohledem na ubytek napéti na napajecim kabelu a hlida pretrzeni vodici
odmétovani. V pripadé zjisténi chyby vypne napdjeci napéti pro snimac. Pro spravnou funkei automatického
nastaveni napéti pro snima¢ odméfovani je vhodné, aby prifezy napajecich vodi¢ti snimact pro OV a pro +5V
byly priblizné stejné. Kompenzace ubytku funguje pro odbér snimace 0.3A a prlfez napajeci zily 0.5 mm2
do délky kabelu 70m. ( V ptipadé zdvojenych zil 140m. ) Jednotka SU4 ma podstatné rychlejsi odezvu na zménu
odchylky nez SU2,a umoziuje tak nastaveni vétsiho zesileni (vyssi Kv) u rychlych stroji. Vyhodnoceni
odmeétovani umoziuje rychlost az 1000000 inkrementil/sec. Spinate SW1 nastavuji adresu karty: 1.karta os
(obvykle umisténa nejvice vlevo) ma mit vSechny spinace v poloze ON. (Na poloze spinace 4 nezalezi).

Polohu spinact pro dalsi karty (pokud jsou osazeny) ukazuje tabulka:

1 2 3 4
1.karta ON ON ON ON
2 karta OFF ON ON ON
3 karta ON OFF ON ON
4 karta OFF OFF ON ON
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. , . ST R254-269
L_interpolator| smer a snimani vystupu
nastaveni driftu
R17 v NC R0-5 RI18

IRCovy servosmycka analog. 16

16X, kanl L, N DIFCIT || |, Kanl X
6x
7'} 7}
R250, 251 R290 R244-249 R252,253
fizeni typ limit dif. fizeni analog..
vstupi IRC odmétovani Citace vystupl
I
sada parametrti R242,243
113284'128,9w . regulatord, véetné typ analog. vystupt
ontrolni citac zesileni R271-282
v
analog.
. A
R270 kanal 16x
pocet kanal celkem PLC (ANALOG) i

VYSTUP

Nutné softwarové podminky pro pouziti jednotek SU04:

¢
¢
¢

Softwarova verze kazety vétsi nez 4.036

P1i prekladu PLC programu je nastaven v souboru TECH.KNF parametr "AXIS" na SU04

Je nastavena strojni konstanta R270 na pocet kanali celkem vcetné kanalti pouzitych vyhradné PLC
programem.

V PLC programu musi byt pouzita modifikace VERINSTRU SU04 (viz kapitola "Zakladni instrukce
jazyka PLC836").

Maximalnimu rozsahu napéti odpovidaji binarni ¢isla v doplitkovém koédu z intervalu +/- 7FFFh.

13.

18.2 Popis strojnich konstant pro nastaveni jednotek SU04, SUO5.

R242 a 243 ...Typ analogovych a pulsnich vystupi

Nastavenim hodnoty kazdé dekady je urcen typ jednoho kanalu, pfi¢emz potadové Cislo dekady urcuje ¢islo
kanalu analogového vystupu na jednotkach SU04. Maximalni pocet analogovych vystupti je 16. Nastaveni pro
dany kanal se provede zadanim &isla do piisluiné dekady. Cisla mohou nabyvat hodnot 0,1,2:

L

¢

0 .... Pulsy ve tvaru - jeden vystup pulsy nahoru, druhy vystup pulsy dolt. (Vhodné napiiklad pro pohony
ELVIA-FREKON, max. 1024 puls za periodu)

1 ....Pulsy ve tvaru - jeden vystup pulsy, druhy vystup znaménko. SniZena maximalni rychlost pulsd (vhodné
pro krokové motory, maximaln¢ 128 pulst za periodu)

2 ...Vystupni pulsy ve tvaru pulsii snimace IRC. Dva signaly fazové posunuté o 90 stupiid (vhodné
naptiklad pro pohony YASKAWA, maximalné 2048 zmén za periodu.
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R244 a7 249 ...Nastaveni limita pro hlidani diferen¢nich ¢itact

Kazda konstanta je pro nastaveni limitl jedné servosmycky. Limit pro hlidani se nastavuje v mikrometrech.
Takto zadana hodnota se nastavi do vSech sad parametrd regulatori. Hodnota 0 nebo znaménko minus
u pfislusné konstanty odstavi kontrolu hlidani. Pti pfeteceni diferencniho citace pies nastaveny limit se
diferencni cita¢ vynuluje, shodi se reference, zastavi se pohyb a ohlasi se chyba 8.91 az 8.96 (podle osy). PLC
program ma moznost zjistit ¢islo chyby v bunice BZH13. Centralni anulace chybu zrusi. (Nastavovani limitd
dif.¢itact je zpristupnéno od verze 4.029 a plati i pro jednotky SU02).

R250 a 251 ...Rizeni IRCovych vstupnich kanali

Nastavenim hodnoty kazdé dekady je urCen typ fizeni jednoho kandlu, pficemz potadové Cislo dekady urcuje
¢islo kanalu IRCového vstupu na jednotkdch SUO04. Maximalni pocet IRCovych vstupti je 16. Nastaveni
pro dany kanal se provede zadanim &isla do p¥isluiné dekady. Cisla mohou nabyvat hodnot 0,1,2,3:

¢ 0 ..IRCovy kanal je odstaven

1 ...IRCovy kanal je zafazen a je zafazeno testovani kanalu (doporuceny stav)
2 ...rezerva

3 ....IRCovy kandl je zafazen, ale je odstaveno testovani kanalu.

* & o

R252 a 253 ...Rizeni analogovych vystupnich kanali

Nastavenim hodnoty kazdé dekady je urCen typ fizeni jednoho kandlu, pficemz poradové ¢islo dekady urcuje
¢islo kanalu IRCového vstupu na jednotkach SU04. Maximalni pocet analogovych vystupt je 16. Nastaveni
pro dany kanal se provede zadanim &isla do piisluiné dekédy. Cisla mohou nabyvat hodnot 0,1,2,3:

¢ 0 ...analogovy kanal je odstaven

¢ 1 ..analogovy kanal je zafazen a je zatazeno testovani kanalu (doporuceny stav)

¢ 2 ..rezerva

¢ 3 ..analogovy kanal je zatfazen, ale je odstaveno testovani kanalu.

R254 a7 269 ...Nastaveni driftu pro analogové kanaly

Celkem 16 konstant, kazda konstanta nastavuje drift pro jeden kanal. Drift se nastavuje v dolnich ctyfech
dekadach vcetné znaménka konstanty. Miize byt zadana hodnota v rozmezi -9999 az +9999. Hodnota odpovida
driftovému napéti pro dany kanal. (10 V odpovida hodnoté 32000, takze drift je moZzno zadat v rozmezi cca +/-
3.1V).

R270 ...Pocet kanalii SU04 celkem a verze hardware

Konstanta R270 je dtlezita, protoze slouzi také jako pfiznak pro systém, Ze jsou pouzity jednotky SUO4. V prvni
a druhé dekadé se zadava pocet pouzitych IRCovych kanali jednotek SU04 celkem vcetné kanalii pouzitych
vyhradné PLC programem (naptiklad obycejna vietena bez IRCl). Maximalni pocet kanala je 16. Pata a Sesta
dekada slouZi pro nastaveni verze hardware jednotky SU04.

R271 az 273 ...Nastaveni proporcionalniho zesileni pro 1.sadu parametri regulatori

Nastaveni proporcionalniho zesileni pro jednotlivé soufadnice prvni sady parametrt regulatorti. Toto nastaveni,
spole¢né s konstantou "K3" prvni sady (nastaveni proporcionalniho zesileni zadanim poctu rotaci), vyrazné
ovliviiuje parametr Kv servosmycky.

Jedné soufadnici piislusi 4.dekady pro nastaveni zesileni. Zesileni se nastavuje v setinach (minimalni hodnota
parametru je 0.01 a maximalni je 99.99).

1. az 4. dekada R271 ....nastaveni zesileni v 1. sad€ parametrt pro 1. soufadnici
5. az 8. dekada R271 ....nastaveni zesileni v 1. sad€ parametrt pro 2. soufadnici
1. az 4. dekada R272 ....nastaveni zesileni v 1. sadé parametrt pro 3. soufadnici
5. az 8. dekada R272 ....nastaveni zesileni v 1. sad€ parametrt pro 4. soufadnici
1. az 4. dekada R273 ....nastaveni zesileni v 1. sad€ parametrt pro 5. soufadnici
5. az 8. dekada R273 ....nastaveni zesileni v 1. sad€ parametrt pro 6. soufadnici
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R274 az 276 ...Nastaveni proporcionalniho zesileni pro 2.sadu parametri regulatori

Nastaveni proporcionalniho zesileni pro jednotlivé soufadnice druhé sady parametrti regulatorti. Toto nastaveni,
spole¢né s konstantou "K3" druhé sady (nastaveni proporcionalniho zesileni zadanim poctu rotaci), vyrazné
ovliviiuje parametr Kv servosmycky.

Jedné soufadnici piislusi 4.dekady pro nastaveni zesileni. Zesileni se nastavuje v setinach (minimalni hodnota
parametru je 0.01 a maximalni je 99.99).

1. az 4. dekada R274 ....nastaveni zesileni v 2. sad€ parametrt pro 1. soufadnici
5. az 8. dekada R274 ....nastaveni zesileni v 2. sad¢ parametrt pro 2. soufadnici
1. az 4. dekada R275 ....nastaveni zesileni v 2. sadé parametrt pro 3. soutfadnici
5. az 8. dekada R275 ....nastaveni zesileni v 2. sadé parametrt pro 4. soufadnici
1. az 4. dekada R276 ....nastaveni zesileni v 2. sad€ parametrt pro 5. soufadnici
5. az 8. dekada R276 ....nastaveni zesileni v 2. sad€ parametrt pro 6. soufadnici

R277 az 279 ...Nastaveni proporcionalniho zesileni pro 3.sadu parametri regulatora

Nastaveni proporcionalniho zesileni pro jednotlivé soufadnice tieti sady parametri regulatord. Toto nastaveni,
spoleéné s konstantou "K3" tieti sady (nastaveni proporcionalniho zesileni zadanim poctu rotaci), vyrazné
ovliviiuje parametr Kv servosmycky.

Jedné soufadnici piislusi 4.dekady pro nastaveni zesileni. Zesileni se nastavuje v setinach (minimalni hodnota
parametru je 0.01 a maximalni je 99.99).

1. az 4. dekada R277 ....nastaveni zesileni v 3. sad¢ parametrt pro 1. soutfadnici
5. az 8. dekada R277 ....nastaveni zesileni v 3. sad€ parametrl pro 2. soufadnici
1. az 4. dekada R278 ....nastaveni zesileni v 3. sad¢ parametrt pro 3. soutfadnici
5. az 8. dekada R278 ....nastaveni zesileni v 3. sad€ parametrt pro 4. soufadnici
1. az 4. dekada R279 ....nastaveni zesileni v 3. sadé parametrt pro 5. soutfadnici
5. az 8. dekada R279 ....nastaveni zesileni v 3. sadé parametrl pro 6. soutadnici

R280 az 282 ...Nastaveni proporcionalniho zesileni pro 4.sadu parametri regulatori

Nastaveni proporcionalniho zesileni pro jednotlivé soutadnice ¢tvrté sady parametrd regulatori. Toto nastaveni,
spole¢né s konstantou "K3" ctvrté sady (nastaveni proporciondlniho zesileni zadanim poctu rotaci), vyrazné
ovliviiuje parametr Kv servosmycky.

Jedné soufadnici piislusi 4.dekady pro nastaveni zesileni. Zesileni se nastavuje v setinach (minimalni hodnota
parametru je 0.01 a maximalni je 99.99).

1. az 4. dekada R280 ....nastaveni zesileni v 4. sad¢ parametrt pro 1. soutfadnici
5. az 8. dekada R280 ....nastaveni zesileni v 4. sad€ parametrt pro 2. soufadnici
1. az 4. dekada R281 ....nastaveni zesileni v 4. sad€ parametrt pro 3. soufadnici
5. az 8. dekada R281 ....nastaveni zesileni v 4. sad€ parametrt pro 4. soutadnici
1. az 4. dekada R282 ....nastaveni zesileni v 4. sad€ parametrt pro 5. soufadnici
5. az 8. dekada R282 ....nastaveni zesileni v 4. sad€ parametrt pro 6. soufadnici

R284 az 289 ...Nastaveni zony kontrolniho ¢ita¢e IRCii u jednotek SU04

Celkem 6 konstant pro kazdou servosmycku. Znaménko minus blokuje u pfislusné konstanty kontrolu
kontrolniho ¢itace. V prvni az Sesté dekadé se nastavuje zona pro hlidani (pocet pulst ¢idla mezi nulovymi
pulsy, napiiklad pro IRC 2500 rysek=10000 pulst). V sedmé a osmé dekadé se nastavuje citlivost
pro vyhodnoceni podle §itky nulového pulsu (napiiklad pro IRC125,205 je hodnota 1 nebo 2).

Pti chybé kontrolniho ¢itace se diferencni ¢ita¢ vynuluje, shodi se reference, zastavi se pohyb a ohlasi se chyba
8.81 az 8.86 (podle osy). PLC program ma moznost zjistit ¢islo chyby v buiice BZH13. Centralni anulace se
pokusi chybu zrusit.
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R290 ...Typ odméiovani

Typ odméfovani zadany ve strojni konstant¢ R290 ovliviiuje zptisob kontroly na kontrolni ¢itac. Nastavenim
hodnoty kazdé dekady je urCen typ odmétfovani pro jednu servosmycku, pfi¢emz potradové Cislo dekady urcuje
poradové Cislo servosmycky (1.dekada pro osu X, 2.dekada pro Y atd.). Od softwarové verze 4.039 je mozno
v ptislusnych dekadach zadat hodnotu 0 nebo 1.

¢ 0.... Odmétovani standard (IRC125, IRC205, pravitka LARM,...)

¢ 1 ... Odmétovani pomoci kddovanych pravitek HEIDENHAIM

¢ 2 ... Odmétovani pomoci NS010

¢ 3 ... Odmétovani LIMAT

R291 a 292 ....ZxzZeni nulového pulsu

Kazda dekada je poradovym c¢islem kanalu pro fizeni nulového pulsu u jednotek SU04. Nastaveni pro dany kanal
se provede zadanim &isla do piislusné dekady. Cisla mohou nabyvat hodnoty 0 a 1.

¢ 0...Nulovy puls je zGizen na souéin signalt V,G,K

¢ 1 ...Nulovy puls je ponechan v pivodni §ifi.

R293 ...Rizeni vypottového rastru
Konstanta pro fizeni vypoctového rastru souvisi s dynamikou stroje napiiklad u pohybu na malych kruzich.
Nastavuje se v 1. dekadé konstanty 293 (viz strojni kontsnty). Nastaveni souvisi s konstantou R240.

¢ OproCPUO4 ... Vypoctovy rastr 10 ms ~ max. 24 m/min  standardné pro SU04

¢ OproDUAL ... Vypoctovy rastr 4 ms max. 60 m/min

¢ 1proCPUO4 ... Vypoctovy rastr 5 ms max. 48 m/min

¢ 1proDUAL ... Vypoctovy rastr 2 ms max. 100 m/min

¢ 2proCPUO4 ... Vypoctovy rastr 40 ms ~ max. 6m/min

¢ 2proDUAL ... Vypoctovy rastr 16 ms  max. 15 m/min

¢ 4proDUAL ... Vypoctovy rastr 1 ms max. 100m/min standardné pro fadu DUAL

R294 — 297 ....Pocatecné napéti pro IRC
V jednotkach SU04 se nastavuje pocatecni napéti pro napajeni ¢idel IRC. Jednomu kanalu piislusi 2 dekady pro
nastaveni napéti.

R298 ...Preklenuti diferen¢nich ¢itaci

Kazda dekada je pofadovym Cislem servosmycky (také soufadnice) pro moznost pieklenuti diferencniho citace.
Nastaveni hodnoty 1 do pfislusné dekady zptisobi preklenuti diferen¢niho Citace. Preklenuti znamenad, ze vystup
z interpolatoru (draha za takt) se vysle rovnou na vystup servosmycky. Hodnota z interpolatoru je upravena o
proporcionalni zesileni prislusné sady parametrti regulatord nastavené v konstantach 271 — 282. Pteklenuti
diferen¢niho citate se pouziva napiiklad u krokovych motorti bez pfidavného odmeérfovani. Plati jen pro
standardni fadu s SU04 a pro fadu DUAL.

R299 ...Primy vstup do diferen¢nich ¢itaci z odmérovani

Kazda dekada je potadovym dCislem servosmycky (také soufadnice) pro moznost piimého vstupu do
diferen¢niho ¢itace z odmétovani. Nastaveni hodnoty 1 do prislusné dekady zpusobi piimy vstup do
diferen¢niho ¢itace. Hodnota z odmétovani, upravena konstantou odmétrovani 26-28, 36-38 se naplni piimo do
diferen¢niho c¢itaée. Tuto hodnotu mize dal zpracovavat naptiklad PLC program. V tomto pfipadé nesmi byt
zatazena rychlostni smycka regulatoru (osma dekada stroj.konstant R71,72.. musi byt 0). Plati jen pro standardni
fadu s SU04 a pro fadu DUAL. V tomto pfipadé nesmi byt nastavena rychlostni smycka (P 1=0).
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RO0 aZ 05 ...Definice souiadnic
Do strojnich konstant 00 az 05 se zadavaji udaje o soufadnicich stroje. Vysvétleni konstant je v navodu
na obsluhu v ptiloze "F". Na tomto misté se jen zminime o paté a osmé dekadé konstant.

¢ S.dekada  ...smér snimani signalt ¢idel IRC u jednotek soutfadnic SU04. Miize byt zadana hodnota 0 nebo
1. Méni se smér pro osy systému, fyzicky kanal IRCu je dan strojni konstantou R17.
¢ S8.dekadda  ...nastavenim lze zménit polaritu vystupného napéti pro posuv osy. Muze byt zadana hodnota 0

pro piimy vystup nebo 1 pro inverzi analogového vystupu. Fyzicky analogovy kanal dan strojni konstantou
R18.

Pro tplnost uvadime soupis dalsich dilezitych konstant, které ovliviiuji spravnou funkci servopohonu:

R17 ...Pfifazeni kanalti odmétovacich ¢idel k jednotlivym osam
R18 ...Pfitazeni kanal pro vysilani analogového napéti
R71az76 ...Parametry servosmycky - 1.sada

R96 ...Blokovéani soutadnic

R100 az 119 ...Parametry servosmycky - 2.sada

R120 az 139 ...Parametry servosmycky - 3.sada

R140 az 159 ...Parametry servosmycky - 4.sada

13.18.3 Diagnostika stavu jednotek SU04, SUO5

Zjisténi stavu jednotek SUO4 umoziiuje diagnosticka obrazovka ve volbé indikace (WIN) systému. Tato
obrazovka ukazuje stav chybovych biti jednotlivych os, ¢islicovy udaj o vystupnim napéti a udaj vnitiniho
odméfovani pii prichodu nulovym pulsem. Cislicovy idaj odpovidd hodnoté skute¢nd vysilané na jednotku,
proto mtize poslouzit i jako kontrola spravnosti nastaveni konstant systému.

Nejdulezitéjsi je pravdépodobné stavovy bit 0 — pokud je nastaven na hodnotu 1, deska nenasla snima¢ polohy
nebo ho vypnula jako vysledek preruseni nékteré¢ho vodi¢e nebo zkratu v napajeni. Pokud je tento bit nastaven,
nema snimac napéjeci napéti.
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13.19 Pohony pFipojené pomoci CAN-BUSu v rezimu
,trajectory control”

od verze sekundéarniho procesoru Moznost pfipojeni

6.337 KOLLMORGEN SERVOSTAR ftady 400,600 (CAN-OPEN)
6.361 MAXON-EPOS (CAN-OPEN)

6.368 TGDRIVE fada TGA-24

6.381 BERGER LAHR tada CPD17 (CAN-OPEN)

6.386 CONTROL TECHNIQUES tada UNIDRIVE (CAN-OPEN)

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

Pti najezdu do reference CAN-BASova soufadnice se automaticky ptemoduje na ,,homing control“, coz je
vlastné specialni ,,motion block“. Proto v§echny parametry najezdu do reference, jako jsou rychlost, rozbehova
a dojezdova rampa, se nastavuji ptfimo v pohonu. Referencni spinace jsou pfivedeny pfimo do pohonu.

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

> piizpusobeni pohon C,AN-BUS
Interpolator »| konstantou ,| S cxterni Rolohovou
odmétovani servosmyckou
> k1 strajectory control“
------ >
------ >

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

CAN-BUSova komunikace je na rychlosti 1IMBd. Na jeden kanil muze byt pfipojeno maximalné 6 os.
Synchronizaé¢ni 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 rozSifeného statusu (manufacturer status) a casti
zakladniho statusu.

Komunikaéni pakety obsahuji 11-bitové ID, které je slozeno 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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13.19.1 Zakladni konfigurace CAN-BUSu

Nastaveni CAN-BUSu pro pohony se provede pomoci strojnich konstant:

R590 (NASTAVENI CAN-BUSU PRO POHONY)

Zakladni nastaveni pro CAN-BUS:

Dekada Hodnota Popis Doporuc.hodnota
1. a 2. dekada 0 CAN-BUS pro pohony zakazan 1
1 CAN-BUS pro pohony povolen
3. a4. dekada 0 Rychlost 1 MBd 0
1 Rychlost 500 kBd
2 Rychlost 250 kBd
3 Rychlost 125 kBd
4 Rychlost 100 kBd
5. a 6. dekada 0 Hardware pro CAN-BUS: ,,Peak Dongle EPP mo6d* 1
1 Hardware pro CAN-BUS: ,,PCAN PCI 1.kanal*
2 Hardware pro CAN-BUS: ,,PCAN PCI 2.kanal*
7. a 8. dekada 0 Obsluha CAN-BUSu po % ms 0
2 Obsluha CAN-BUSu po 1 ms

R591 (PORT PRO CAN-BUS)

Pro CAN-BUS, ktery je pfipojen pomoci Dongle pies paralelni port, se zadava jeho adresa (neplati pro PCI):

Dekada Hodnota Popis Doporuc.hodnota
1. az 8. dekada 0 Adresa portu je nastavena default na hodnotu: 0 nebo 888
378h=888d =LPT1
XXX Adresa portu dekadicky
R592 (ACCEPTANCE CODE)

Zadava se pro CAN-BUSov¢ sité, kde je mozny vyskyt vicero nezavislych komunikaci.

Dekada Hodnota Popis Doporué.hodnota
1. az 8. dekada 0 Default hodnota 0 (bez omezeni) 0

XXX Acceptance code dekadicky
R593 (ACCEPTANCE MASK)

Zadava se pro CAN-BUSove¢ site, kde je mozny vyskyt vicero nezavislych komunikaci.

Dekada Hodnota Popis Doporuc.hodnota
1. az 8. dekada 0 Default hodnota 7FFh = 2047 (bez omezeni, 11 bit ID) | 0 nebo 2047
XXX Acceptance mask dekadicky
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RS596 a 597 (, VENDOR ID* A ,,DEVICE ID“ PRO PCI-CAN)

Zadava se typ vyrobce a typ zafizeni pro karty PCI-CAN.

Konstanta Hodnota Popis Doporuc.hodnota
R596 0 Default hodnota pro ,,vendor ID“ = 1Ch = 28 0 nebo 28

XXX ,,vendor ID“ dekadicky
R597 0 Default hodnota pro ,,device ID*“ = 0 nebo 1

XXX ,»device ID“ dekadicky

R598 (TYP POHONU A MODIFIKACE)

Konstanta R598 slouzi na definovani typu pohonu ptipojeného na CAN-BUS.

Dekada Hodnota Pohon
1. a 2. dekada 0 Kollmorgen SERVOSTAR fady 400,600
1 Maxon — Epos
2 TGA-24
3 Berger Lahr - CPD17
4 Control Techniques - Unidrive

3. a 4. dekada slouzi na specifickou modifikaci pro jednotlivé pohony. Napfiiklad pro pohony Maxon je moznost
vynechani Givodni inicializace komunikace CANopen.

Pro kombinaci max.

tfech pohonti Kollmorgen a maximalné dvou pohont TGA24 se nastavi:

Dekada Hodnota Popis
1. a 2. dekada 0 Typ Kollmorgen
3. dekada 4 (6) ID 1.pohonu TGA je 4 nebo 6
4. dekada 0 2. pohon TGA nepfipojen,
5 ID 2.pohonu TGA je 5
5. dekada (4) (6) ¢islo soutadnice pro 1. pohon TGA
6. dekada (5) ¢islo soutadnice pro 2. pohon TGA

Pro pohony Control Techniques — Unidrive se nastavi:

Dekada Hodnota Popis
1. a 2. dekada 4 Typ Contrl Techniques - Unidrive
3. a4. dekada xx  (min.6) Rastr, pocet ms pro vysilani SYNC a novych hodnot
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R599 (PREPOCTOVY VYRAZ)
Nastaveni délitele v piepoctovém vyrazu odméfovani.
Kdyz ,,M* je pozadovany pocet mikrometrti na 1 otacku, ,k“ je odmeétovaci konstanta (R26-R28,R640-R649),

T je podet pulsii motoru na otacku (Kollmorgen 2°°Maxon podle IRCu napiiklad 5000) a ,,D* je dglitel
definovany touto konstantou, tak plati:

M.zlﬁi =T
D

Hodnota délitele se zadava v 1. az 7. dekadé a 8. dekada je nésobitel, ktery miize byt nastaven na 0,1,2,3. Pokud
je konstanta R599 nulova, nastavi se d¢litel na defaultni hodnotu 1000000.

Nasobitel (8.R599)

0 Hodnota zadana pfimo

1 Zadana hodnota se vynasobi 10x

2 Zadana hodnota se vynasobi 100x

3 Zadana hodnota se vynasobi 1000x

13.19.2 Nastaveni soufadnic pro CAN-BUS , trajectory control®

Soufadnici, ktera je fizena pomoci CAN-BUSu, zadava fidici hodnoty ptimo interpolator. Polohova i rychlostni
servosmycka je uzaviena pfimo v pohonu (,trajectory control®), proto pro takovou soufadnici neplati zadné
parametry pro nastaveni dynamiky servosmycek.

Nutno nastavit pfislusnou dekadu strojni konstanty R290, nebo 4.dekadu R601-R616 pro 16 servosmycek:
R290 nebo 4.R601-616 (TYP ODMEROVANI)

Typ odméfovani zadany ve strojni konstant¢ R290 ovliviiuje zptisob kontroly na kontrolni ¢itac. Nastavenim
hodnoty kazdé dekady je urcen typ odmétfovani pro jednu servosmycku, pfi¢emz potradové Cislo dekady urcuje
poradové Cislo servosmycky (1.dekada pro osu X, 2.dekada pro Y atd.). Pro CAN=BUSovou soutadnici musi byt
nastavena hodnota 6.

.. Odmetovani standard (IRC125,IRC205,pravitka LARM,....)

.. Odmétovani pomoci kodovanych pravitek HEIDENHAIM

.. Odmetovani typu NS010

.. Odmeétovani typu LIMAT

.. Pravitko ESSA nastavované (2.vzdalenost je v konstantach R400-R405)

.. Odmétovani z digitalni SLM osy (Control Techniques)

... Odmeérovani z CAN-BUS pohonu, externi dif.¢ita¢ (Kollmorgen — Servostar 600)

b =o

Pritazeni jednotlivych CAN-BUS kanali se provede automaticky vzestupné podle vyskytu hodnoty 6 v pfislusné
dekade konstanty R290.

Priklad:
Pozadujeme tizeni CAN-BUS pro 2. 3. a 5. servosmycku:

Nastaveni konstanty R290: 00060.660
Ptifazeni CAN-BUS kanali:

e 2. servosmycka = 1. CAN-BUS kanal, adresa pohonu 1
e 3.servosmycka = 2. CAN-BUS kanal, adresa pohonu 2
e 5.servosmycka = 3. CAN-BUS kanal, adresa pohonu 3
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R324 (ZPUSOBY REFERENCE)

Zpusob reference pro CAN-BUSovou soutadnici musi byt nastaven na tzv. ,,rychlou referenci®. Ptislusna dekada
ve strojni konstanté R324 musi byt nastavena na hodnotu 9. Reference se dale fidi strojnimi konstantami R350
az R355.

Pfi najezdu do reference CAN-BASova soufadnice se automaticky pfemdduje z ,.trajectory control* na ,,homing
control®, coz je vlastné specidlni ,,motion block®“. Proto vSechny parametry najezdu do reference, jako jsou
rychlost, rozbéhova a dojezdovd rampa, se nastavuji pfimo v pohonu. Parametr ,reference offset se musi
nastavit na nulovou hodnotu.

R350-355 (PARAMETRY PRO RIiZENI REFERENCE)

Pro fizeni reference CAN-BUSové soufadnice slouzi nastaveni pomoci konstant R350 az R355, kromé jejich 1.
dekady (viz Ptilohu F). 1. dekada konstant R350-355 normalné urcuje, zda se ma testovat referencni spinac. Tato
volba tady neplati, protoze test a typ referen¢nich spinacii se nastavuje pfimo v pohonu.

R26-28, R36-38 a R640-649 (KONSTANTY ODMEROVANI)

Konstanty odmétovani pro CAN-BUSové osy slouzi pro pfizptisobeni na pozadovany pocet mikrometrii na
otacku motoru. Zadavaji se s piesnosti na 1/1000000, takze musi mit znaménko minus (viz. pfiloha F).

Stejny pocet mikrometr na otacku musi byt také zadan ptimo v pohonu. Pohon musi byt nastaven na prislusné
rozliseni (napiiklad 2%° pulsti na ota¢ku pro Kollmorgen).

Kdyz ,,M* je pozadovany pocet mikrometrti na 1 otacku, ,k“ je odmeéfovaci konstanta (R26-R28,R640-R649),

,T“ je podet pulsti motoru na otacku (Kollmorgen 2’ Maxon podle IRCu napiiklad 5000) a ,D* je délitel
definovany konstantou R599, tak plati:

M.ZI(’.ﬁ =T
D

T.D

Odmerovani z resolveru

Naptiklad pro pohony Kollmorgen, které maji 22 pulsii na otatku a kdyz je d&litel D=1000000 plati

16 k — 92

1000000

Z toho vypocteme konstantu odméfovani (zapise se se znaménkem minus):

_ 1000000
-

k 2*
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V pohonu je nutno nastavit pocet pulsii na otacku:

. M 20
resolution = — PGEARO =2 PGEARI =M

Odmérovani z IRCu

Naptiklad pro pohony Maxon a pti pouziti IRCu 1250 (5000 pulst na otatku) a kdyz je délitel D=10° plati:
p prop Yy prip p YZ) p

k

M 2" ——=5000
10
5000.10°
k= M 2®

PREHLED KONSTANT, KTERE NEMAJI UCINEK

Pro CAN-BUSové soufadnice nemaji ucinek (je jedno, jak jsou nastaveny) vSechny konstanty, které urcuji
dynamiku servosmyc¢ek, odméfovani a vystupti na pohony. Mezi né patfi:

Konstanty, které nemaji vliv Ndhrada (pohon, konstanty)

Razeni servosmy¢ek: Piislusna dekada R290=6 (4.R601-R616=6)
pfislusna dekada R96 nebo 1. dekdda R601-R616

Piirazeni kanali odmérovacich ¢idel a vystupi:
ptislu$na dekada R17, R18 nebo R617-R620, R621-R624

Proporcionalni zesileni: Nastaveni Kv pfimo v pohonu
konstanty R271 - R282 a R625 - R629
Parametry servosmycek: Nastaveni rychlostniho PID regulatoru v pohonu

konstanty R71 - R76, R100 - R159 a R630-R639

Zoéna kontrolniho ¢itace:
konstanty R284 — R289 a R660 — R669

Zoéna 2. kontrolniho citace:
konstanty R400 — R405 a R670 — R679

Zona 3. kontrolniho ¢itace:
konstanty R700 —R715

Modifikace servosmycek:
konstanty R681 — R696, R298 a R299

Feedforward: Moznost nastaveni feedforwardu pfimo v pohonu
konstanty R356 — R379, R380, R381

Filtr pro pasmovou zadrz:
konstanty R342 - R349

Pocateéni napéti pro IRC:
konstanty R294 — R297

ZiZeni nulového pulsu:
konstanty R291 — R292

Drift: Pro digitalni fizeni se drift nenastavuje
konstanty R254 — R269

Rizeni analogovych kanali SU05:
konstanty R252 — R253

Rizeni IRCovych vstupii pro SU05:
konstanty R250 — R251
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Limity pro hlidani diferen¢nich ¢itacu: Hlidani diferencnich citac se nastavuje piimo
konstanty R244 — R249 a R650 — R659 v pohonu (following error)

Typ analogovych a pulsnich vystupii:
konstanty R242 — R243

Referencni spinace: Referenéni spinace se nastavuji pfimo v pohonu

1. dekada konstant R350 — R355

Rychlost najezdu do reference: Rychlost najezdu do reference se nastavuje v
6. a 7. dekada R10-R15 pohonu

PREHLED KONSTANT, KTERE NA CAN-BUSové SOURADNICE MAJi UCINEK

Pro tizeni CAN-BUSovych soufadnic je potfeba nastavit vSechny konstanty pro zadani rychlosti, zrychleni,
dynamického fizeni rychlosti, obalkovou rychlost, softwarové spinace a pod.

Nékteré konstanty, které maji vliv na CAN-BUSové souiadnice

Typ odmérovani:
konstanty R290 nebo R601 — R616 ( piislusna dekada musi byt nastavena na hodnotu 6 )

Zpiisoby reference:
konstanta R324 ( ptislusna dekada musi byt nastavena na hodnotu 9 )

Parametry pro Fizeni reference:
konstanty R350 — R355 ( kromé 1. dekady, ktera slouzi pro nastaveni referenéniho spinace)

Konstanty odmérovani:
konstanty R26 — R28, R36 — R38 a R640 — R649

13.19.3 Rozhrani pro PLC program

Pro PLC program je zpfistupnéna wordova pole CAN DRIVE STAT, CAN DRIVE MSTAT a
CAN_DRIVE_CMD. Kazd¢ wordové pole ma velkost 16 wordd (jeden word na soutadnici). Ve vordech jsou
definovany vyznamové bity, takze PLC program pro praci s jednotlivymi bity mtize vyuzit ,,slozitéjsi adresaci
bith“.

Vyznam jednotlivych wordovych poli:

Niazev pole Popis

CAN DRIVE STAT Zakladni status pohonu ( status register )

CAN DRIVE MSTAT Rozsiteny status pohonu ( manufacturer status register )
CAN DRIVE CMD Rizeni z PLC ( command )

Vyznam jednotlivych biti pro pohony KOLLMORGEN, BERGER-LAHR:

Zakladni status pohonu - CAN DRIVE STAT

Bit Nazev bitu pro PLC Popis

bit 0 CAN AX READY Ptipraveno 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 Zakaz 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)
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Rozsifeny status pohonu - CAN DRIVE MSTAT

Bit Nazev bitu pro PLC Popis

bit 0 CAN WRN I2T Piekroten prah I°t (I’t threshold exceeded )

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

bit 2 CAN WRN FOLLOW Prekroc¢ena max. polohové 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 LIMIT1 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)
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 Ptikaz pro uvolnéni pohonu (Operation enable)
bit 1 CAN AX BRK Ptikaz pro zabrzdéni pohonu (Brake)

V ptipadé, 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:

Zakladni 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 Ptikaz pro uvolnéni pohonu (6.15)
bit 1 CAN UAX SEQO Ptikaz pro zabrzdéni pohonu (6.30)
bit 2 CAN UAX SEQ1 (6.31)

bit 3 CAN UAX SEQ2 (6.32)
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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)
Priklady:

Uvolnéni 2. soufadnice v mechanizmu a test na potvrzeni:

FL
EX
LDR
EXO

1, (CAN_DRIVE CMD+2) .CAN AX EN

(CAN_DRIVE_STAT+2) .

CAN_AX ENBLD

Zabrzdéni 3. soufadnice v mechanizmu a test na potvrzeni:

FL
FL
EX
LDR
EXO0

13.19.4

0,
1,

(CAN DRIVE CMD+4) .CAN AX EN
(CAN DRIVE CMD+4) .CAN AX BRK

(CAN DRIVE STAT+4) .CAN AX BRKD

Vyslani SDO paketu z PLC programu

;povel pro uvolnéni

; Cekd na potvrzeni

;zdkaz uvolnéni
;povel pro zabrzdéni

; Cekd na potvrzeni

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 osa

Parametr osa urcuje potadové cCislo soutadnice pro ,,trajectory mod nebo potadové ¢islo vystupniho kanalu pro

»speed control.

V PLC programu jsou zpfistupnéna datova pole CAN_AX SEND PACKET a CAN_AX RECV_PACKET,
ktera maji typ struktury CAN-BUS (12 bajtit TCANMSGS). Pole CAN_AX SEND PACKET slouzi na vyslani
paketu do pohonu a pole CAN_AX RECV_PACKET slouzi pro piijem paketu z pohonu.
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Instrukce sama nastavi CAN_ID podle Cisla osy a podle nastavené konfigurace. CAN_RTR a CAN LEN jsou
také pfednastaveny, proto PLC program vyplni jen datové pole paketu CAN DATA (max.8 bajti)

Instrukce pii zavolani nastavi buniku CAN_AX BUSY (bajt) na hodnotu OFFh. Po pfijmu odpovédi na SDO
paket z pohonu, se biika automaticky vynuluje. Pokud PLC program potfebuje znat odpovéd na vyslany SDO
paket nebo chce zkontrolvat zda pohon piijmul SDO paket vpotadku, tak musi buiku CAN_AX BUSY testovat
a ptipadne vyslani SDO paketu opakovat.

; CAN-Message

TCANMSGS STRUC
CAN_ID DW 0 ;11 Bit-1ID
CAN_RTR DB 0 ;true, if remote request
CAN_ LEN DB 0 ;Number of valid Data bytes (0..8)
CAN DATA DB O ;Databytes 0..7
CAN DATA 1 DB 0 ;Data 1
CAN DATA 2 DB 0 ;Data 2
CAN DATA 3 DB 0 ;Data 3
CAN DATA 4 DB 0 ;Data 4
CAN DATA 5 DB 0 ;Data 5
CAN DATA 6 DB 0 ;Data 6
CAN DATA 7 DB 0 ;Data 7
TCANMSGS ENDS
Priklad:

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

MECH BEGIN SendPacketl
SendPacketl cykl:

lod cnst.2Fh

sto byte.CAN AX SEND PACKET.CAN DATA

lod cnst.2006h

sto word.CAN AX SEND PACKET.CAN DATA 1 ;index 2006h
lod cnst.10h

sto byte.CAN AX SEND PACKET.CAN DATA 3 ;subindex 10h
lod cnst.01

sto byte.CAN AX SEND PACKET.CAN DATA 4 ;data 01
CAN AX SEND 1 ;vyslani paketu
ex ;ceka 20ms

ldr CAN AX BUSY.DbO

311 SendPacketl cykl ;opakuje vyslani

MECH END SendPacketl

Poznamka:
Jiny zptsob nastaveni Enable pro UNIDRIVE (6.15 =1) je pomoci CAN_DRIVE CMD. Tyto dva zpusoby
nastavovani se nedoporucuje kombinovat pro nastavovani stejného parametru.

fl 1, (CAN_DRIVE CMD+1) .CAN UAX MO ;odmaskovani
f1 1, (CAN_DRIVE CMD+0) .CAN UAX EN ;Enable Unidrive
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13.19.5

Chybova hlaseni

Prehled chybovych hlaseni, které vzniknou pti konfiguraci CAN-BUSu, nebo jako chybové hlaseni pohonu
(emergency message). Chyby se indikuji v ramci chybového hlaseni 8.03 (Chyba pohonu pfipojeného pomoci
CAN-BUS kanalu.)

Cislo chyby Popis

1 Chyba inicializace CAN kontroleru pro fizeni pohonil

2 (CAN_ERR RECVFULL) Chyba mezibufferu pfi piijmu

3 (CAN_ERR BUSERROR) CAN kontroler hlasi pferuseni zb&rnice
4 (CAN_ERR BUSOFF) CAN kontroler ma vypnutou sbérnici
5 Jina chyba driveru 250 us

6 Problém s vysilanim pii médovani

8-15 Periferie 1. - 8. neodpovida

16 -23 Spatné odezva na povel SDO pro 1. - 8. pohon

24 - 31 Neptisel PDO paket po SYNC pro 1. - 8. pohoni

100 — 149 Chybové hlaseni 1. pohonu (emergency message) (viz dale.)
150 — 199 Chybové hlaseni 2. pohonu (emergency message) (viz dale.)
200 — 249 Chybové hlaseni 3. pohonu (emergency message) (viz dale.)
250 —299 Chybové hlaseni 4. pohonu (emergency message) (viz dale.)
300 — 349 Chybové hlaseni 5. pohonu (emergency message) (viz dale.)
350 — 399 Chybové hlaseni 6. pohonu (emergency message) (viz dale.)
500 — 507 Chyba hlaSena v statusu pro 1. az 8. pohon (status fault)

508 — 515 Vypnuté napéti pro 1. az 8. pohon (disable voltage)

516—523 Zapnuta brzda pro 1. az 8. pohon (quick stop)

524 — 531 Neni enable pohonu 1. az 8. ( operation enable )

540 problém s vysilanim pfi provozu — SYNC

541 problém s vysilanim pfi provozu - PAKET 1

542 problém s vysilanim pfti provozu - PAKET 2

543 problém s vysilanim pfi provozu - PAKET 3

548 — 555 chyba mddovani pro referenci — pohon 1. az 8. neodpovédél
560 nenasla se karta PCI PCAN 1.kanal

561 nenasla se karta PCI PCAN 2.kanal

570 - 577 chyba v uvodni inicializaci (podle statusu CPD)

580 - 587 chyba v uvodni inicializaci (nepovedlo se modovani na MOVE CPD)
600 zatim nepodporovano (Unidrive)

601, 602 emergency paket pro Unidrive ?

610-616 chyba pohonu Unidrive (Trip..)

620 - 628 chyba TIME-OUT pohonu - chybi TPDO pakety, (zablokuje se znaménkem ,,-* v R598)
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Piehled chybovych hlaseni pohonu Kollmorgen (emergency massage)

chyba | Popis originil Kollmorgen — Servostar 600 Popis

1 (1000h) Generic error mandatory Vseobecnd 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.piivod 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) Prekrocena teplota chladice

10 (4310h) Motor temperature too high (F06) Prekrocena teplota motoru

11 (5111h) Fault in +/-15V auxililiary (FO7) Chyba v piislusenstvi +/-15V
12 (5380h) Fault in A/D converter (F17) Chyba v A/D pievodniku

13 (5400h) Fault in output stage (F14) Chyba ve vystupném stupni

14 (5420h) Ballast (chopper) (F18) Zatez

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

24 (6281h) User software BCC (macro, F32) BCC uzivatelského software
25 (6282h) Faulty user software (macro, F32) Chyba parametru

26 (6320h) Parameter error Chyba parametri

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 Ptikaz je mozny v rezimu disable
31 (7303h) Feedback device error (F04) Chyba v zafizeni 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 méd

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

38 (8480h) Overspeed (F08) Prekrocena rychlost

39 (8611h) Lag/following error Piekrocena 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 Opera¢ni mod

45 (FF04h) Slot error (F20) Chyba slotu

46 (FF06h) Warning display as error (F24) Hlaseni jako chyba

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

48 (FF08h) Sercos error (F29) Chyba SERCOS

49 another error jina chyba
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Ptehled chybovych hlaseni pohonu Maxon-Epos (emergency massage)

chyba | Popis origindl 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 napajeci napéti SV

7 (6100h) Internal software Error Interni softwarova chyba

8 (6320h) Software Parameter Error Chyba softwarovych parametri
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 médu

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 piijmové fronty v CAN
15 (81FFh) CAN Tx Rx Queue Overrun PreteCeni vysilaci fronty v CAN
16 (8611h) Lag/following error Prekrocena polohova odchylka
17 (FF01h) Hall Sensor Error Chyba halovych snimaci

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 (FF06h) Negative Limit Error Zaporni limitni spinac¢

23 (FFO7h) Positive Limit Error Kladni limitni spina¢

24 (FF08h) Hall Angle detection Error Chyba halové sondy

25 (FF09h) Software Position Limit Error Chyba minimalni posi¢ni chyby
26 (FFOAh) Position Sensor Breach Poruseni posi¢niho sensoru

Piehled chybovych hlaseni pohonu TGA-24 (emergency massage)

<)
=

<
<3
=

Popis origindl TGA-24

Zkrat

Pozi¢ni chyba

Proudové pretizeni

Externi ENABLE

Resolver motoru

Termistor serva

Termistor motoru

Chyba zapisu do Flash paméti

=0 |0 (AW [N~

Chyba rezimu CAN Trajectory
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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 i2t 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
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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13.20 Pohony pFipojené pomoci CAN-BUSu v rezimu
,Speed control”

Od verze software sekundarniho procesoru 6.338 je moznost fidit pohony pres sbérnici CAN-BUS i v rezimu
»Speed control“. Je moznost pfipojit pohony Kollmorgen SERVOSTAR fady 600, které pouzivaji komunikaci
CANopen DS301.

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

korekéni
¢len

N\

Kf
proporc. Slozka

derivaé. Slozka
D |+ Kd
MP
feedforward
inter- ava § Pohon CAN-BUS
polace @ |Z| F K3 Kp »speed control“

diferen¢ni P?SH}OVé pro;iorc’nonalm pohon
citad zadrz zeslient s rychlostnim
regulatorem
Knl Kn2 K1 IRC
tabulky nelinearnich ~ konstanta
korekef odmeérovani

Vsechny parametry pro nastaveni dynamiky, zpisobu reference, nastaveni rozliSeni apod. se nastavuji normalné
v systému pomoci strojnich konstant.

CAN-BUSova komunikace je na rychlosti 1MBd.
Komunikacni pakety obsahuji 11-bitové ID, které je sloZeno 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.

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

Kombinace nastaveni ,,speed control® a ,,trajectory control® je pro soucasnou verzi zakazana.
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13.20.1 Nastaveni vystupu pro pohony CAN-BUS , speed control”

Soufadnici, kterd je fizend pomoci CAN-BUSu, zadava vystupni hodnotu pro pohon interni polohova
servosmycka. Rychlostni servosmycka je uzaviena v pohonu (,,speed control), proto pro takovou soufadnici
plati vSechny parametry pro nastaveni dynamiky servosmycek v systému.

Nutno nastavit pfislusnou dekadu strojnich konstant R594 a R595:
R594 a R595 (VYSTUP NA CAN-BUS POHONY ,,SPEED CONTROL¥)

Kazda dekada je poradovym ¢islem kanalu pro fizeni vystupti na pohony. Maximalni pocet vystupnich kanali
je 16. Nastaveni pro dany kanal se provede zadanim ¢isla 0 nebi 1 do pfislusné dekady.

Hodnota piislu$né dekady | Popis

0 Vystupni kandl je pfifazen na jednotku SUOS (analogovy nebo pulsni)

1 Vystupni kanal je pfifazen na CAN-BUS

Ptifazeni jednotlivych CAN-BUS kanalt se provede automaticky vzestupné podle vyskytu hodnoty 1 v pfislusné
dekadé konstant R594 a R595.

Priklad:
Pozadujeme tizeni CAN-BUS pro 2. 4. a 8. kanal:

Nastaveni konstant R594: 10001.010
R595: 00000.000

Ptifazeni CAN-BUS kanalt:
e 2. vystupni kanal
e 4. vystupni kanal
e 8. vystupni kanal

1. CAN-BUS kanal, adresa pohonu 1
2. CAN-BUS kanal, adresa pohonu 2
3. CAN-BUS kanal, adresa pohonu 3
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