AS300- sterowanie serwonapedami cz. 3 - PR mode
Istnieje wiele sposobow sterowania serwonapedami ASDA przy wykorzystaniu sterownika
PLC z serii AS300:
impulsowo (sygnaty dir/step) PT
PR mode (wykonywanie $ciezek zapisanych w serwonapedzie)
zapisujac $ciezki w serwonapedzie 1 wywolujac je komendami poprzez protokot
CANopen
Za pomocg komend wysytanych do serwonapedu w trybie CANopen Mode
dedykowanymi instrukcjami “Delta CANopen Communication Instructions”
dostepnymi w serii sterownikow AS300
W poprzednich czesciach artykulu zajmowaliSmy si¢ sterowaniem impulsowym. W tej czesci
artykulu bedziemy korzysta¢ z $ciezek PR, funkcjonalnos$ci wbudowanej w serwonaped
ASDA-A2.

Wszystkie ponizsze przyktady byty przetestowane na sterowniku AS332P-A oraz
serwonapedach seriit ASDA-A2.

Sposob 2. Wykonywanie zapisanych ruchow.

1. Zaczynamy zabawe czyli konfiguracja serwonapedu

W przeciwienstwie do sterowania impulsowego nie mamy tutaj ograniczenia na ilos¢
serwonapedow (chyba ze zabraknie nam wyj$¢ cyfrowych w sterowniku). W praktyce ten
sposob nie jest zbyt czesto wykorzystywany poniewaz nie ma mozliwo$ci zmiany parametrow
ruchu na inne niz zapisane wczes$niej w serwonapedzie. Instrukcje przedstawione w tym
artykule pozwolg nam jednak na zapoznanie si¢ z metodologia zapisywania $ciezek do
serwonapedu oraz wywolywaniem ich, co przyda nam si¢ w nastepnej czegsci cyklu artykutow
o AS300.

Na poczatku pracy najlepiej jest przywrdci¢ ustawienia fabryczne sterownika poniewaz nie
wiadomo jaka jest obecna konfiguracja, mozemy tego dokonac zapisujac w serwonapedzie
parametr P2-08 = 10. Po tej operacji wymagany jest restart zasilania logiki serwonapedu.

Po przywroceniu ustawien fabrycznych, parametr P1-01 powinien mie¢ warto$¢ 0, zmieniamy
warto$¢ na 1 1 ponownie restartujemy zasilanie. W tej chwili parametrem P1-01 zmieniliSmy
tryb pracy na PR mode, wiaczyli§my tym samym mozliwos¢ uruchamiania $ciezek poprzez
ztacze CNI1 serwonapedu.

Obecnie na serwonapedzie pojawia si¢ btedy od wytacznikoéw krancowych i wylgcznika
bezpieczenstwa, dla testow mozna wylaczy¢ te funkcje, ale w rzeczywistym uktadzie, ze
wzgledow bezpieczenstwa, dobrze jest je zastosowac (przynajmniej wytacznik
bezpieczenstwa). Wytaczamy te funkcje zmieniajgc warto$ci parametréw

P2-15=0 (ustawianie funkcji wejscia DI6),

P2-16=0 (ustawianie funkcji wejscia DI7),

P2-17=0 (ustawianie funkcji wejscia DIS).

Do konfiguracji napgdu potrzebne nam bedzie oprogramowanie ASDA-Sofft.

Po polaczeniu z serwonapedem wybieramy Digital 10/Jog Control”, zaznaczamy Edit DI/O
Item®, zmieniamy typ wejscia lub wyjécia® i dla kazdej zmiany zatwierdzamy OK®¥
Gdy juz wszystkie wejscia 1 wyjscia beda skonfigurowane jak na ponizszym rysunku,

mozemy przejs¢ do konfiguracji Sciezek.
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DI1: [0x39]Event trigger command 1
DI12:[0x3A]Event trigger command 2

DI3:[0x02]Alarm Reset
DI4:[0x00]Disabled
DI5: [0x00]Disabled
DI6: [0x00]Disabied
DI7: [0x00]Disabled
[0x01]Servo On

DI8: [0x00]Disabled
D1 10: [0x00]Disabled
D111: [0x00]Disabled
DI12:[0%00]Disabled
DI13:[0x00]Disabled
D114 [0x00]Disabled
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Digital Output(DO) [JEnable DO Control
DO1:[0xD1]Servo ready

DOZ:[0x15]PR command completed

DO3:[0x00]Disabled

DO4:[0x00]Disabled

DO5:[0x00]Disabled

[] Keep DI control status when closing this window

v oK
% Jog :
(3) (4) Jog Speed : 100 rpm
[] Direction Invert [ | Forced Srv ON
Digital 10/ Jog Control  [PMod]ParaThrd Suspended! From 0

ASDA-A2 Servo ASDA-A? Servo

Nastepnie wybieramy PR Mode Setup'", Event ON/OFF Setting'®, oraz przypisujemy do
eventow Sciezki PR#51 oraz PR#52". Nastepnie klikamy Download™® aby zapisa¢ nasze
ustawienia do napedu.
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Accel / Decel Time
Delay Time

Internal Target Speed

|_General Parameter s

Electronic Gear Ratio
Software Limit
Decel.time of protection
Homing Mode

Homing Speed Setting

Homing Definition

opRtinde seition ]

[PR#01] T:0
[PR%03] T:0
[PR#03] T:0
[PR#04] T:0
[PR#05] T:0
[PR#08] T:0
[PR#07] T:0
[PR#08] T:0
[FR#09] T:0
[PR¥10] T:0
[FR#11] T:0

fop=131 T

Ratio

P1-44: Electronic Gear Ratio (Numerator) (N1) 12800

P1-45; Electronic Gear Ratio (Denominator) (M) 10
Software Limit

P5-08: Forward Software Limit 2147

P5-09: Reverse Software Limit

P5-03: Decel. time of protectin

(1~ 536870911)

(2 ~ 2147483647)

[Jenable  (-2147483648 ~ 2147483647)

[Jenable  (-2147483648 ~ 2147483647)

PL{CCWL): AC15: 30 (P5-35) v
NLCWL): AC1S : 30 (P5-35) v
SPL: AC14: 50 (P5-39) v
SML: AC14: 50 (P5-34) v
OVF: AC15 : 30 (P5-35) v
STP: AC14: 50 (P5-39) v
P5-98,P5-99: External Event ON/OFF Setting
EV1Event: ON PR #51 v(3)
EV2Event : ON PR £52 v
EV3Event: ON Do nothing v
EV4Event : ON Do rothing L
EV1Event : OFF Do nothing v
oo s
PR Mode Editor [PrMod]ParaThrd Suspended! From 0

pali
[ | show currrent PR, Path
RunPR. Path | |0
Stop PR. Path
Indexing Coordinates Wizard
v
ASDA-A2Senvo  ASDA-A2Servo

Sciezki sg juz przypisane, lecz jeszcze nie sa skonfigurowane.

Do wyboru mamy kilka réznych typoéw Sciezek:
[1] = constant speed control, tryb predkosciowy, powoduje utrzymywanie zadanej predkosci
obrotowej serwonapedu

[2] = Single Positioning control, tryb zadawania pozycji

[3] = Auto positioning control, tryb zadawania pozycji, po wykonaniu ruchu serwonaped
przechodzi do wykonywania kolejnej sciezki.
[7] = przejscie do zadanej $ciezki

[8] = zapisanie wartosci do rejestru.

W celu skonfigurowania $ciezki do wykonywania ruchu na pozycje, przechodzimy do
ustawien $ciezki . Nalezy ustawi¢ kolejno:



- typ $ciezki®” [2] ruch na pozycje,

- typ ruchu® absolutny, relatywny lub inkrementalny,

- czasy przy$pieszania i hamowania®, wybieramy z listy

- predkos¢ ruchu® wybieramy z listy.

- pozycje koncowa ©.

Po ustawieniu wszystkich niezbednych wartosci, zapisujemy konfiguracje $ciezki do

serwonapedu'”.
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p ; A | Setting PR Now Path #51 "
RE: T0
IPr=32] P7-2:2[0x00000002] o] Read this path data
FR#37] T 7-3:00x00000000]
TYPE setti ~
[PR#38] T 2
FREW] T [2] :single positioning control. Motor stops when positioning is complete. (2) v
PRed] TO OPT options
= INS : When this PR is executing, it interrupts the previous one: ® gD O 1:¥E8
FREs1 TO I I show curmrent PR, Path
[PrR#47] T:0 OVLP : Overlap the next PR When opveriaped, disable DLY ® p:NO O 1vES
RunPR, Path | |0
EreaE T CMD:End of pesition command _
e T " (®)00 ; ABS Absolute Position, CMD=DATA Slop B ket
PR To (3) ()01 : REL Relative Position, CMD=Current Position +DATA
FR246] T ( :‘ 10 : INC Increments| Position, CMD=Previous CMD+DATA
() 11 : AP Capture in high speed, CMD=Captured +DATA
[PR#47] T:0 - - pIUrE I g spee PIE Indexing Coordinates Wizard
R4 T Speed,Time Setting
[PR=2s] T ACC : Time Index of accelerating to rated speed(3000rpm) | ACDO : 200 (P5-20) w |Time=1.333ms
r 4
[PR#50] T:0 DEC : Time Index of decelerating from rated speed(3000rpm) | ACOD : 200 (P5-20) v |Time=1.333ms (4
SPD : Target speed index POVOD : 20.0 (PS-60) v|Oxo01 (5)
Pr#s T2 L
[PR#53] T DLY : Delay time index DLYDO : 0 (P5-40) ]
[PR#54] T
[PR#55] T:0
[PR#56] T:0 Data
[FR#57] T:0 Position CMD DATA(PUL) 0 (-2147483648 ~ 2147483647) (5)
[PR#58] T:0 v
L] T Comment : :dd rote here!
[PR#60] T:0
FRes T . )< >

W swoim przypadku $ciezke PR#51 ustawitem jako ruch absolutny na pozycje 0
(konfiguracje¢ wida¢ na powyzszym zdjeciu), a PR#52 jako ruch inkrementalny o 1000
impulsow.

Poprawno$¢ dziatania Sciezek mozemy sprawdzi¢ poprzez oprogramowanie ASDASoft, w
tym celu przechodzimy na Digital 10/Jog Control” (ten sam na ktérym ustawiali$my funkcje
wejsc) 1 zaznaczamy checkboxy(z) obok wejs¢ DI1, DI2 oraz DIS, teraz mozemy symulowac
sygnaty wejsciowe. Po kliknigciu na przycisk On/Off wymusimy informacj¢ o pojawieniu si¢
sygnatu na wybranym wejsciu niezaleznie od stanu fizycznego wejscia. Jesli wszystko jest
poprawnie ustawione, to po ustawieniu wejscia Servo on, w momencie zbocza narastajacego
na wejsciu DI lub DI2, serwonaped powinien wykona¢ zaprogramowane ruchy.
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Digital Input(DI) : ASDA-A2 Servo:Pr Mode
DI1:[0x39]Event trigger command 1
DI2:[0x3A]Event trigger command 2
D13:[0x02] Alarm Reset
D14 [0x00] Disabled
D15:[0x00] Disabled
D16:[0x00] Disabled
D17:[0x00] Disabled
DI8:[0x01]Servo On
D19:[0x00] Disabled
DI10: [0x00]Disabled
DI11:[0x00]Disabled
DI12: [0x00]Disabled
DI13: [0x00]Disabled
DI14:[0x00]Disabled
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2. Jak nie zrobié¢ zwarcia czyli polgczenie sygnatow pomiedzy sterownikiem
AS300 a serwonapedem

Aby wyzwoli¢ zapisane $ciezki sygnatem zewnetrznym musimy podtaczy¢:

AS300 Y0.0 - DI1 = Event trigger 1

AS300 YO0.1 - DI2 = Event trigger 2

AS300 Y0.16 - DI8 = Servo On

AS300 X0.0 - DO1 = Servo ready

AS300 X0.1 - DO2 =PR command completed

Poza sygnalami sterujacymi, bedziemy mieli podiaczone 2 sygnaty zwrotne: Serwo ready
(oznacza gotowo$¢ serwonapedu do dziatania) oraz PR command completed (oznacza
zakonczenie wykonywania §ciezki). Ponizej schematy podiaczen wejs¢ 1 wyjs¢ serwonapedu
ASDA-A2.

C12: The wiring of DI. The servo drive applies
to the external power.

Servo Drive
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C7: Wiring of DO signal. The servo drive applies to the external power and the resistor is
general load.

Servo Drive

DOXI (DOX+,DOX-) Do not connect
xX=1,2,3,4,5 VDD and COM+

R
DO1D (7,6) | Dc2av

DO (5.4) T
DO (3.2) L2l

D4l (1,26)
DOSI (28.27) #\j DOX-

e

e
e

3. Jak to wprowadzié w ruch? czyli piszemy program.
Program na sterownik jest bardzo prosty wi¢c ponizej zamiescitem caty kod.

Mo Y0.15

)

P

X0 W1

| (R)
Metwork 3
M2 Y0.1
| )
X0.1 M2
|| (R)
Metwork 4
X0.0 Mo
|1 (R)

Zataczenie MO powoduje wigczenie serwonapedu (Serwo On), M1 wywotanie $ciezki PR#51
ruch absolutny na pozycj¢ 0, a wlaczenie M2 wywotanie Sciezki #52 czyli ruch inkrementalny
o 1000 impulsow.

W ten sposdb mozna tatwo wykonywac ruchy serwonapgdem pod warunkiem, ze nie
potrzebujemy zmienia¢ parametrow ruchu. Za pomocg tego sposobu jest mozliwos¢
wywotywania tych ruchow za pomoca sterownika bez zadnego interfejsu komunikacyjnego i
bez szybkich wyj$¢. W wyjatkowych sytuacjach jest takze mozliwo§¢ wywolywania tych
ruchow bez zastosowania sterownika PLC np. poprzez standardowy przycisk fizyczny lub
czujnik indukcyjny.



