Instrukcja uruchomienia SV660N w sterowniku PLC serii Easy

Instrukcja przedstawia jak krok po kroku uruchomi¢ w sterowniku PLC serii Easy
sterowanie serwonapedem SV660N poprzez komunikacje EtherCAT.

Potrzebne oprogramowanie: AutoShop
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1. Utworzenie nowego projektu

Po instalacji oraz uruchomieniu oprogramowania AutoShop, nalezy utworzy¢ nowy projekt.
W tym celu nalezy klikng¢ w ikone tworzenia nowego projektu:

B8 AutoShop V4.4.1.0
File(F) View(V) PLC(P) Tools(T) Help(H)

BEE Q

lub korzystajgc z zaktadki wybrac ,File’ — ,New Project’:

B8 AutoShop V4.4.1.0
File(F) View(V) PLC(P) Tools(T) Help(H)
Mew Project(i) Ctrl+N E

(7 Open Project(Q)... Ctrl+0
Save Project(s)

Save The Project As(A]...

W oknie, ktore sie pojawi nalezy uzupeic i wybra¢ nastepujgce pola:

Mew Project .

Pola wymagane:
{®) New Project () Temparary Project

Project Settings

| Project name: | Test_Easy502_Svs&0N |

I Save path: I 'l,DCII'.'LII‘I‘IEI'ItS'I,TESt_EEIS}'EDZ_SVEEUN'I,|




Project name — nazwa projektu

Save path — miejsce zapisu projektu na dysku

Editor — jezyk programowania Ladder Chart / Sequential Function Chart / Lite ST
Series and models — seria i model sterownika

Pole opcjonalne:
Project description — krotki opis projektu

Po wypetnieniu obowigzkowych pol, nalezy zatwierdzi¢ przyciskiem ,OK” utworzenie
nowego projektu.

2. Dodanie serwo napedu do komunikacji EtherCAT

W celu komunikacji sterownika Easy z serwonapedem SV660N nalezy w oprogramowaniu
AutoShop doda¢ odpowiednie urzadzenie do komunikacji EtherCAT. W tym celu z drzewka
po prawej stronie nalezy wyszuka¢ i wybraé odpowiednie urzgdzenie EtherCAT. Dla
serwonapedu SV660N nalezy wybrac ,SV660_1Axis_Vx.xx” (gdzie: x.xx to wersja pliku):

Toolbox o ox
| V| Search
=B EtherCAT Devices s

—|- Inavance Devices

+|- Terminal Coupler

—|- Servo Drives
- ESB10N_ECAT_v1.2
- IS620N_ECAT_v2.6.8
- SY510N_ECAT_v1.1.3
- BY520N-Ecat_v0.1.2
- BV630_1Axis_03713
. 5V560_1Axis_V0.10

- Multi_Axis Drive

- Digital 10

- Analog IO

- Pulse Output Units

- Encoder Input

- Other Devices

F--[F]--[F]-[F ] [F

=l Instruction Set
+- Basic logic W
< >

Po dwukrotnym wcisnieciu lewym przyciskiem myszy (LPM) na wybrane urzadzenie,
zostanie ono dodane do projektu.
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search
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=) Inovance Devices
i1 Terminal Caupler
E1 Servo Drives
| -ESB10N_ECAT v1.2
IS620N_ECAT_v2.6.8
i |~SVS10N_ECAT v1.1.3
 -5VS20N-Ecat_v0.1.2
i ~5V830_lAxis_03713
(- Pulse Output Units
Encoder Input
- Other Devices
EF Instruction Set
| E)Basic logic v
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SVBE0_1Axis_V0.10
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Automatycznie otworzy sie w srodkowej czesci ekranu widok konfiguracji urzgdzenia.

UWAGA!

Oprogramowanie moze mieC zaimplementowang starszg wersje pliku urzadzenia.

Aktualne pliki konfiguracyjne dla serwo napedu znajdujg sie w zaktadce ,Do pobrania’

produktu.

Jesli dostepna do pobrania wersja pliku konfiguracyjnego jest nowsza (wartos¢ po literze
,V"), nalezy jg pobrac i zaktualizowa¢ urzgdzenie w AutoShop.

Aby zaktualizowac¢ urzagdzenie, nalezy prawym
przyciskiem myszy (PPM) klikng¢ w ,EtherCAT
Devices” a nastepnie wybracC ,Import Devicel
XML”. W kolejnym kroku nalezy znalez¢ i
wybra¢ wczesniej pobrany plik konfiguracyjny
(rozszerzenie pliku to *.xml). Oprogramowanie
poinformuje o udanej aktualizacji pliku i poprosi
programu.
ponownym uruchomieniu nowa wersja pliku

0 ponowne

uruchomie

nie

konfiguracyjnego bedzie juz dostepna.

3. Dodanie osi sterowania ruchem

Gdy serwo naped jest juz dodany do projektu,
kolejnym krokiem jest dodanie nowej osi, ktora
bedzie sterowana. W drzewku projektu nalezy
prawym przyciskiem myszy klikng¢ na ,Motion

Control Axies” i wybra¢ ,Add Axis’.

Toolbox

. x

w | Search
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e

(= EtherCAT Devices

Import Device XML

]

Po

D@

=

EI Servo Drives

ESS10N_ECAT v1.2
5620N_ECAT v2.6.8
SV510N_ECAT v1.1.3
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- SV630_1Axis_D3713
L SYEE0_1Axis V0,03
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W drzewku pojawi sie nowa o8:

Dwukrotne wcisniecie lewego przycisku myszy na utworzonej osi, otworzy w polu gtdwnym
ustawienia. Nalezy ustawi¢ nastepujgce parametry w ,Basic Settings”:

- ,Axis Type’ = ,Bus Server Axies”

- ,Output Device” wybrac ,InoSV660N”

- Zaznaczy¢ opcje ,Auto Map”

Local | | MoTioggea In:uso
Basic Settings:
Basic Settings
Axis number 0

Unit Conversion Settings fuis type |BUS Server fuis | M |

Input Device |Unassigned | ' |

Mode/Parameter Settings Output Device ||”°SVEEDN | v |

[Virtual Axis Mode [¥]Automap
Home Retum Settings Function Name Process Data
= Output (Controller to Device)
Online Debug

Controlwaord |'IE#ED4D#DD:CDrdr0IwDrd | -
Set position |1E#ED?a#DD:Target position | -
Set velocity |Unassigned | -
Set torque |Unassigned | -
Modes of operation |Unassigned | -
Touch probe function |1E#E[N:-E#DD:Touch probe function | -
Add velocity |Unassigned | -
Add torque |Unassigned | -
1] N\ EIMAIN | i InosvesoRy, fig Axis 0 b

4. Test komunikacji sterownika PLC Easy z serwonapedem SV660N.

Po utworzeniu osi i przypisaniu do niej odpowiedniego urzadzenia, mozna sprawdzic, czy
sterownik PLC oraz serwo naped komunikujg sie miedzy sobg poprzez protokdt EtherCAT.

Oba urzadzenia nalezy zasili¢ i przewodem komunikacyjnym potgczy¢ miedzy sobg. W
programie AutoShop nalezy skompilowaé stworzony projekt klikajac w ikonke ,,Compile
AIl’ lub wcisngc¢ klawisz F7.

FEE = Dol

Nastepnie przy pomocy przewodu USB podtgczy¢ sterownik PLC do PC.
W programie nalezy zmieni¢ komunikacje ze sterownikiem na USB. W tym celu z zaktadki
»Tools” wybra¢ ,Communication Settins”



EQ AutoShop V4.10.1.1 ChUsers\Patryk.ELDAR\Documents' Test_Easy302_SVEE0MN - [MAIN]
File(F) Edit{E)] WView(V) Ladder Chartil) PLC(P) Debug(D) | Tools(T) Window(W] Help(H)]

Er @ x E Q % Communication Settings(C)

Systern Options(Q)

\W Project Manager 1 x - Firmware upgrade
=[] Test_Easy502_SV660N [Easy502] Firmware buming

oknie ktore sie pojawito w polu ,Communication type” wybra¢ komunikacje USB.

Communication Settings >

PLC Communication Settings

Communication type: \PLISB - | QK |

|192.1r:'e.1.ee| Test

| | PING

Modify IP/Mame

Search PLC
Search

MO. IP Address Model  Device Mame MAC Address

Po podfgczeniu przewodu i ustawieniu komunikacji nastepnie nalezy klikng¢é w ikone
.Download’” lub wcisng¢ klawisz F8 w celu pobrania projektu i ustawien do sterownika

PLC.
BE mm

W oknie, ktore sie pojawi zatwierdzi¢ pobieranie projektu przyciskiem ,,OK”:
Download Settings >

Download the source project

{cannot upload the project if you don't chedk)

[ ]Retain variable properties

(®) Retentive variables keep existing values when downloading

(") Re-nitialize retentive variables when downloading

Tips for each download Ok Cancel




Po wgraniu projektu, nalezy uruchomic aplikacje klikajgc w ikone ,Run”, wciskajgc klawisz
F5, lub z poziomu sterownika PLC zmieni¢ potozenie przetacznika z ,STOP” na ,RUN”.

FENEL= o] ol

W tym momencie aplikacja wgrana do sterownika dziata. Nastepnie nalezy uruchomic¢ w
programie monitorowanie klikajgc w ikone ,Monitoring” lub wciskajgc klawisz F3.

BE [+] (=] lé'%

Jesli nie wystapily, zadne bledy ani problemy to w drzewku projektu, przy niektorych
pozycjach pojawig sie zielone symbole oznaczajace, ze wszystko dziata prawidtowo:
~F) INT_001
Function Block
== Function (FC)
—-{1& Config
% Input Filtering
Q Medule Config
ﬁ Electronic Cam
Hm% Motion Contral
o *Y - 0
----- Axiz Group Sett

=@ EtherCAT

------- o InoSVEE0N
5 CoM

..... % CAMN(CAMLInk)
ﬂ Ethernet

M =M Warialkle Kdmmibar Tal

TH="
iy =

ml

W ustawieniach osi Axis 0 nalezy przejs¢ do zaktadki ,Online Debug” , nastepnie
uruchomi¢ debugowanie klikajagc w ,Enter Server Debug ==>". Po kliknieciu w przycisk
.enable’ serwo silnik zostanie zatgczony. Nastepnie przy pomocy przyciskéw ,JOG+” oraz
~JOG-" mozna wat serwo silnika wprowadzi¢ w ruch. W czasie ruchu tabelka u gory,
bedzie wskazywata aktualny odczyt parametrow.



Online Debug ~
Basic Settings
Wariable Set Value Actual Value Status: Stand Still
Location 0.000000 0.000023 N
Unit Conversion Settings Communications: Axis ready
Speed 0.000000 -0.000954
Puis emor: No emor
Acceleration 0.000000 0476837
Mode/Parameter Settings
Torqueforce  0.0DD000 0.000000 Server emor: No Emor
Home Retum Settings ! Sports Hardware positive limit switch Hardware negative limit switch Home switch St
Status OFF OFF OFF OFF
Online Dby
rERe @ Erter Server Debug==> @
Preset location 0 Settings
enable @
Home offset 0 Home Regress
Reset
Positive point move 50 Jog +
@ Stop
MNegative point move 50 Jog -
]
INSIMAIN | ] nosvesoR [ig Axis 0| rlx|

Jesli tabelka na biezgco aktualizuje wartosci i wat serwo silnika obraca sie zgodnie z
poleceniami JOG+ / JOG-, oznacza to, ze sterownik Easy komunikuje sie prawidtowo z
serwonapedem SV660N. Mozna wytgczy¢ debugowanie i wprowadzi¢ sterownik w tryb
STOP. W chwili zatrzymania pracy sterownika PLC, na wyswietlaczu serwo wzmacniacza
pojawi sie btgd EE08.2. Jest to normalne i btad ten informuje o utracie komunikacji ze
sterownikiem. Zniknie po ponownym wprowadzeniu sterownika Easy w tryb pracy RUN.

5. Tworzenie programu do sterowania serwonapedem.

Po upewnieniu sie, ze sterownik Easy komunikuje sie z serwonapedem SVG660N po
EtherCAT, mozna przejs¢ do ,napisania” prostego programu, ktory pozwoli na sterowanie

serwo silnikiem.

W tym celu z drzewka projektu nalezy wybrac i otworzy¢ ,MAIN":

Project Manager

—@ Test_Easy302_SYEE0MN [Easy502]
+g System Variable Table
—--E] Global Variable

------ =% Structure

------ L-?_| Elerment Table

------- @ Function Block Instances

- Yariable_Table

_--- Programrmning
-== Program Block

. [F INT_0O1
------ == Functicn Block (FB)
...... = Function (FC)
-}t Config
------ % Input Filtering
...... B EXP-A




W oknie gtéwnym otworzy sie okno tworzenia programu w jezyku drabinkowym.

Do sterowania serwonapedem po komunikacji EtherCAT sg przygotowane specjalne
bloczki programowe, ktére to umozliwiajg i znajdujg sie one w ,Toolbox” w zaktadce ,MC
Axies control (EtherCAT & Pulse output)”.

Toolbox o x

~ || Search

}-Strings A

7 Clock

= MC axis control{EtherCAT & Pulse outpl
Boesc

- MC_FollowVelodty(Synchronous +

- MC_Halt{Halt)

- MC_Home{Home)

- MC_ImmediateStop(Immediate St

-~ MC_Jog({Jog)

- MC_MovesAbsolute (Absolute Posit

- MC_MoveBuffer(Multi segment bu

- MC_MoveFeed(Interrupt Feeding

- MC_MoveRelative(Relative Positic

- MC_MoveSuperImposed(Superim

- MC_MoveVelocty(Velodty Contro

- MC_MoveVeloctyCSV{Velodty cor

- MC_Power (Power)

- MC_ReadActualPosition(Read act

- MC_ReadActualTorgue(Read ach

- MC_ReadActualVelodty(Read act

- MC_ReadAxisError (Read axis errc

- MC_ReadDigitallnput{Read DI stz

- MC_Readstatus(Read axis status

£ >
Bloczek podstawowej kontroli ruchu Opis funkcji
MC_Power Wigczenie kontroli osi
MC_Reset Reset btedu osi
MC_ReadStatus Odczyt statusu osi
MC_ReadAxisError Odczyt btedu osi
MC_ReadDigitallnput Odczyt stanu wejs¢ cyfrowych urzgdzenia
MC_ReadActualPosition Odczyt aktualnej pozyciji

MC_ReadActuallVelocity Odczyt aktualnej predkosci



MC_ReadActuallTorque Odczyt aktualnego momentu

MC_SetPosition Ustawienie pozycji osi

MC_TouchProbe Zatrzasniecie pozycji

MC_MoveRelative Pozycja wzgledna osi

MC_MoveAbsolute Pozycja absolutna osi

MC_MoveVelocity Komenda predkosci osi

MC_Jog Komenda JOG osi

MC_TorqueControl Kontrola momentu osi

MC_Home Bazowanie osi

MC_Stop Stop osi

MC_Halt Pauza osi

MC_ImmediateStop Stop bezpieczenhstwa osi

MC_MoveFeed Pozycja przerwania osi

MC_MoveBuffer Komenda multi pozycji osi

MC_MoveSuperimposed Komenda natozenia pozycji na 0$

MC_MoveVelocityCSV Kontrola predkosci CSV (z funkcjg PWM)

MC_SuncMoveVelocity Sterowanie predkoscig CSV (z funkcjg
PWM, bez przyspieszania/zwalniania)

MC_SundTorqueControl Synchronizacja kontroli momentu
obrotowego

Objasnienie najwazniejszych bloczkéw do sterowania serwonapedem:

MC_Power:
Komenda MC_Power stuzy do przetgczania stanu osi z wytgczonej na wigczong
(aktywng), w stanie aktywnym o$ jest gotowa do ruchu.
- Enable — sygnat zatgczenia
- Axis — numer osi (INT) lub nazwa osi(name(_
sMCAXIS_INFO)
- Status — status, gdy =ON to os jest zatgczona
- Busy — informuje o tym czy bloczek jest zajety
wykonywaniem funkcji, czy nie
- Error — btad
- ErroriD — 1D btedu

— 1Enable MC_Fower
Status —

Busy —
Error |—

TP —huis ErrorIl —

MC_Reset:

Po wykonaniu MC_Reset.Done 0s$ przechodzi w stan wytgczenia lub zatrzymania.

Nalezy zauwazyc, ze jeSli MC_Reset jest uzywane, gdy nie ma btedu osi, ten blok
funkcyjny bedzie miat btad.

- Execute — sygnat wykonania komendy

Execute HC_Reset . . . .
- Done — informuje o wykonaniu polecenia

Done —
Busy —
Error —

e —{hxis ErrorIll |—




MC_ReadAXxisError
Gdy Enable=0ON, jesli os istniata i nie ma btedu konfiguracji, Valid bedzie ON. AxisErrorlD
stuzy do wyswietlania kodu btedu, uzytkownik moze znalez¢ informacje o btedzie zgodnie
z kodem btedu w dokumentac;ji.

Frnable MC_Beadhxi=Error
¥alid
Busw
ServoErrorIll
Al sErrorID

Error

e —heeis ErrorIll

MC_ReadActualPosiotion, MC_ReadActualVelocity, MC_ReadActualTorque

Bloki te sg uzywane do odczytu pozycji / predkosci / momentu obrotowego osi w czasie
rzeczywistym. Gdy wejscie Enable zostanie aktywowane, wowczas bloczki monitorujg
okreslong wartos¢.

EnablMC_EeadhctualPosition

P77 —Axis

Yalid |—
Busy —
Position [—

Error [—

ErrorID [— ?I? —{hxis

EnableMC_Readhctual¥elocity —Enable MC_ReadhctualTorque

Valid — valid —
Buszy [— Busy [—
Velocity |— Torque —

Error — Error |—

ErrorID — 7T —{hxis ErrorID —

MC_SetPosition
Bloczek ten moze zmodyfikowa¢ pozycje osi bez ruchu. Nalezy zauwazyc, ze tylko w
stanie gotowosci/wytgczenia/btedu zatrzymania 0§ moze wykonac to polecenie, w innym
przypadku bloczek zgtosi btad.

777 —|

T —

Frecute MC_SetFosition

Done
hxls Busy
Fosition Error

Mode ErrorID

MC_MoveRelative
Bloczek ten pozwala na wykonanie ruchu osi o zadany dystans z ustalong predkoscig oraz
przyspieszaniem/hamowaniem.

Y
i
T
Y

Fxecute HC_MoveBelative
—hxis
— Distance Done
—{¥elooity Busy
—heceleration Commandiborted
—Deceleration Error
—{CurveType ErrorID

przyspieszania/hamowania:

- Position — pozycja jaka ma zostac
ustawiona

- Mode — tryb: 0 — pozycje bezwzgledna
(absolutna); 1 — ustawia pozycje wzgledng
(dodaje wpisang pozycje do aktualnej)

- Distance — dystans jaki ma byc¢
wykonany przez os

- Velocity — predkosc¢ z jakg ma byc¢

wykonany ruch

- Acceleration - czas
przyspieszania

- Deceleration — czas hamowania

- CurveType — typ krzywej



0 — krzywa

MC_MoveVelocity
Bloczek ten powoduje, ze serwo silnik pracuje z zadang predkoscig, gdy Execute = ON.
Ruch trwa do momentu kiedy zmieni sie stan na Execute = OFF.

Cife
T
T

MC_MoveAbsolute

T, 1 —krzywa S

— Axis
— Velocity

— heocel eration

—Dlacel eration

— CurveType

Execute IC_Move¥elocity

In¥elocitw
Busy
Commandiborted
Error

ErrorID

0 — krzywa

T, 1 —krzywa S

- Velocity — predkosc¢ z jakg ma byé

wykonany ruch

- Acceleration - czas
przyspieszania

- Deceleration — czas hamowania

- CurveType — typ krzywej
przyspieszania/hamowania:

Bloczek ten pozwala na wykonanie ruchu osi do zadanej pozycji absolutnej z ustalong
predkos$cig oraz przyspieszaniem/hamowaniem.

777 —|
277 —|
777 —|

777 —|

1—

hxis
Position
Yelooityr
heceleration
Deceleration
CurveType

Direction

Exccute HC_Movehbzolute

Done

Busyr
Commandiborted
Error

ErrorIDl

MC_Jog
Bloczek funkcyjny, ktory pozwala na sterowanie reczne osig. W chwili wysterowania
wejscia JogForward lub JogBackward (nie mogg by¢é rownoczesnie wysterowane) o$
wykona ruch z zadang predkoscig i przyspieszeniem/hamowaniem zgodnie z wybranym
kierunkiem i bedzie trwa¢ do momentu zwolnienia sygnatu wejsciowego.

Y
e
Y
Y
e

- Position — pozycja basolutna

- Velocity — predkos¢ z jakg ma byé
wykonany ruch

- Acceleration — czas przyspieszania

- Deceleration — czas hamowania

- CurveType - typ krzywej
przyspieszania/lhamowania: 0 — krzywa T, 1
— krzywa S

- Direction — kierunek obrotéw: 0 — w przdd;

w tyt; 2 — najkrotszy; 3 - obecny

Enable

— hxis

— JogForward
— JogBackward
— Velocity

— heceleration
— Deceleration

— CurveType

HEC_Jog

Busyr
Commandiborted
Error

ErrorIl

- Enable — zatgczenie funkcji JOG

- JogForward — ruch w przéd

- JogBackward — ruch w tyt

- Velocity — predkos¢ ruchu

- Acceleration — czas przyspieszania

- Deceleration — czas hamowania

- CurveType — typ krzywej przyspieszania /
hamowania: 0 — krzywa T, 1 — krzywa S



MC_TorqueControl
Bloczek pozwalajgcy na ruch osi z ustalonym momentem z zadang predkoscia.

Execute MC_TorqueControl
- TarTorque — docelowy moment obrotowy
InTorque — (%)
797 —puis Fusy |— - TorqueSlope - nachylenie momentu
¢ —TarTorque Commandiborted — ObrOtOWGgO (%)
297 —{TorqueSlope Error — - Velocity — limit predkosci
—{Veloci ty ErrorID —

MC_Home
Bloczek funkcyjny uruchamiajgcy procedure bazowania (Homing). Parametry bazowania

ustawiane sg w ustawieniach konfiguracji osi (zaktadka Home Return Setting)

Execute MC_Home - Position — przesuniecie poczatku (offset)
None —
Busw —
Commandiborted |—
TP —{hxis Error |—
Sroject Manager L x ~
*ﬁ SER_001 = Basic Settings
+FI‘ INT_001 Home signal | Unassigned - Z Signal | Unassigni
== Function Block | Unit Conversion Settings Postive Limt | Unassigned - Negative Limit | Unassigrn
.= Function (FC)
=i config _ Mode/Parameter Seftings Home Retum Direction | Unassigned - Home Input Detection Direction | Unassign:
- Input Filtering
=@ Module Config Home retum list | Zero Back 1 -
i Home Retum Settings
(.. Electronic Cam Home retum speed  10.0 Unit/s Home retum acceleration  100.0
—----mﬁ Motion Control
b Online Debug Home Retum Close Speed 2.0 Unit/s Home retum timeout 50000
Axis Group Setti
) EtherCAT
i [ff| InaSVEBON
{7 coM Motar Z Signal
-z CAN(CANLink)
@‘ Ethernet Negative limit switch
=-=/*- Variable Monitor Tak
MAIN
Cross Reference Tab . v
- Element Using Infor v

MC_Stop

Po wykonaniu funkcji MC_Stop 0$ sie zatrzymuje i przechodzi w tryb STOP. Gdy Execute
= OFF, wéwczas os$ przechodzi w stan gotowosci. Gdy STOP jest aktywny, wowczas ruch
osi jest niemozliwy.

Execute HC_Stop

Done —
TR P Busy |— - Deceleration — czas hamowania Stop
777 —Deceleration Error —

— CurveType ErrorIll —




MC_Halit

Bloczek MC_Halt wykorzystywany jest do wstrzymania ruchu osi. W chwili wysterowania
Execute = ON o0$ sie zatrzymuje w deklarowanym czasem hamowania. Zatrzymanie
zadziata tylko raz, ciggte wysterowanie bloczku Halt pozwala na ruch osi.

Execute HC_Halt
Done —
Busy —
TP —hxis Commandiborted —
7?7 —Deceleration Error |—
— CurveType ErrorIll —

Znajgc podstawowe bloczki funkcyjne przeznaczone do sterowania osig po EtherCAT,
kolejnym krokiem jest stworzenie prostego programu sterujgcego osia.

Pierwszym bloczkiem jaki zostanie wykorzystany jest MC_Power, ktéry aktywuje
serwonaped. Majgc otwarty plik MAIN, trzeba zaznaczy¢ pierwsze pole jak na rysunku:

Het 1 Het Comment
Het 2 Het Comment
Nastepnie z listy Het 3 Het Comment ,Toolbox”  wyszuka¢ i
dwukrotnie  klikng¢c wi ,MC_Power’. Bloczek
zostanie automatycznie dodany wraz ze stykiem:
Het 1 Het Comment
777
| | Fnahle HC_FPower
Statuz —
Busy —
Error —
PP —{haris ErrorID [—

Aby tatwiej byto sie odnalez¢ w projekcie, nalezy odpowiednio nazwaé poszczegoine
zmienne, np.:

Het 1 TZatzczenie serwa w tryb gotowosel

Servo_On
| 1
1T

Fnahle HC_Fower

Status [— Fower_Status
Busy — Fower_Buswy
Error [— Power Error

iz 0 —{hxis ErrorIll — Power_Errao. ..

L Y oM



Uwaga! W polu ,Axis” bloczku ,MC_Power’ nalezy wprowadzi¢ nazwe osi, do ktorej
bloczek ma sie odwotywac.

W ,Net 2’ analogicznie dodac bloczek ,MC_MoveRelative”, ktéry pozwoli na wykonanie
ruchu osi do zadanej pozyciji:

Het 2

Het Comment

Start _RelMove
| |

hxis_0
ME_Tistance
ME_Veloelty
ME_hcclec
ME_Acclec
ME_CuarveT. ..

Frecute HC_MoreEelatire

Axis
Distance
Velooity
heceleration
Deceleration

Curvelype

Done

Busy
Commandbborted
Error

ErrorIl

— ME_Dane
— ME_Bus=y

— ME_Commanddbor. . .

— ME_Error
— ME_ErrorID

Dobrg praktyka jest przypisanie wartosci poczgtkowych dla poszczegdlnych zmiennych.
Aby to zrobi¢, nalezy w drzewku projektu wyszukac i otworzy¢ ,Variable Table” i ustawi¢
wartosci w tabelce ,/nitial Value”:
- dystans: 1000
- predkosé: 200
- czas przyspieszania / hamowania: 1000

File(F) Edit(E)

[ EE®

Project Manager

-[F sBR_o01
~[F INT_001

View(V] PLC(P)

¥ =

------ =% Structure ~
------ L—;_| Element Table

Eﬁ] Function Block |

------ &
---- Prograrmming

Program Block
MAIN

Function Block |
Function (FC)

—LT'.;‘;;. Config

-~ |nput Filtering

Tools(T)  Window(W]  Help(H)

“)

Qe |EE| E R

DD

4| D o0

—_ | =
Lot == e S = ey I S TV o

Variable Name
Serva_On
FPower_Status
Pawer_Busy
Power Error
Fower_ErrorID
Start RelMove
ME_Distance
ME_Velocity
ME_Acclec
ME_CarveType
ME_Done
ME_Bu=w
ME_Commandihborted
ME_Error
ME_ErrorID

Data Twvpe
EOOL
BOOL
BOOL
BOOL

BOOL
REAL
REAL
REAL
IHT

EOOL
BOOL
BOOL
BOOL
IHT

Initial Value
OFF

OFF

OFF

OFF

u]

OFF

1000, 000
200, aooa
1000, ooo
u]

OFF

OFF

OFF

OFF

]

Fower Down Hold
Hon Retained
Hon Retained
Hon Retained
Hon Retained
Hon Retained
Hon Retained
Hon Retained
Hon Retained
Hon Retained
Hon Retained
Hon Betained
Hon Retained
Hon Retained
Hon Retained
Hon Retained

Majgc tak przygotowany program, mozna go przetestowac. Nalezy go skompilowac, a
nastepnie pobrac do sterownika PLC.



. File(F) Edit(E) View(V) Ladder Chart(L) PLC{P) DebugiD) Teols(T) .Winc.iow(Wjj Hel .[:H] 2
PEEe XEE 92¢ T QAcd BE|BE L Q@ ok _
| AE A A4 st ek O | — | A~ K 1 |

Project Manager ox Hat 1 Zaferenie zerwa w tryb gotowosel
&[4 H Programming A | Srae
11 Friable HC_FPower
Statuz [ — Fower_Status
Buzy |— Fower_Busy
Errer [— Fower Error
Beeiz 0 —hxis ErrorID |— Fower Erro...
------ =% Function Block |
...... E Furiction (FC) NSe:aft_Remwe Het Comment
—'|T_T|{‘ﬁ Config [ Execute HC_MoveRelative
------ ~= Input Filtering iz 0 —|hxis
...... = Module Config ME Distance —Distance Done — ME_Done
...... ﬁ Electronic Cam ME_Velocity — Velocity Busy |— ME_Busy
,:-:___,H Motion Control ME_#ocDee — hcceleration Commandiborted — ME_CommandAbor. ..
_____ {'@} Axis Group Setti ME_AccDec — Deceleration Error —ME_Error
|:',----= EtherCAT ME_Curvel. .. —Curvelype ErrorIll — ME_ErrorID

Po wgraniu programu, przetaczy¢ tryb pracy sterownika w RUN i wtgczy¢é monitoring.

Na schemacie drabinkowym klikng¢ prawym przyciskiem myszy w styk ,Servo _On” i
wybrac¢ ,Write(F)”:
File(F} Edit(E) View(V) LadderChart(l) PLC(P) Debug(D) Teols(T) Window(W) Help(H)
B & Q BIE ojo L/ e
Not log

Project Manager o x Het 1 Zamczenie serwa w tryb zotowoesel
H E tion Block | A 16 Servo_ln
unc ?on ock | T | iEnable EC_Power
- == Function (FC) e Write(P) = Status Power_Status
[—j“_T'ﬂ. Config ML) Fusy Power_Busy
------ % Input Filtering T Error Power_Error
""" o Meodule Cenfig ErrorID —|I|Power_Erro. ..
""" ﬁ Electronic Cam Het 2 Change FB instance
—--[H,2 1
[=] E@ Mftlon Control 30| Stert_Re ..
) b Aaxis_0 1 | Add to Menitoring Table(E) BC_ MoveRelative
----- Auxis Group Setti Add to Quick Monitoring Table(Q)
E_Jo EtherCAT o Dome Pﬂ'{_]]one
" @ iosuson Edge Moricr) Y e e
...... o COM Row Insert(l} Shift+Insert  ftion Commandibor ted hﬂi_CommandMJor. ..
----- e CAN(CANLink) Row Delete(L) Shift+Delete ™ Brror (O [MR Error
...... ] ErrorID —|I|h[ﬁ_£rrorID
i o Ethernet Column Insertion 4] Ctrl+Insert

W okienku, ktore sie pojawi wcisniecie przycisku ,Force ON’, spowoduje aktywacje serwo
napedu i przejsciu w Itryb RUN:
i

iEna]:.]_e HEC_Fower |
Write Element Value ot J

Element: | Servo_On R |

_Eell Faorce ONM Force OFF Force OM/OFF reverse

Ty

]
Bit element :l
]
B



Nastepnie, aby serwo silnik wykonat ruch, nalezy zatgczy¢ styk ,Start_ RelMove”:
File(F) Edit(E) View(V) LadderChart(L} PLC(P) Debug(D) Tools(T) Window(W) Help(H)

® @ Q GlE [ (=] [/ &l
Not Iogar
Project Manager 2 x Het 1 Taizczenie serwa w tryb gotowosel
“.2% Function Block | A 16 Serve o o B
i Enable _Lower
‘ 3 Function (FC) Status Power_Status
= {1t Config Busy || 00 |Pover Busy
""" e Input Filtering Error Fower Error
""" o Madule Cenfig Jaris 0 I:'— Axiz ErrorID —|I| Fower_Erro. ..
------ ﬁ Electronic Cam
ED Mation Control Het & Het Comment
@ _? |or|. ontro 30 Start_RelMove
b b Axis_0 Il Execute HC_HoreRelative
----- Asxis Group Setti hxis_0 :'_Mis
_o EtherCAT ME_Distance | 1000000 Distanee Done ME._Done
e o InoSVEEOMN ME_Veloeity | 200.0000 Velocity Busy M:R_Busy
...... o COM ME_hcelec | 10000, 00 heoceleration Commandiborted ME_Commandibor. . .
_____ % CAN(CANLink) ME_hcellee | 1000000 Deceleration Error ME_Error
______ o Ethernet ME CurveT. .. o] I— Curvelype ErrorID —|I| ME_ErrorID
—; . . Write El t Val
==/ Variable Monitor Tak gg| s DEmentvalE X
MAIN Bit element
----- Cross Reference Tab
------ & Element Using Infon 84 B | Start_RelMove >
sition
...... Trace
£ Force OFF Force ON/OFF reverse
J BN —_

Serwo silnik powinien wykona¢ ruch zgodny z ustawieniami. Jak wida¢, zatgczone styki
zmieniajg kolor na niebieski. Przycisk ,Force OFF' powoduje rozwarcie styku. Ponowny
ruch wymaga rozwarcia i ponownego zwarcia styku ,Start RelMove”. Mozna réwniez
zmieni¢ wartosci dystansu, predkosci, czy czaséw przyspieszania i hamowania, wystarczy
prawym przyciskiem myszy klikngé w odpowiednie pole wybra¢ opcje ,Write(F)” i
edytowacé warto$¢, zatwierdzajgc przyciskiem ,Set”:

N w—T |
Element: | MR._Distance v|
Het Comment
Data type:  |Float - Display format:  |pec “
iz 0 [ Value: | 2200.000 | | st |
MF_Tistance
ME_Veloecity Close
ME_hcellec
ME_Accllec aceleration Error [ OFF ME_Error
ME_CurveT. .. III— Curvelvpe ErrorIl —|I| ME_ErrorID

W celu sprawdzenia, mozna wykona¢ ponownie ruch, zwierajgc styk ,Start RelMove”.
Serwo silnik powinien w tym przypadku pokona¢ dtuzszy dystans.

Aby miec lepszy poglad na aktualne parametry, mozna dodac¢ odpowiednie bloczki, ktére
bedg odczytywac takie wartosci jak pozycja, predkos¢, czy moment obrotowy. Aby dodaé
nowe bloczki do programu, nalezy wyjs¢ z opcji monitoringu (podgladu online) i mozna
réwniez sterownik PLC przetgczy¢ w tryb STOP.



Do drabinki programu trzeba doda¢ nastepujgce bloczki:

- ,MC_ReadActualPosition”

- ,MC_ReadActualVelocity’

- ,MC_ReadActualTorque”

Mozna umiesci¢ wszystkie w jednej sieci ,Net”, lub w 3 roznych. Aby odczyt parametrow
dziatat zaraz po uruchomieniu sterownika (w trybie RUN) nalezy styk normalnie otwarty
(NO) zastgpi¢ stykiem normalnie zamknietym (NC). Przy umieszczeniu wszystkich trzech

bloczkbw w jednej sieci dobrze jest postuzy¢ sie odpowiednimi narzedziami
tworzenia/usuwania linii:
PLC(P} Debug(D) Tools(T) Window(W) Help(H]
Q& BE M| @ ol EX| 54
AF A At [ Ask el | <) {AF{F}| — | =< K 1 | ||[_Local | [ Notloggedin:use |
Przyktad umieszczenie bloczkow i nadania nazw dla odpowiednich wyjs¢:
Het 3 Odezyt aktnalne) porweji, predkogel 1 momentu
Start_Readhet
14 Fnsbl-MC_ReadhctualPosition
Walid — RAF Walid
Busy — RAF_Busy
Fosition — Actual Pasit. ..
Error — RAP Error
hxiz 0 —hxis ErrorID |— BEAP_ErrorID
Fnsbl-MC_Readhctual ¥elocity
Walid — EAV Walid
Busy — RAY Busy
Velocity — Mctual Weloeo. ..
Error — RAY Error
pris_ 0 —hxis ErrorIll — R4V _ErrorID
Frahle AC_ReadhctualTorque
Valid [— RAT Valid
Buzy [— RAT Busw
Torque |— Aetual Tor. ..
Error [— BAT Error
pris_ 0 —hxis ErrorIll |— RAT_ErrorID
Het 4 Het Comment




Dodatkowo mozna usprawni¢ sterowanie ruchem. Aby recznie nie byto trzeba roztgczac
styku ,Start RelMove” mozna dodac linijke drabinki programu, ktéra po ukonczeniu ruchu
(dojazdu na ustawiong pozycje) sama resetuje stan tego stuku.

Pod bloczkiem ,MC_MoveRelative” dodac trzeba nowg linie i wstawi¢ cewke resetujaca:

—I- EtherCAT Devices
+ Inovance Devices
.. Other Devices
—|- Instruction Set
=] Basic logic
¥ Contacts logic
=8 Cutput contral
- BLT(16-hit alternate output in:
- BLTP(16-hit alternate output i
- QLT {Qutput)
- PLF(falling edae pulse output ¢
- PLS(Rising edae pulse output ¢
- SET(set)
- ZRST(Batch reset)
- ZSET(Batch set)
+]- Status control
+- Flow control

Het 2 Het Comment
Start_RelMove
| | Fxecute HIC_MoveEelative
pxis_ 0 —hxis
ME_Distance —{Distance Done (— ME _Done
ME_Velocity —Velocity Busy |— ME_Busy
ME_Mcellee — hoceleration Commandtborted — ME_Commanddbor. . .
ME_fcclec —{Deceleration Error — ME_Error
ME_CurveT... —Curvelvpe ErrorIll — ME_ErrorID
ME_Done
| | [ R=T Start_RelMove ]

Jak wida¢ na powyzszym schemacie, gdy bloczek ,MC_MoveRelative” zakonczy
wykonywanie ruchu, wowczas wyjscie ,MR_Done” zostanie aktywowane. Jednoczesnie
spowoduje to zatgczenie styku w linijce ponizej i tym samym reset styku ,Start_RelMove”.

Nastepnie program mozna skompilowac i wgra¢ do sterownika PLC. Po tym, przetgczy¢
sterownik w tryb RUN i wigczy¢ monitoring pracy. Po tej czynnosci w dolnej czesci
oprogramowania pojawi sie pusta tabela monitoringu. Mozna do niej wprowadzi¢ pozycje,
ktore majg byC sterowane, lub ktorych wartosci majg by¢ obserwowane. Aby dodac
wystarczy w tabeli w polu ,Element Name” wprowadzi¢ nazwy, ktére zostaty uzyte do
oznaczen poszczegolnych zmiennych, np.:



- Axis Group Setti

i@ EtherCAT

L)

le

Information Output Window

Valid [0):) RAP_Valid
Busy RAP_Busy

E MAINmﬁAxis_O | &8 Variable_Table |

Element Hame

Servo_On
Start_RelMove
Actual Position
Aotual Velocity
Actual Torgue
ME_Distance
ME_Velocity
ME_fcellec

Data Type Dizplay Format |Current Value
BOOL Bin OFF

BOOL Bin OFF

EEAL Dec 2115. 923
EEAL Dac 0. 000000
REAL Dec 0. 000000
REAL Dec 180. 0000
REAL Dec 200. 0000
REAL Dec 1000. 000

Comment

14| 4| »| m| % Compile 4 Communications

Conversion AFind Results » Monitoring

1<

Readwv

Current status of PLC (3

Failure status {3

W polu ,,Current Value” mozna odczytac i/lub zmieni¢ aktualng wartos¢ / stan.

6. Konfiguracja osi.
Podczas pracy

liczbe impulsow na

sterownika

PLC

obrot,

przetozenie, posuw

z serwonapedem, wazne

liniowy/kotowy,

jest

odpowiednie
skonfigurowanie osi. Do poprawnej pracy w maszynie, nalezy okresli¢ takie parametry jak

czy tryb pomiaru

inkrementalny/absolutny. Ustawien tych nalezy dokona¢ w zaktadkach ,Unit Conversion
Settings” oraz ,Mode/Parameter Settings”:

Manager

=% Structure

Przyktadowo
konwersiji jednostek

ponizej, spowodujg {.H Pregramming
ruchu z predkoscig ==& Program Block
oraz dystans @[5 MAN
serwo silnik wykona  E-[Z5 SBR_0DT
predkoscig 200 @[5 INT_001
przyspieszania T == Function Block |
odpowiednio kroétki) - == Functien (FC)
petnych obrotow.  -[t& Cenfig

------ ~+ Input Filtering

------ =8 Module Config

------ ﬁ Electronic Cam

Elmé Motion Control

Y s 0)
----- Axis Group Setti

|_;?_| Element Table

Basic Settings

@ Function Block |
. Variable_Table

Linit Conversion Settings

ModeParameter Settings

parametry
ustawione jak
ze przy wykonaniu

Home Retum Settings

Online Debug

ustawiong na 200
ustawiony na 600,
ruch dokfadnie =z
obr/min (o ile czas
hamowania jest
oraz wykona 10



Unit Conversion Settings:
Basic Settings

[IReverse
Unit Conversion Settings
MNumber of pulses in one tum by mator/encoder: 164100000 Instruction Pulse [[Decimal
Mode/Parameter Settings

Home Retum Settings Do not use gearbox

The amount of movement of the worktable in a circle: 7.5 Uit
Cnline Debug
MNumber of pulses rotated by motor/encoder{DINT]

Pulse number = *Maving distance(Unit)
Moving amount of worktable rotation[REAL]

Usze gearbox
The amount of movement of the worktable in a circle: Linit
Gear ratio molecule {number of teeth in (5) below):
Gear ratio denominator (number of teeth in (4) below):

Auxis type is linear mode:

MNumber of pulses rotated by motor/encoder[DINT] Mumerator of gear ratio
Pulse number = “Maving distance(Unit)

Moving ameount of worktable rotation[REAL]" Denominator of gear ratio

W zakladce ,Mode/Parameter Settings” mozna ustawi¢ odpowiednie limity predkosci,
momentu obrotowego, czasu hamowania i przyspieszania oraz inne.

vlode Selection:

Encoder Mode Incremental Mode Absolute Mode
Mode Settings Linear Mode Rotation Mode
[]Enable
Software Limits
Negative limit value: 0.00 Linit Forward Limit: 3000.00 Unit
Emor Response Limit deceleration: 1000.00 Unit/s"2 Auig Failure Deceleration: 10000.00 Unit/5"2
Threshold setting Follow error threshold: 100.00 Lnit Speed reaches threshold: 5.00 Uitz
Max speed: 1000.00 Unit/s Max acceleration: 30000.00 Unit/s"2
Axis Speed Settings
Jog Max speed: 500.00 LUnit/s
Torque setting Max positive torque: 3000 0.1% Max negative torque: 3000 0.1%

Odpowiedni dobor powyzszych parametrow zapewnia prawidtowg prace jak i prawidtowe
sterowanie serwo napedu.

Znajgc podstawy tworzenia programu zawarte w tej instrukcji, mozna stworzy¢ program do
sterowania osig lub wieloma osiami w danej aplikac;ji.



