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1. Opis

1.1 Opis ogdiny

Pozycja Opis Odniesienie do
normy
Temperatura otoczenia 0~55°C
Temperatura -25~+70 °C
przechowywania
Wilgotnos¢ 5~ 95 %, Bez kondensacji
otoczenia
(wzgledna)
Wilgotnos¢ 5~ 95 %, Bez kondensacji
przechowywania
(wzgledna)
Dopuszczalne wibracje Przypadkowe wibracje
Czestotliwos¢ Przyspieszenie Amplituda llos¢ wystgpien  1EC61131-2
10 < f < 57Hz - 0.075 mm 10 razy w
kazdym
57 < f < 150Hz 9.8 m/s2 (1 G) - kierunku
Powtarzajace sie wibracje (X, Y, 2)
Czestotliwos¢  Przyspieszenie Amplituda
10 < f < 57Hz - 0.0375 mm

57 < f < 150 Hz 4.9m/s2(0.5 G) -




1. Opis

1.1 Opis ogdiny

Nr Pozycja Odniesienie do

normy
IEC61131-2

6 Wstrzas = Szczytowe przyspieszenie: 147 m/s2 (15 G)
= (Czas trwania: 11 ms
= Pot-sinus, 3 razy w kazdym kierunku na kazdg o$

YA £ SCTLRIENTG T M Fala prostokatna AC +£1,500 V LSIS standard
DC £900 V
Wytadowanie Napiecie: 4 kV (Wytadowanie IEC61131-2
elektrostatyczne kontaktowe) IEC61000-4-2
Promieniowanie 27 ~ 500 MHz, 10V/m IEC61131-2
elektromagnety IEC61000-4-3

czne
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1. Opis

1.2 Opis pozycjonowania (z modutem XBF-PD02A)

Pozycja Opis Uwagi
XBF-PD02A
Maksymalna ilos¢ pulséw 2 Mpps(Phase: 500 kpps)
Liczba osi 2
Typ wyjscia impulsowego puls i kierunek, CW/CCW (kierunek prawo/lewo) phase
(fazowe)

Typ sygnatu Line Driver
Jednostka puls ,mm ,cal ,stopien
Zakres pozycji puls: 2,147,483,648 ~ 2,147,483,647 pulsow (10-4 jednostki)

mm: -214,748.3648 ~ 214,748.3647 mm (10-5 jednostki)

cale: -21,474.83648 ~ 21,474.83647 cal (10-5 jednostki)

stopnie: -21,474.83648 ~ 21,474.83647 stopni
Zakres predkosci 0~ 2 Mpps*1)
0.1~ 100,000.0 RPM
Metody sterowania sterowanie pozycyjne, sterowanie predkosciowe, zmiana trybu
sterowania podczas pracy napedu

Interpolacja Liniowa, kotowa
Tablica danych pozycjonowania Do 150 danych pozycjonowania na 0$
Tryb ruchu absolutny/inkrementalny
Typ przyspieszania/opézniania trapezoidalna
Czas przyspieszania/opézniania 0~ 65535 ms
Enkoder zewnetrzny 200 kpps, typ Line Driver, 1 kanat.

*1) Maksymalna predkos¢ wynosi 500 kpps gdy wybrany jest tryb ,, phase” a zakres predkosci bedzie inny w zaleznosci od jednostki i specyfikacji mechanicznej.



1. Opis

1.3 Opis pozycjonowania w sterownikach XGB-UP

Pozycja Opis Uwagi
XBF-PD02A
Maksymalna ilos¢ pulséw 2 Mpps(Phase: 500 kpps)
Liczba osi 2
Typ wyjscia impulsowego puls i kierunek, CW/CCW (kierunek prawo/lewo) phase
(fazowe)

Typ sygnatu Line Driver
Jednostka puls ,mm ,cal ,stopien
Zakres pozycji puls: 2,147,483,648 ~ 2,147,483,647 pulsow (10-4 jednostki)

mm: -214,748.3648 ~ 214,748.3647 mm (10-5 jednostki)

cale: -21,474.83648 ~ 21,474.83647 cal (10-5 jednostki)

stopnie: -21,474.83648 ~ 21,474.83647 stopni
Zakres predkosci 0~ 2 Mpps*1)
0.1~ 100,000.0 RPM
Metody sterowania sterowanie pozycyjne, sterowanie predkosciowe, zmiana trybu
sterowania podczas pracy napedu

Interpolacja Liniowa, kotowa
Tablica danych pozycjonowania Do 150 danych pozycjonowania na 0$
Tryb ruchu absolutny/inkrementalny
Typ przyspieszania/opézniania trapezoidalna
Czas przyspieszania/opézniania 0~ 65535 ms
Enkoder zewnetrzny 200 kpps, typ Line Driver, 1 kanat.

*1) Maksymalna predkos¢ wynosi 500 kpps gdy wybrany jest tryb ,, phase” a zakres predkosci bedzie inny w zaleznosci od jednostki i specyfikacji mechanicznej.
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2. Konfiguracja systemu

2.1 System sterowania potozeniem

2.1.1. Konfiguracja wbudowanego systemu pozycjonowania z modutem XBF-PD02A

Zewnetrzny enkoder ]
Przektadnia Skok sruby Obiekt
Serwo
: naped | zasilanie

o 717777777 777717

> nik
UL (0

) I
i 0 «—
CiOtOWOSC napedu Czujnik bazowania/dog ]
>
Servo ON Reset
alarmu o o
4 Sprzegto | | Czujnik dolnego limitu ]

Ezujnik goérnego limitu
ANIRO

Okablowanie




2. Konfiguracja systemu

2.1 System sterowania potozeniem

2.1.2. Schemat blokowy pozycjonowania impulsowego

Serwonaped Serwomotor
Skan Licznik Przetwornik| I
I o B 2 D/A + Zasilanie
programu Zapis odchyledn | / _’O ol
. Sygnat impulsowy T _
— 7\ A
[Odczyt En
Sprzezenie zwrotne
Naped krokowy Silnik krokowy
Zapis T lOdczyt Sygnat Wzmacniacz fjani M
XG-5000 ==l || impulsowy | f impulséw Rl ;O
Sygnat impulsowy

ANIRO




2. Konfiguracja systemu

2.2 Opis pindw modutu XBF-PD02A

numer pinu
B |[Al
| ab ] A20 MPG A- Zadajnik impulséw/Enkoder A-
B20 MPG A+ Zadajnik impulséw/Enkoder A+
201 201
o A19 MPG B- Zadajnik impulséw/Enkoder B-
1 ]
% - B19 MPG B+ Zadajnik impulséw/Enkoder B+
[T5] [T - :
e A1, B1, A8, BS, NC Nie uzywany
[12] [13] Al10, B10, Al11, B11
E % B18 A18 FP+ Wyjscie impulsowe do przodu +
i B17 Al7 FP- Wyjscie impulsowe do przodu -
701 ] B16 Al6 RP+ Wyjscie impulsowe do tytu +
| EX B15 A15 RP- Wyjscie impulsowe do tytu -
(51151 B14 Al4 OV+ Gorny limit
% % B13 A13 oV- Dolny limit
ala B12 Al2 DOG DOG
2113 B9 A9 com Zacisk wspdlny (0V+, OV-, DOG)
| EX B7 A7 INP Sygnat dojazdu do pozycji
=] =] B6 Ab INP COM Zacisk wspdlny dla pinéw A7 i B7
_I; 2_ B5 A5 CLR Reset licznika odchylen
B4 A4 CLR COM Zacisk wspdlny dla pinéw A4 i B4
O B3 A3 HOME Bazowanie
B2 A2 COM HOME Zacisk wspdlny dla pindw B2 i A2



2. Konfiguracja systemu

2.3 Podtaczenie I/O0

W celu podfgczenia modutu pozycjonowania do serwonapedu nalezy uzy¢ zestawu Smart-link (przewéd
oraz terminal).W przypadku uzycia wiecej niz trzech osi, nalezy uzy¢ dwa zestawy Smart-link.

—— Przewdd: C40HH-xxPH-XBI

aI: TG7-1H40S

Bl | B2 | B3 |B4 | B5 B6 | B7 | B2 | BS | B10|Bll|B12|B13 |Bl14|B15| Bl6 | B17 | B18 | B19 | B20

Al | A2 | A3 | A4 | AS5| AB| A7 | A8 | AS |AlD| A11/Al12 | A13| Ald| Al5|AlG | Al7 ) Al8|Al9 | A20




2. Konfiguracja systemu

2.4 Podtaczenie I/0 modutu XBF-PD0O2A i serwonapedu L7C

XBF-PD0O2A Serwonaped
FP+ (18) Q FP+(9)
FP- (17) FP- (10)
RP+ (16) RP+(11)
RP- (15) U,
Lower Limit (14) o © SVD ON (47)

Upper Limit (13) Alarm Reset (17)
arm Reset

Dog (12)
COM (24)
Limit/Dog COM (9)
In-Pos (7) In-Pos (45)
In-Pos COM (6) In-Pos COM (24) Z
HOME (3) (4)

HOME COM (2) O /2(5)
MPG
(Line Drive)
MPG A+ (B20) A+
MPG A- (A20) A- = ~ ’
MPG B+ (B19) B+
ki > ANIRO

* Szczegdtowy schemat potfaczenia znajduje sie w instrukgji serwonapedu L7C.




2. Konfiguracja systemu

2.5 System sterowania potozeniem (XGB-UP)

2.5.1 Konfiguracja systemu pozycjonowania ze sterownikiem XGB-UP

Zewnetrzny
enkoder

I

Okablowanie
e
Gotowosc¢ napedu

— [
>

Servo ON Reset
alarmu

Sorwo Przekfadnia G{C;(érUbY]%iekt J
naped | zasilanie
> Serwosil [
et V7777777777717
B0 «—> |

]
Enkoder /
Sprzegto

Czujnik bazowania/dog ]

Czujnik dolnego limitu

[Eujnik gornego limitu

ANIRO




2. Konfiguracja systemu

2.5 System sterowania potozeniem (XGB-UP)

2.5.2 Schemat blokowy sterowania impulsowego

Serwonaped Serwomotor
Skan Licznik Przetwornik| |
e 3 + Zasilanie
odchylen D/A R
programu Zapis . | q Y > —>( ) > M
> Sygnat impulsowy T -
¢ 7y
Odczyt [ I B -
Sprzezenie zwrotne
Naped krokowy Silnik krokow
Zapis T lOdCZVt Sygnat Wzmacniacz o M
XG-5000 T > impulsowy |_,|impulsow Zasilanie ;Q
Sygnat impulsowy

ANIRO




2. Konfiguracja systemu

2.6 Opis pindw modutu pozycjonowania w sterowniku XGB-UP

A i Numer pinu Sygnat Uwagi
D AX4 AX3 AX2 AX1

20A MPG A+ Zadajnik impulséw/Enkoder A+ Wejscie

20 20B MPG A- Zadajnik impulséw/Enkoder A- Wejscie

ik 19A MPG B+ Zadajnik impulséw/Enkoder B+ Wejscie

- % 19B MPG B- Zadajnik impulséw/Enkoder B- Wejscie

[6 20C, 19C, 20D, 19D, 2D, NC Nie uzywany
iIE 2C, 2B, 2A, 1D, 1C, 1B,
[14] 1A
iE 18D 18C 18B 18A FP+ Wyjscie impulsowe do przodu + Wyjscie
E 17D 17C 178 17A FP- Wyjscie impulsowe do przodu - Wyijscie
[T 16D 16C 16B 16A RP+ Wyjscie impulsowe do tytu + Wyjscie
El 15D 15C 15B 15A RP- Wyjscie impulsowe do tytu - Wyjscie
% 14D 14C 14B 14A OV+ Gorny limit Wejscie
(5] 13D 13C 13B 13A OV- Dolny limit Wejscie
El 12D 12C 12B 12A DOG DOG Wejscie
% 11D 11C 11B 11A EMG* Zatrzymanie awaryjne Wejscie
H STOP* STOP
[ 1] 10D 10C 10B 10A com1 Zacisk wspolny (OV+, OV-, DOG, EMG/STOP)
B 9D 9C 9B 9A DR Sygnat gotowosci napedu Wejscie
O 8D 8C 8B 8A DR _COM Zacisk wspdlny (DR)

* Funkcja wejscia nr 11, moze zosta¢ ustawiona jako EMG lub STOP.



2. Konfiguracja systemu

2.6 Opis pindw modutu pozycjonowania w sterowniku XGB-UP

A

- Numer pinu

D AX4 AX3 AX2 Ax1
7D 7C 7B 7A SV_ON Zatgczenie serwonapedu Wyjscie
6D 6C 6B 6A ALM_RST Reset btedu serwonapedu Wyjscie
5D 5C 5B 5A comM?2 Zacisk wspolny (SV_ON, ALM_RST)
4D 4C 4B 4A HOME Sygnat bazowania (+5V) Wejscie
3D 3C 3B 3A comM3 Zacisk wspoélny (HOME)

,Iﬁﬂﬂﬁlﬁllﬂﬂlﬂlﬂﬂlﬂlﬂ@lﬂﬁllﬂlﬁ@@ﬁ .

O




2. Konfiguracja systemu

2.7 Podtaczenie 1/0O

W celu podfaczenia sterownika XGB-UP do serwonapedu nalezy uzyé zestawu Smart-link (przewdd oraz terminal).
W przypadku uzycia wiecej niz trzech osi, nalezy uzy¢ dwa zestawy Smart-link.

Przewodd: C40HH-xxPH-XBI

Terminal: TG7-1H40S

Bl B2 | B3 |B4 |B5 | Be | BY | BB | B9 | B10 |Ell | B12 | B13 | B14 | B15 | Bl6 | B17 | B18B | B19 | B20

Al | A2 | A3 | A4 | A5| AB| A7 | A8 | A9 | AlD| A11/Al12| Al13| Al4| Al5|AlG | Al7 ) Al8|Al19 | A20




2. Konfiguracja systemu

2.8 Podtaczenie 1/0 sterownika XGB-UP i serwonapedu L7C

W celu podfaczenia sterownika XGB-UP do serwonapedu nalezy uzyé zestawu Smart-link (przewdd oraz terminal).
W przypadku uzycia wiecej niz trzech osi, nalezy uzy¢ dwa zestawy Smart-link.

XGB-UP Serwonaped
FP+ (18) FP+ (9)
FP- (17) FP- (10)
RP+ (16) RP+ (11)
RP- (15) RP- (12)
Lower Limit (14) —0  O—
Upper Limit (13) —O0 O—
Dog(12) QO——O O—
COM 1 (10) +II_I
UBTHCECIE) Drive Ready + (40)
Drive Ready COM (8) —e Drive Ready - (41)

Servo ON (7) ——| L4 24 V IN (50)
Alarm Reset (6) | Servo ON (47)

COM 2 (5) Alarm Reset (17)

HOME (4) Z0 (4)

COM 3 (3) () /20 (5)

MPG
(Line Drive)
MPG A+ (A20) A+
MPG A- (B20) A- * Szczegotowy schemat
potaczenia znajduje

MPG B+ (A19) B sie W instrukdj
MPG B- (B19) B- serwonapedu L7C.




2. Konfiguracja systemu

2.9 Podtaczenie 1/0 serwonapedu L7C

~

/ APC-CN1xxA

22|24 26|28] 30|32 34 36| 38| 40]42|44]46]48]50
23|25] 27]29| 3733 a5 37 3d| 41 [4aas] 4740

\ APC-CN10XA ANIRO

B2 |4 6|8 [10]12]14]16]18[20
113]5]7]9]11]1315]17]19]21

Zestaw APC-VSC1INT zawiera 0.5m kabel wraz z terminalem




2. Konfiguracja systemu

2.10 Opis 1/0 serwonapedu L7C (ztgcze CN1)
2.10.1 Sygnaty analogowe

Numer pinu Sygnat Uwagi
1 TRQCOM  Sygnat analogowy limitu/wartosci zadanej momentu Wejscie
27 SPDCOM Sygnat analogowy wartosci zadanej predkosci Wejscie
8 AGND (0V) Zacisk wspolny dla TRQCOM i SPDCOM COM

ANIRO




2. Konfiguracja systemu

2.10 Opis 1/0 serwonapedu L7C (ztacze CN1)

2.10.2 Wejscia impulsowe

Numer pinu

2.10.3 Wyjscia enkodera

Numer pinu

32
33
30
31
4
5

Sygnat Uwagi
PULCOM Zasilane +24V Wejscie
FP+ Wejscie impulsowe do przodu + Wejscie
FP- Wejscie impulsowe do przodu - Wejscie
RP+ Wejscie impulsowe do tytu + Wejscie
RP- Wejscie impulsowe do tytu - Wejscie
Sygnat Uwagi
AO Sygnat A enkodera Wyjscie
/AO
BO Sygnat B enkodera Wyjscie
/BO
Z0 Sygnat Z enkodera Wyijscie
/20



2. Konfiguracja systemu

2.10 Opis 1/0 serwonapedu L7C (ztacze CN1)
2.10.4 Wejscia cyfrowe

Numer pinu Sygnat Uwagi
50 DC 24V Zasilane +24V Wejscie
47 DI 1 1. wejscie cyfrowe Wejscie
23 DI 2 2. wejscie cyfrowe Wejscie
22 DI 3 3. wejscie cyfrowe Wejscie
21 DI 4 4. wejscie cyfrowe Wejscie
17 DI5 5. wejscie cyfrowe Wejscie
46 DI 6 6. wejscie cyfrowe Wejscie
20 DI 7 7. wejscie cyfrowe Wejscie
19 DI 8 8. wejscie cyfrowe Wejscie
18 DI 9 9. wejscie cyfrowe Wejscie
48 DI 10 10. wejscie cyfrowe Wejscie



2. Konfiguracja systemu

2.10 Opis 1/0 serwonapedu L7C (ztacze CN1)
2.10.5 Wyjscia cyfrowe

Numer pinu Sygnat Uwagi
38 DO1+ Zasilanie DO 1 Wejscie
39 DO1- 1. wyjscie cyfrowe DO 1 Wyjscie
40 DO 2+ Zasilanie DO 2 Wejscie
41 DO 2 - 2. wyjscie cyfrowe DO 2 Wyjscie
43 DO 3 3. wyjscie cyfrowe Wyijscie
44 DO 4 4. wyjscie cyfrowe Wyjscie
45 DO 5 5. wyjscie cyfrowe Wyjscie
16 DO 6 6. wyjscie cyfrowe Wyjscie
15 DO 7 7. wyjscie cyfrowe Wyijscie
14 DO 8 8. wyjscie cyfrowe Wyijscie

ANIRO
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3. Parametryzacja

3.1 Oprogramowanie XG5000

XG5000 jest narzedziem do programowania oraz diagnostyki dla wszystkich typow sterownikéw z serii XGT
oraz XGB. Ponizszy rysunek przedstawia opis poszczegdlnych elementdw oprogramowania.

#% XBC_UP_Pasitioning - XG5000 m . - =1, @ Pasek Menu
|E Project Edit Find/Replace View Online Monitor Debug Tools Window Help I &/
@ Szybki dostep

DEEEHS 2 A& WO (P 0ctBRX [ EKLY MABREG L _
”-‘%|®®®|(§}U@|C#@n®<|@@ LOBROERILBEBAE oo T ulmgY: A
SR A ARR A AR RAT YUY DEEEBE EELDBDE0 G RS Hi000 (3 Pasek narzeda
NewProgram X

@ Drzewo projektu

Device/Variable s
[ ]

4 FF XBC_UP_Positioning
a E Network Configuration

. a4 Unspecified Network 3
=ik

. NewPLC [BOSO Internal Cnet] 1| Awer=ON

Commen |/ Positoning dez reading

o I

[ »

XSRD w0t 1 ooom |

@ Okno programu

ﬁ, NewPLC [BOS1 Internal FEnet]
% System Variable
4. NewPLC(XGB-XBCU)-Offline
.29 Variable/Comment

4-[® Parameter
. ..[E Basic Parameter @

.8 /O Parameter
;[ Internal Parameter
Scan Program Moo

Commen |/ Swp

[ xsmo oot 2 001050 L‘ ' @

oori0 ||

oonsn ||

L8 NewProgram

uoNELIol 03 (Auop)b

NewPLC

@ Okno monitoringu

@ Katalog systemu

Lista ostatnio uzywanych
funkcji

@ Okno powiadomien
Pasek stanu

ANlRO




3. Parametryzacja

3.1 Oprogramowanie XG5000

3.1.1 Konfiguracja projektu w oprogramowaniu XG5000

@ W celu utworzenia nowego projektu, nalezy wybrac opcje "New Project" w zaktadce "Project"
rl‘:j XG5000

- *

Edit Find/Replace Wiew O

Mew Project... l} Ctrl=N
COpen Project... Ctrl+=O
Open from PLC...

COpen KEGLWIN File...

Qpen GMWIN File...

PWO 3

@ Kolejno, nalezy podac nazwe projektu, wybraé typ sterownika oraz jezyk programowania.

New Project ? et
Project name: L7C_XBF_PDO2A “ ok |
File directory: ‘ C:\WG5000\.7C_XBF_PDO2A | Cancel
CPU Series XGB(IEC) ~ | | Product Name...

CPU type: XEM-DicxxH2 ~

Programming N

Format: XGI Programming ~
Program name: NewProgram

Program Language: LD v D ‘r‘- L g
e Gl
. ) S LS
Project description: PROCUKTY MOHERSE SERAIS
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3.2 Parametryzacja modutu pozycjonowanie
Parametryzacja modutu pozycjonowania odbywa sie w programie XG5000. W tym celu modut XBF-PDO2A musi
zosta¢ dodany do projektu.
3.2.1 Dodawanie modutu XBF-PD0O2A

1) offline

@ Podwajne klikniecie lewym przyciskiem myszy na pozycje ,,I/O Parameter” w drzewie projektu otwiera
liste modutéw sterownika PLC.

Sposéb dodania modutu XBF-PDO2A zostat przedstawiony na ponizszym rysunku.

4 HF XGB_Positioning [ *
4 -EF Metwork Configuration -
. @ Unspecified Metwork All Base] St Base I ’ Apply ] [Current Consumption ] B
P % MewPLC [BOSO Internal Cnet] = Base 00 : Default Slat bModule | Comment | Input Filker | Emergency Out|  Allocation
------ % System Wariable =z Slot 00 : Default
a. ﬁ] NewPITC[}(GB XBCH)-Offline =) E:Dt g; @au:: 1 =[] Digital Module List
...... -9 Variable/Comment e SIDt oy Default 2 =-fall. Special Module List =
.4 IE Parameter ) SIDt{M: Default 3 ~B #nalog Input Module
F E Basic Parameter | SIU't o De'.":lult 4 @ Analog Output Module
""" H /O Parameter e el j au 5 #-F Temp. Measuring Module
H Internal Pararager -z Slot 06 - Default 6 -8 #nalog 10 Module
------ ...[d High Speed Counter -« Slot 07 - Default 7 EI@ Positioning kodule m
______ E Positioning —ezg Slot 08 : Default g P
o -E PID ez Slot 09 Default 3 @ High Speed Counter Module
. . Scan Program ez Slot 10 Default 10 ﬁ Pasitioning maduls |
..... i.[#] MewProgram It 1 @ Process contral module 3
Al View High-speed Link View P2P EEI---,@, Cammunication Madule List
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2) online (I/0 synchronization)

@ W celu automatycznego odczytania podtgczonych modutéw, nalezy potgczyé sie ze sterownikiem
w programie XG5000. W tym celu nalezy wybrac opcje ,,Connect’ w zaktadce ,,Online”.

Online | Monitor Debug Tools Windo
ﬂ Connect I}
@ Connection Settings...

Safety Lock
Safety Signature

@ Funkcja ,,1/0 synchronization” dostepna jest gdy sterownik PLC jest w trybie STOP. W przypadku
gdy sterownik jest w trybie RUN, tryb STOP ustawia sie zgodnie z ponizszym rysunkiem.

Online | Monitor Debug Tools Windo
@ Disconnect
@ Connection Settings... XG5000

Safety Lock
Safety Signature o Change to Stop mode?
Change Mode @ Run

=, Read.. (=) Stop i _ :
B Wiite... & Debug s L Nie

ﬁ Compare with PLC...
Set Flash Memory... mcoucr [ chvigece SERAS

-

* W celu nawigzania pofaczenia ze sterownikiem, mogg by¢ konieczne zmiany w ustawieniach potgczenia , Connection Settings”.



3. Parametryzacja

® Synchronizacje modutéw mozna przeprowadzi¢ gdy sterownik jest w trybie STOP. Procedura zostata

przedstawiona na ponizszych rysunkach.

Onling | Monitor Debug Tools  Windoy
% Disconnect
@ Connection Settings...
%\_/_/
Communication module setting 4
Reset/Clear 3
Diagnosis 4 @] PLZ Information...
U7 PLC History...
@ Force I/,
PLC Errors/\Warnings...
Skip [/O...
/O Information...
Fault Mask... L\\}
. . Sawve PLC History
Module Changing Wizard...
/_/_\_/\_/
®< End Online Editing Ctrl=U

10 information

Base module information Slot If0 information

?

X

Module

*EC-DR 28U [DC 24V Input 16 Contacts, Relay Output 12 Contacts)

#BF-AHOBE [&/D Valtage/Current 4 Ch, D /A Volkage/Current 4 Ch]

fii}ease oo} Slat
0
1
2
3
4
5
3
7
8
g
10
11

[[]show Existing Base Only

1/ sync

Details Cancel

@ Po przeprowadzonej synchronizacji, lista przydzielonych modutéw bedzie widoczna w ,,1/O Parameter”.

XG5000

Overwrite |/O parameters of the PLC with modules installed in
the PLC
Detailed module parameters will be reset as the default if
module type mismatch.
Continue?

Tak HNie

AG5000

o 1/0 Synchronization completed.

ANIRO
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3) ustawienia modutu

Po dodaniu modutu pozycjonowania, mozna otworzy¢ jego ustawienia przechodzac do zaktadki
,1/O Parameter”

/0 Parameter 3 | Positioning Module: XBF-PDO2A (Line-Driver, 2-Axis)

m * ttem X Axis
I 1 Pulse Output Level 0: Low A e :
| I Fuise Dutput Hode o G o G
. MCode Output Mode 0: None 0: None
All Base | Szt Base Apply Current Consumption Bies Speed Tpisis i piis
Speed Limit 2000000 pisis 2000000 pisis
. Base 00 : Default " ACC No.1 500 ms 500 ms
=0 Slat Madule Cararent | Input Filker | Emergency BEE No. 1 500 ms 500 ms
..... : - - ACC No.2 1000 1000
&y slot 00 - XBC-DN/D | |5 = B C-DN/DF32H (DC 24 INFU 3 Standardim:  Default At 1090 e f020 e
= - - - - Basic
&, Slot 01 : XBF-PDO24 WBF FO0ZA [Line Driver, 2 Awis)] v Poramtr | ACC o3 00 5ot e
[ - Defaul DEC No.3 1500 ms 1500 ms
""" = slet 02 : ault 2 W ACC No.4 2000 ms 2000 ms
. DEC No.4 2000 ms 2000 ms
..... =z Slot 03 : Default 3 \\ R e Uik Si7iS5 pi 7
..... = 5 lot 04 - Default 1 \ \ S Lower Limit 3147433848 pis
Back\asn Compensation 0 pls
..... = Slot Q5 - Default 5 \ \\ SAA Limit Detect 0: Ho Dete
Pos. Comp. Condition 0: Dwell
..... = 5 lot 06 - Default B UpperfLower Limit 1 Use
. ;. . . . Home Method 0: DOGIHOME(DFF 0: DOGHOME(OFF
----- = Slot 07 : Default 7 POdWOJne k||kn|ec|e Home Direction 1 CC 10 Ce
. Home Address 0 pis 0 pis
""" = Slot 08 : Default g \ J Home High Speed 5000 pis/s 5000 pls/s
. Home Low Speed 500 pis/s 500 pisis
""" = Slot 09 : Default | ~\‘H o Fome compensation 0 pis/s 0 pis/s
o :
_____ = Slot 10 - Default e Horming ACC Time 1000 ms 1000 ms
10 — Homing DEC Time 600 ms 000 ms
DWELL Time oms oms
JOG High Speed 5000 pis/s 5000 pis/s
JOG Low Speed 1000 pis/s 1000 pis/s
JOG ACC Time 1000 ms 1000 ms
P m b JOG DEC Time 1000 ms 1000 ms
inching Speed 100 pis/s 100 pis/s
Enc max. value 2147483647 pls
1 | LI} Common Enc min. value 5147433848 pis
Parameter Speed override 0; %Override
Encoder input 0; CWICCW(1-Phs T-inx1)
Uipper fimit signal : W.Open
n/Oout Lower limit signal 0: N.Open
Snwgn:I DOG signal 0: N.Open
Parameter HOME signal 0: N.Open
Inposition 0: N.Open
Deviation Count Clear 0: N.Open
"~ Position Parameter [ s Dss | Yuis Dsia |
L
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3.3 Parametryzacja pozycjonowania

Lista parametrow pozycjonowana zostata podzielona na cztery grupy:
Basic Parameters — podstawowe parametry.
Home/Manual Parameter — bazowanie napedu oraz prace w trybie recznym.

Common parameter — lista parametrow wspodlnych dla wszystkich osi.
In/Out Signal Parameter — obstuga wejs¢/wyjsc.

3.3.1 Basic Parameters — parametry podstawowe

|tem # Ais ¥ Ais

Fozitioning 0 Mot Uze 0 Mot Uze
Pulze Dutput Lewvel 0 Lowy Active 0 Loww Active
Pulze Output Made 0 O AT 0 O AT
tCode Output Mode 0 Mone 0 Mone

Biaz Speed 1 plsds 1 pladz

Speed Lirmit 100000 plss 100000 plss

ACC Mo 500 ms 500 ms

DEC Mo 500 ms 500 ms

. ACC Mo.2 1000 mz 1000 mz
Pa‘f;ﬂ;ter DEC Mo.2 100 me 1000 me
ACC Mo.3 1500 mz 1500 m=

DEC Mo.3 1500 mz 1500 mz

ACC Mo.d 2000 mz 2000 mz

DEC Mo.d 2000 mz 2000 mz

S Upper Limit 2147483647 plz 2147483647 plz

S Lower Limit 2147483648 pls -2147453648 pls

B acklazh Compensation 0 pl= 0 pl=

S Limit Detect 0: Mo Detect 0: Mo Detec
Upper/Lower Limit 1: Uze 1: Uze

ANIRO




3. Parametryzacja

3.3.1 Basic Parameters — parametry podstawowe

@ Pulse Output Level: Stan wyjscia impulsowego. Low — brak sygnatu jest logiczng ,,1”. High — wystgpienie
sygnatu jest logiczng ,,1”.

@ Pulse Output Mode: Tryb wyjscia impulsowego: kierunek lewo/prawo (CW/CCW) lub puls/kierunek
(Pulse/Direction).

Charakterystyki kazdego z trybdw przedstawiono ponizej.

Stan Tryb Ruch w prawo Ruch w lewo
CW
CW/CCw* R A EE 3 e SN e
ccw 2 e 2 e 2 e 2
Niski
Pulse/Direction -PUIS‘? B AN S L S 2N + I+ 1 ¥ 1 ¥ [
Direction L a
cw/ccw* M T W
CCW
Wysoki 4 1 4 4 1 4 ]
Pulse
Pulse/Direction N 4 L4 ] 4 | 4] 4 L & | 4 [ & 1
Direction
fu L

* Tryb wyjscia impulsowego CW/CCW dostepny jest w sterownikach typu XGB-H jako wbudowana funkcja oraz w module XBF-PDO2A.



3. Parametryzacja

3 M Code Output Mode: Do kazdego ruchu mozna przypisaé instrukcje pomocnicze M (G code). Instrukcja moze
zosta¢ wykonana w trakcie rozpoczecia (With) lub po wykonaniu danego ruchu (After).

@ Bias Speed: minimalna predkos¢ wyjsciowa impulsdw. Parametr ten uzywany jest w celu zwiekszenia
stabilnosci podczas startu i stopu napedu poprzez zwiekszanie momentu przy niskich predkosciach.
Zbyt duza wartos$c¢ tego parametru moze by¢ przyczyng niestabilnosci lub udardw przy starcie i stopie.

Predkosc
Aktualna wartosc¢ predkosci
Charakterystyka predkosci pomijajgca
parametr Bias Speed
Bias Speed
>
Czas

ANIRO




3. Parametryzacja

3.3.1 Basic Parameters — parametry podstawowe

® Speed Limit: maksymalna predkosé¢ wyjsciowa impulséw. Moze by¢ zmieniania w zakresie od 1 do 100 000pps
(pulséw na sekunde) dla wbudowanego modutu pozycjonowania (serie XGB-SU, XGB-H) oraz w zakresie

od 1 do 2 000 000pps dla modutu XBF-PDO2A oraz sterownikéw XGB-UP. Limit predkosci moze by¢ ograniczony
przez ograniczenia mechaniczne lub elektryczne.

® ACC No.1~ ACC No.4(Czas przyspieszania): Czas przyspieszania to czas potrzebny na zwiekszenie predkosci
od zera do limitu predkosci. Mozliwa zmiana w zakresie od 1 do 10 000ms dla wbudowanego modutu
pozycjonowania oraz od 1 do 65 535 dla modutu XBF-PDO2A. Numer czasu przyspieszania przypisany

jest w ustawieniach modutu pozycjonowania lub instrukcji DST.

@ DEC No.1 ~ DEC No.4(Czas zwalniania): Czas zwalniania to czas potrzebny na zmniejszenie predkosci do zera
od limitu predkosci. Mozliwa zmiana w zakresie od 1 do 10 000ms dla wbudowanego modutu pozycjonowania
oraz od 1 do 65 535 dla modutu XBF-PDO2A. Numer czasu przyspieszania przypisany jest w ustawieniach modutu
pozycjonowania lub instrukcji DST.

Speed Limit f----mcmmm e g e e L E L LT t1: Acceleration time (czas przyspieszania)

AN t2: Czas przyspieszenia potrzebny
Predkos¢ zadana

do osiggniecia limitu predkosci
t3: Deceleration time (czas zwalniania)

t4: Czas zwalniania potrzebny =
> do zatrzymania mcoo s B s

? ANIRO
t3 i

DoOC fooooo0od [SE5Y

|

|

A
4

—+
N




3. Parametryzacja

©® S/W(software) Upper/Lower Limit: Gérny/dolny limit ustawiany w oprogramowaniu.
Zmieniany jest w zakresie od -2147483648 do 2147483647, przy czym gorny limit musi by¢ wiekszy niz dolny.
W przypadku wykrycia gérnego lub dolnego limitu, wystgpi btad (limit error) i urzadzenie zostanie zatrzymane.

S/W Lower Limit

1
i_____! « Kierunek do tytu

Kierunek do przodu

S/W Upper Limit

a

F"'J
1
X O,

Ruch do tytu Ruch do przodu

Ruch dotytu  Ruch do przodu

ANIRO




3. Parametryzacja

Backlash Compensation (kompensacja luzu miedzyzebnego): Luz miedzyzebny powoduje brak ruchu
przektadni podczas zmiany kierunku ruchu. Zmieniany w zakresie od 0 do 65,535 pulséw.

) S+ () ?ﬁi(

Zebatkal Zebatka 2 Zebatka 1l Zebatka 2

b Pozycja relatywna Pozycja zebatki pomocniczej

Ruch w prawo Ruch w lewo Ruch w prawo

|
z
%

Cczas

\
/

Backlash Compensation Pozycja zebatki gtdwnej ¥" Backlash Compensation




3. Parametryzacja

@ Upper/Lower Limit: Opcja uzycia gérnego i dolnego limitu. W przypadku wybrania opcji ,Not Use”,
w przypadku wbudowanego pozycjonowania, wejscia odpowiadajgce za osiggniecie limitu mogg by¢ uzyte jako
zwykte wejscia cyfrowe.

@ Pos. Comp. Condition(Warunek osiggniecia pozycji): Warunek wystgpienia informacji
0 0siggnieciu pozycji:

= Dwell: Informacja osiggniecia pozycji wystgpi po czasie Dwell po wykonaniu operacji przez modut
pozycjonowania.

= |nposition: Opcja dostepna jest gdy sygnat ,, Inposition” z serwonapedu podtgczony
jest do modutu pozycjonowania.
Informacja osiggniecia pozycji wystgpi w chwili osiggniecia pozycji zadane;j.

= Dwell and Inposition: Informacja o osiggnieciu pozycji wystgpi gdy zaréwno spetnione zostang warunki
Dwell oraz Inposition.

= Dwell or Inposition: Informacja o osiggnieciu pozycji wystapi gdy spetniony zostanie przynajmniej jeden
z warunkéw Dwell lub Inposition.
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3.3.2 Home/Manual Parameter — bazowanie i ruch reczny

Parametry odpowiedzialne za bazowanie oraz prace reczng, umieszczono w grupie Home/Manual Parameter.

Home Method 0: DOG/HOME(OFFE 0: DOG/HOME(OFF§
Home Direction 10 CCW; 1: COW;
Home Address 0 pls 0 pls
Home High Speed S000 plsi= 000 plsis
Home Low Speed 200 plsis 00 pleis
Home compensation 0 plziz 0 plei=
MH;”J:’; Homing ACC Time 1000 ms 1000 ms
Parzmeler Homing DEC Time 1000 m= 1000 m=
DWELL Time 0 ms 0 ms
JOG High Speed 3000 plsis 2000 pl=is
JOG Low Speed 1000 pleds 1000 pls/s
JOG ACC Time 1000 m= 1000 ms
JOG DEC Time 1000 m= 1000 ms
Inching Speed 100 plsis 100 plsis

ANIRO




3. Parametryzacja

3.3.2 Home/Manual Parameter — bazowanie i ruch reczny

® Home Method: Wybdér metody bazowania.

u DOG/HOME(OFF): Pozycja bazowa zostanie ustalona uzywajgc sygnatu ,HOME” oraz ,DOG".

a) W przypadku realizacji operacji bazowania, naped bedzie poruszat sie w kierunku zgodnym z parametrem
,Home Direction” z predkoscia ,,Home High Speed”. Proces bazowania wykona sie z czasem przyspieszania
,Homing ACC time” oraz zwalniania ,,Homing DEC time”.

b) Jesli podczas bazowania zostanie wykryty czujnik krancowy przed czujnikiem ,,HOME” lub ,DOG”,
naped zatrzyma sie i zmieni kierunek ruchu.

c) W przypadku wykrycia sygnatu ,,DOG”, predkos¢ napedu zostanie zmniejszona do wartosci z parametru
,Home Low Speed”.

d) W przypadku wykrycia sygnatu ,HOME” podczas ruchu z predkoscia ,,Home Low Speed” naped zatrzyma
sie w pozycji bazowej, ustalonej w parametrze ,,Home Address”.

e) W przypadku uzycia modutu pozycjonowania XBF-PD02A oraz funkcji ,Home Compensation”,
naped zatrzyma sie w pozycji bazowej ,Home Address”, kompensujgc potozenie
zgodnie z wartoscig parametru ,,Home Compensation”.
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“ 7 7
- Predkos¢ c) Home High Speed
————————— R~ ---- S
| ) \
<= ! G E
Hothe Low Speed \
d) l \
0 —0 '
Dolna Home Dog ’ Gdrna
krancéwka I krancowka
I
+1 "
Home High Speed '
* W przypadku uzycia sygnatu Z enkodera jako sygnatu ,HOME”, wystgpienie sygnatu ,,HOME” podczas zwalniania napedu oo i e
lub pracy z predkoscig ,,Home High Speed” bedzie zignorowane.
* W chwili wystgpienia sygnatu ,,HOME”, sygnat ,DOG” musi by¢ nieaktywny. Jesli odlegtos¢ pomiedzy punktem ,HOME” i ,DOG” AN'RO

jest zbyt krétka by zmniejszy¢ predkos¢ pracy napedu z ,Home High Speed” do ,Home Low Speed” pozycja bazowania nie zostanie ustalona.




3. Parametryzacja

DOG/HOME(ON): Pozycja bazowa zostanie ustalona uzywajac sygnatu ,HOME” oraz ,,DOG”.

W przypadku realizacji operacji bazowania, naped bedzie poruszat sie w kierunku zgodnym z parametrem
,Home Direction” z predkoscig ,,Home High Speed”. Proces bazowania wykona sie z czasem przyspieszania
,Homing ACC time” oraz zwalniania ,,Homing DEC time”.

Jesli podczas bazowania zostanie wykryty czujnik krancowy przed czujnikiem ,HOME”
lub ,,DOG”, naped zatrzyma sie i zmieni kierunek ruchu.

W przypadku wykrycia sygnatu ,,DOG”, predkosé napedu zostanie zmniejszona do wartosci z parametru
,Home Low Speed”.

W przypadku wykrycia sygnatu ,,HOME” podczas ruchu z predkoscig ,Home Low Speed” naped zatrzyma
sie w pozycji bazowej, ustalonej w parametrze ,,Home Address”.

W przypadku uzycia modutu pozycjonowania XBF-PD02A oraz funkcji ,Home Compensation”, naped
zatrzyma sie w pozycji bazowej ,Home Address”, kompensujac potozenie zgodnie z wartoscig parametru
,Home Compensation”.
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- ® Predkos¢ c) Home High Speed
|: N B
1 \
<«—- 1 a) \
Horhe Low Speed \
d f===- \
i —— s
Dolny Home Dog ?Go’rny limit
limit 1
L]
1
+ v \. -_— il

Home High Speed J

* W przypadku uzycia sygnatu Z enkodera jako sygnatu ,HOME”, wystgpienie sygnatu ,,HOME” podczas zwalniania napedu e e

lub pracy z predkoscig ,,Home High Speed” bedzie zignorowane. N' 0
* W chwili wystgpienia sygnatu ,,HOME”, sygnat ,DOG” musi by¢ aktywny. Jesli odlegto$é¢ pomiedzy punktem ,,HOME” i ,,DOG” A R

jest zbyt dtuga i sygnat ,,DOG” przestanie by¢ aktywny, pozycja bazowania nie zostanie ustalona.
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b)

f)

Podsumowanie:

W przypadku realizacji operacji bazowania, naped bedzie poruszat sie w kierunku zgodnym

z parametrem ,,Home Direction” z predkoscig ,,Home High Speed”. Proces bazowania wykona
sie z czasem przyspieszania ,,Homing ACC time” oraz zwalniania

,Homing DEC time”.

Jesli podczas bazowania zostanie wykryty czujnik kraricowy przed czujnikiem ,HOME”
lub ,DOG”, naped zatrzyma sie i zmieni kierunek ruchu.

W przypadku wykrycia sygnatu ,DOG” nastgpi zatrzymanie napedu i zmiana kierunku.

Sygnat ,,DOG” wykrywany jest ponownie i predkosc zostaje zmniejszona do wartosci parametru
,Home Low Speed”.

W przypadku wykrycia sygnatu ,HOME” podczas ruchu z predkoscig ,,Home Low Speed” naped zatrzyma
sie w pozycji bazowej, ustalonej w parametrze ,Home Address”.

W przypadku uzycia modutu pozycjonowania XBF-PD02A oraz funkcji
,Home Compensation”, naped zatrzyma sie w pozycji bazowej ,Home Address”,
kompensujac potozenie zgodnie z wartoscig parametru ,,Home Compensation”.




3. Parametryzacja

A Predkos¢ )
- Home High Speed

\ 3) f) a) d) :
b) N 4'.:"\ V/ /E\
L Limit Home D:o%'
/)

v Home High Speed

A
v

ANIRO




3. Parametryzacja

= DOG: Pozycja bazowa zostanie ustalona uzywajac sygnatu ,DOG”. Pozycja sygnatu ,,DOG” bedzie pozycja
sygnatu bazowania ,HOME”.

a) W przypadku realizacji operacji bazowania, naped bedzie poruszat sie w kierunku zgodnym z parametrem
,Home Direction” z predkoscig ,,Home High Speed”. Proces bazowania wykona sie z czasem przyspieszania
,Homing ACC time” oraz zwalniania ,,Homing DEC time”.

b) Jesli podczas bazowania zostanie wykryty czujnik krancowy przed czujnikiem ,,HOME” lub ,,DOG”, naped
zatrzyma sie i zmieni kierunek ruchu.

c) W przypadku wykrycia sygnatu ,,DOG”, naped zwolni i zatrzyma sie.
d) Naped rozpocznie ruch w przeciwnym kierunku.
e) W przypadku ponownego wykrycia czujnika ,,DOG”, naped zwolni i zatrzyma sie.

f)  Naped ponownie zmieni kierunek ruchu oraz rozpocznie prace z predkoscig parametru
,Home Low Speed”.

g) W przypadku wykrycia sygnatu ,, Dog”, naped zatrzyma sie w pozycji bazowej ustalonej
w parametrze ,Home Address”.
h) W przypadku uzycia modutu pozycjonowania XBF-PD0O2A oraz funkcji ,Home Compensation”,

naped zatrzyma sie w pozycji bazowej ,Home Address”, kompensujac potozenie
zgodnie z wartoscig parametru ,,Home Compensation”.
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. % Predko$é (absolutna) c) Home High Speed
""""" L
\
a) \
Home Low Speed \
f) \

. 3
Dolna . Godrna
krancéwka :l krancowka

|
+ _’:|

Home High Speed
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3. Parametryzacja

= U.L. Limit/Home: Pozycja bazowa zostanie ustalona uzywajgc sygnatow gornej/dolnej krancéwki oraz
,HOME".
Kranncowki gérna/dolna i czujnik ,,HOME” muszg zostaé podtgczone do modutu pozycjonowania w celu
uzycia tej metody.

a) W przypadku realizacji operacji bazowania, naped bedzie poruszat sie w kierunku zgodnym
z parametrem ,,Home Direction” z predkoscig ,,Home High Speed”. Proces bazowania wykona sie z czasem
przyspieszania ,Homing ACC time” oraz zwalniania ,,Homing DEC time”.

b) W przypadku wykrycia krancéwki, naped zatrzyma sie i zmieni kierunek.
c) Naped rozpoczyna ruch w przeciwnym kierunku z predkoscig ,,Home Low Speed”.

d) W przypadku wykrycia sygnatu ,,Dog”, naped zatrzyma sie w pozycji bazowej ustalonej
w parametrze ,Home Address”.

e) W przypadku uzycia modutu pozycjonowania XBF-PDO2A oraz funkcji ,Home Compensation”,
naped zatrzyma sie w pozycji bazowej ,Home Address”, kompensujgc potozenie zgodnie
z wartoscig parametru ,,Home Compensation”.
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Predkos¢
A

Home High Speed

r' Y

b)
L c)
Gorny ~| <) F\Dolnylimit
limit i b)
Home Low Speed
u v p -"'

Home High Speed

ANIRO

* W zaleznosci od kierunku bazowania, pozycja bazowania moze by¢ inna.




3. Parametryzacja

= U.L. Limit: Pozycja bazowa zostanie ustalona uzywajgc sygnatéw gornej/dolnej krancéwki. Krancéwki
gbérna/dolna musi zosta¢ podtgczona do modutu pozycjonowania w celu uzycia
tej metody.

a) W przypadku realizacji operacji bazowania, naped bedzie poruszat sie w kierunku zgodnym
z parametrem ,,Home Direction” z predkoscig ,,Home High Speed”. Proces bazowania wykona sie z czasem
przyspieszania ,Homing ACC time” oraz zwalniania ,Homing DEC time”.

b) W przypadku wykrycia kraricéwki, naped zatrzyma sie i zmieni kierunek.

c¢) Naped rozpoczyna ruch w przeciwnym kierunku z predkoscig ,,Home Low Speed”, dopdki sygnat
z krancowki jest aktywny.

d) W przypadku wykrycia braku sygnatu z kranicéwki, naped zatrzyma sie w pozycji bazowej ustalone;j
w parametrze ,Home Address”.

e) W przypadku uzycia funkcji ,Home Compensation”, naped zatrzyma sie w pozycji bazowej ,Home Address”,
kompensujac potozenie zgodnie z wartoscig parametru ,Home Compensation”.




3. Parametryzacja

Predkos¢
A

- L Home High Speed
b
| K «a d
- -0
I |
oA - ), o Gérna kraricéwka
d) =———> N '
¢ \ | b)
+ ¢ Dolna ) Mmoo - -}
kraricdwka Home High Speed

e e I
* W zaleznosci od kierunku bazowania, pozycja bazowania moze by¢ inna. AN'RO

* W przypadku uzycia funkcji ,U.L Limit” zaleca sie uzycie funkcji ,Home Compensation” w celu unikniecia btedu gérnego lub dolnego
limitu przy bazowaniu sie napedu.



3. Parametryzacja

@ Home Direction: Funkcja przydziela kierunek poszukiwania punktu bazowego. W przypadku wykrycia sygnatu
z czujnika krancowego, naped zatrzyma sie i zmieni kierunek.

3 Home Address: W przypadku udanego bazowania, pozycja bazowa jest wartoscig ustalong
w parametrze ,Home Address”.

@ Home High/Low Speed: W przypadku realizacji operacji bazowania, naped rozpocznie prace

w kierunku ,,Home direction” z predkoscia ,,Home High Speed” i zmniejszy jg do ,Home Low Speed” gdy wykryty
zostanie sygnat z dodatkowego czujnika bazowania. Podczas pracy z predkoscig ,Home Low Speed”

oraz wykrycia czujnika ,,HOME” naped zatrzyma sie w pozycji bazowej.

W przypadku wykrycia gornej lub dolnej krarnicéwki przed czujnikiem ,,DOG” lub ,,HOME”, naped zmieni kierunek.

® Home Compensation: W przypadku uzycia funkcji ,Home Compensation” (kompensacja pozycji bazowej),

po wykryciu czujnika pozycji bazowej, naped wykona dodatkowy ruch zgodnie

z parametrem ,,Home Compensation”. Przyktad: W przypadku uzycia czujnika do wykonania procesu bazowania,
pozycja bazowa zostanie ustalona na skraju czujnika. Jezeli oczekiwana pozycja bazowa ma zostac ustalona

na srodku czujnika, funkcja ,,Home Compensation” moze zostac uzyta.




3. Parametryzacja

® Homing ACC/DEC Time: Przypisuje czas przyspieszania i zwalniania do operacji bazowania. Czas ,,Homing DEC”
nie zostanie zastosowany przy wykryciu czujnika kraicowego (naped zatrzyma sie tak szybko, jak to mozliwe).

@ DWELL Time: Czas opdznienia po wykonaniu ruchu przez naped. Jezeli funkcja ,DWELL Time” zostanie uzyta,
kolejny ruch napedu zostanie wykonany po zakoriczeniu poprzedniego ruchu
i zwtoce czasowej zgodnej z parametrem ,DWELL Time”.

A

Predkos¢

v

\\ Ruch rzeczywisty —

Ruch zadany Czas opdznienia = Dwell Time

JOG High/Low Speed: Predkosc¢ z ktérg porusza sie naped w przypadku uzycia funkcji JOG
(tryb pracy recznej). Zmiana predkosci z ,,High” i ,Low” odbywa sie poprzez wyzwolenie odpowiedniego bitu.

Inching Speed (powolne przesuwanie sie): Funkcja ta pozwala na powolny przesuw napedu
zgodnie z wartoscig predkosci podang w parametrze ,,Inching Speed”. AN'RO

© JOG ACC/DEC Time: Czas przyspieszenia i zwolnienia w trybie ruchu recznego (JOG).




3. Parametryzacja

3.3.3 Common Parameter — parametry wspadlne

Modut XBF-PD02A wyposazony jest w jeden kanat szybkiego licznika o predkosci 200 kpps. Kazdy enkoder typu
+5V Line Driver lub 5V Open Collector moze zosta¢ podtgczony do modutu. Parametry szybkiego licznika
oraz funkcji ,Speed override” mogg by¢ zmieniane w grupie ,,Common Parameter” modutu XBF-PD02A.

................. A
N — e ik SRR —
il L R —— Shihrcd  S——

... [Fncoderimput o OCWICCW(I-Phstnxt)




3. Parametryzacja

@ Enc max./min. value: Modut XBF-PD02A wyposazono w licznik pierscieniowy, ktorego zakres miesci
sie w przedziale od ,,Enc min, value” do ,,Enc max. value”. Przy rozpoczeciu zliczania, wartos¢ licznika bedzie
rowna wartosci ,Enc min. Value” i bedzie modyfikowana w zaleznosci od kierunku ruchu enkodera.

@ Speed override: Funkcja pozwalajgca zmieni¢ predkos¢ podczas ruchu napedu.
Wyrazana w % predkosci zadanej. Moze zosta¢ aktywowana podczas ruchu ze statg predkoscig, zatem nie moze
by¢ aktywna podczas przyspieszania lub zwalniania napedu.

3 Encoder input: Typ sygnatu wejsciowego z enkodera. Do modutu XBF-PD0O2A podfgczy¢é mozna enkodery

o nastepujacych typach wartosci wyjsciowych: CW/CCW/kierunek przéd/tyt), Pulse & Direction(puls i kierunek),
Phase type pulse(puls fazowy). W przypadku sygnatéow o typie CW/CCW lub Pulse & Direction zliczanie
impulsow nastgpi w przypadku zbocza narastajgcego.

W przypadku sygnatu Phase type pulse zliczanie impulsdw nastepuje przy kazdym zboczu (narastajgcym

i opadajacym) kazdej z fazy sygnatu enkodera.




3. Parametryzacja

3.3.4 In/Out Signal Parameter — sygnaty wejsciowe/wyjsciowe

Dodatkowe sygnaty wejsciowe i wyjsciowe mogg zostacé przypisane w grupie In/Out Signal Parameter. Sygnaty
wejsciowe/wyjsciowe mozna skonfigurowacd jako normalnie otwarte
(0: N.Open) lub normalnie zamkniete (1: N.Close).

T Upperimi sgnal T s
Lower limit signal : 1: N.Cloze
II-”IDut ..................................... _ ....................................................................... s -
Signal o DOG signal ] O N Open
Parameter |............ H DMEE"QHEI .................................................................... '} HDDE"
........................ MBOSION s D BB et

Deviation Count Clear 0: N.Open




3. Parametryzacja

3.3.5 Rejestracja zmiennych modutu XBF-PD02A

€% ¥BF-PD024 - XG5000

% PROJECT | EDIT | FIND/REPLACE VIEW  OMLINE MONITC
Ol & (d<? Undo Ctri=Z
r‘m$ L [;2 Redo Ctrl=¥
Lo @
i 4k 4 +¥
e 3 F-ﬂ et c
e @ ¥BF- Paste Ctrl+V
v@ M ¥ Delete Delete
i
Select All Ctrl+A
E Insert Mode Insert
-8 Slof Insert Line Ctrl=L
E N
e @%§ Delete Line Ctrl=D XG5000
VE o*o  Insert Cell Ctrl+l
BXE Delete Cell Cirl=T Automatically register variable comments according to the
module set in the |/O parameter,
Register Module Variable Comments The previous comments will be deleted.
. . . . Continue?
Metwork variable automatic registration
v [
Optimize Program... : 3
..... : Tak ; Hie
..... Insert Comment/Label... Ctri=E \
..... Edits Device Comments \_/'
i@ Set Block Mask
@ Remove Block Mask
SERARS
Bookmark L4 S
' ANIRO




3. Parametryzacja

Register Special Module Variables d
Apply | Yanable Kind Wariable Type Address Retair| Uzed ILI
1 ¥ VAR_GLOBAL  _D2_RDY BOOL i%UX0215 | [T | [T P Cancel
2 W VAR_GLOBAL _D2_X_JOG_CW: BOOL (%UX0216 : [ r P
3 W VAR_GLOBAL _D2_X_JOG_CC:BOOL :(%UX0217 : [T r P
4 W VAR_GLOBAL _D2_¥_JOG_SP:BOOL :%UX0218 : [T r P
5 ¥ VAR_GLOBAL _D2_X_DONE_CiBOOL i%UX0219 : [T r P
3 V VAR_GLOBAL: 02_Y JOG_CW:IBOOL :%Uxp220 : [ [ P
7 M [ VAR_GLOBAL  _02_Y_JOG_CC {BOOL | %UX0.221 C] r P
a8 ¥ [ VAR_GLOBAL _02_Y_JOG_SP (BOOL (%Ux0222 | [ r P
9 ¥ [ VAR_GLOBAL _02_Y_DONE_CiBOOL (%Ux0223 | [ r P




3. Parametryzacja

Zarejestrowane zmienne modutu XBF-PDO2A widoczne sg w zmiennych globalnych sterownika, w zaktadce
,Global/Direct Variables”.

& XBF-PDOZA - XG5000

PROJECT EDIT FIND/REPLACE VIEW OMNLINE MOMNITOR DEBUG TOOLS WINDOW  HELP

DEAHdS @ A% BO D% o> 4 BEX D*E%(.,“u”&"555ﬁﬁi‘a°%°“+i'ic- >

%000 a0 Fad BB 03008 LBEBES 00D o 0l nga;
B E s AANGERARNRYYYYInTEEEE BEE DDDD D

R 1)
Monitor 1 X]' MewProgram[Program] X]' 1/C Parameter y/' Global/Direct V

47+ HF
F4 sFf

B, |1F
sc| F3

v EP XBF-PDO2A ) . _
v @' MNetwork Configuration ﬂ Glabal Variable IE LRzl Em s T l ﬂ ) I
v @ Undefined Network Variable Kind Variable Type | Address
&2l NewPLC [BOSO Internal Cnet]
& NewPLC [B0ST Internal FEnet(TAG)] 1 VAR_GLOBAL | _0001_LINKUP_INFO_PORT1 | BOOL %L X27216
% System Variable 2 VAR_GLOBAL | _0001_LINKUP_INFO_PORTZ2 | BOOL %l X27217
w ) NewPLCIXEC-Diocl))-Offline 2 VAR _GLOBAL : 02 RDY BOOL %UX0.2.15
R Global/Direct Variables 4 VAR_GLOBAL | _02_X_DOME_CLR BOOL %lUX0.2.19
v [ Parameter 5 VAR_GLOBAL  _02_X_JOG_CCW BOOL %UX0.2.17
: Basic Parameter B VAR_GLOBAL | _02_X_JOG_CW BOOL %UX0.2.16
T8 1/0 Parameter 7 VAR_GLOBAL | _02_X_JOG_SPD BOOL %UX0.2.18
JH Internal Parameter 8 VAR_GLOBAL | _02_Y_DONE_CLR BOOL %LUX0.2.23
v (& Scan Program 9 VAR_GLOBAL :_02_Y_JOG_CCW BOOL %UX0.2.21
. & NewProgram 10 |VAR_GLOBAL |_02_Y_JOG_CW BOOL %LUX0.2.20
----- User Function/Function Block 1 VAR_GLOBAL @ 02 Y JOG_SPD BOOL “lUX0.2.22
----- User Data Type 12
----- @ Library
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3.4 Pierwsze uruchomienie

Po skonfigurowaniu modutu i wgraniu parametréw do sterownika, prace modutu pozycjonujgcego mozna

monitorowac korzystajac z funkcji ,Special Module Monitoring” dostepnej w zaktadce ,Monitor”.

3.4.1 Funkcja Special Module Monitoring

Funkcja ,Special Module Monitoring” dostepna jest w zaktadce ,Monitor”. W oknie dialogowym

»Special Module List” nalezy wybrac konkretny modut (XBF-PD02A).

Monitor | Debug Tools  Window

E

+
¥

Stop Monitoring

[
®

Pause
Resume

Pausing Conditions...

@ BRE

Change Current Value...

=
=

System Monitoring

Device Monitoring

Special Module Monitoring
Trend Monitoring [:9 N
PID Monitoring
SOE Monitoring

Custom Events

EE FEEo D

Data Traces

Special Module List

===

Base Slot

ﬂ Internal
:
H slot1

Madule
High Speed Counter Module{Open-Collector,

Position Module (Open-Collector, 2-C
k XBF-FDO24 (Line-Driver, 2-Axis)
| G

UL

Module Info.

G

* Funkcja ,,Special module monitoring” jest dostepna gdy XG5000 i PLC s3 podtgczone.

ANIRO




3. Parametryzacja

3.4.2 Okno funkcji Special Module Monitoring

Okno funkcji ,Special module monitoring” sktada sie z 4 grup.
@ Command window (okno polecen): Operacje

3 Postionng Lems)  Hozycjonowania moga zostac zadane z okna polecen.
Comard_|_ @ ww |l e Sanais Bxas | B e Poniewaz w danej chwili mozna sterowac tylko jedng
o T e T :sNu osig, nalezy wybrac jg w grupie z numeru 3.
Pos 0pls epliio)
Ermor Code
DS;:u : EI r:s "gﬁ;s,e
SN ] e o @ Status and 1/0 signal monitoring window: W tym
Coardinate ABS Tigin Fis . . . . .
® Comd | FOS S = oknie monitorowane sg statusy kazdej z osi oraz
T e U sygnaty I/0.
EMG Stop e Lowser Limit
Spd Qveride Spd 1 pls/s || Run C\E./"‘ACECW
o Wi Pos O pls el Operation Status
Rl S o o T ® Tabs (zaktadki): W polu zaktadek wybra¢ mozna
S - J:ssthszd zaktadke z podgladem danych, ustawieniami pozyciji
'osition Preset Fos Opls {| Run igh Spee . . . . . .
TR e [ et oraz danymi kazdej z osi. Monitorowanie danych
Inching . .
e e B a3 o sgnavis | sasgnd | s oraz start modutu odbywa sie z zaktadki
pper Limit OFF OFF . . . 7
JDSTE:DP [ 1 PR Eowertimitg:;gi: OFF OFF ”Monltorlng”' W przypadku Zmlany parametrow’
e og OFF OFF . s A a
L —— s P57 i o nalezy wgrac program do sterownika w celu zapisu
estcire | 210 mrela zmodyfikowanych danych.
Pasition Sync ?:::’ [lp|1s Run
Simultaneous Start t : Run . . 7 E 'rﬂ‘.' ’
- e @ Operating buttons: Przycisk ,Start e T
o | oot | vaveow | (3) musi zosta¢ wybrany w celu rozpoczecia
ISBrtMonlbor] Stop Monitor [ Wirite PLC ][SaveProJect] 1eckE|rm'Cod| @ Close m0n|t0rowan|a danyCh |Ub OperaCJ| rUChU. AN'RO
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3.5 Dodanie modutu pozycjonowania w sterowniku XGB-UP

@ Podwadjne klikniecie lewym przyciskiem myszy na pozycje ,I/O Parameter” w drzewie projektu otwiera liste

modutow sterownika PLC.

Project

Project

4 & XBC_UP_Positioning *
8% Network Configuration
.5 System Variable
4 - NewPLC(XGB-XBCU)-Offline

----- £3 Variable/Comment
4-[# Parameter

-[H Basic Parameter
.8 1O Parameter
5[ Internal Paranhier
4-f2] Scan Program

----- MewProgram

View High-speed Link View P2ZP

ANIRO
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(2 Sposéb dodania wbudowanego modutu zostat przedstawiony na ponizszym rysunku.

<

= — < ECCLe

R
S
1
i
8
5
R
by
1
2
3
2
C

>

Al Base | set8ase |

=@ Base 00 : Default
-z Slot 00 :
gzp Slot 01 ¢
ez Slot 02 :
gz Slot 03 :
gz Slot 04
ez Slot 05 :
gzp Slot 06 :

- Slot 07 :
gz Slot 08 :
g SlOt 09 :
—ezg Slot 10 :

o Slot 11 ¢

Default
Default
Default
Default
Default
Default
Default
Default
Default
Default
Default
Default

[ Apply l [erentCmmpﬁm
Slot Module Comment Input Filter | Emergency Out Allocation
Ofmain)
IEEEY - ) oo Moce L TR T
2 5[ Erbeddsd nslog 10
3 =-F Embedded Pasitianing Madule
4 B =¥ 0 POUAE (Lin Diiv
5
[
7
g
9
10
1

m

ANIRO




3. Parametryzacja

3.5.1 Rejestracja zmiennych modutu XBF-PDO4E

Edit @ Find/Replace View Online Monitor

=2 Undo Ctrl=Z
£ Redo Ctrl=+Y .
a=%  Automatically register variable comments according to the module

X Cut Ctrl+X W' et in the 'O parameter.
: The previous comments will be deleted.
Br’
Copy Ctri«C Continue?
B Paste Ctrl+V
> Delete Delete

Select All Ctrl=A AM [}] ’ oM
042 Insert Line Ctrl+L
EX  Delete Line Ctrl=D

Export into text file...

Import Variables from File...

Register Module Yariable Comments

Metwork variable automatic registration I}

Add EXTERMAL variable
Move [tem Up

Move Item Down =

Delete All unused variables/comments...

Reallocate All Auto-allocation Variables... AN'RO
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(@) Zarejestrowane zmienne modutu XBF-PDO4E widoczne sg w zmiennych globalnych sterownika, w zakfadce
,Global/Direct Variables”.

cax| P e
4 % XBC_UP_Positioning * V] View Variavle |[5]view sevice | [Flviewrizg |
> % Metwork Configuration Variable Type | Device | Used Comment -
----- % System Variable 1 _01_FLASH_BUSY :BIT U0D1.00.E | [C] : Positioning Module : Flash memory writing F
p i MNewPLC{XGE-XBCU)-Offline 2 _01_RDY BIT U01.00F | [[] :Embedded Positioning : Module Ready
.29 variable/Comment 3 _01_A1_JOG_CW BIT U01.01.0 Embedded Positioning : 1 Axis JOG(CW)
. Parameter 4 _01_A1_JOG_CCW :BIT U01.01.1 Embedded Positioning : 1 Axis JOG(CCW)
© |t pacic Parameter 5 _D1_A1_JOG_SPD BIT U01.01.2 Embedded Positioning : 1 Axis JOG LOW/HIGH SPEED
6 _01_A2_JOG_CW BIT U01.014 []  Embedded Positioning : 2 Axis JOG(CW)
[ VO Parameter 7 _D1_A2_JOG_CCW BIT U01.015 [] Embedded Positioning : 2 Axis JOG(CCW) -
. »-[E Internal Parameter 3 _01_A2_JOG_SPD BIT U01.01.6 Embedded Positioning : 2 Axis JOG LOW/HIGH SPEED
4[] Scan Program 9 _01_A3_JOG_CW BIT U01.01.8 =[]  Embedded Positioning : 3 Axis JOG(CW)
MewProgram 10 _01_A3_JOG_CCW :BIT U01.01.8 | [[] :Embedded Positioning : 3 Axis JOG(CCW)
R R 11 |_01_A3_JOG_SPD BIT UD1.01A  []  Embedded Positioning : 3 Axis JOG LOW/HIGH SPEED
i g R 12 |_01 A4 JOG_CW BIT U01.01.¢ Embedded Positioning - 4 Axis JOG(CW)
13 |_01_A4_JOG_CCW BIT U01.01.D0 []  Embedded Positioning : 4 Axis JOG(CCW) =
14 | _01_A4_JOG_SPD BIT U01.01.E Embedded Positioning : 4 Axis JOG LOW/HIGH SPEED -

ANIRO




3. Parametryzacja

3.6 XG-PM

W celu parametryzacji wbudowanego modutu pozycjonowania dla sterownika XGB-UP, nalezy skorzystac
z wbudowanego oprogramowania XG-PM. Program uruchamiany jest z poziomu zakfadki ,,Tools” pod pozycjg

,Position Contro

III

Ponizej wyjasniono poszczegdlne obszary oprogramowania.

Tools | Window Help

@ Temperature Control

Eﬁ Position Control
Address Calculator

B start simulator
ASCI Table

Customize...

Options...
EDS

£2 PROFICON

[

O XG-PM - [New 2% Ti2f0lE(] =] E fme
[ Project Edit View Online Monitoring Tools Window Help = =[x
Dz@ad® X ) ® b 44 B ¥

R a2 en@.;haa@s?wf; £
( -J\L1) (7]

ltem

Unit

T puise

Puises per rotation 20000 pls

Travel per otation 20000 pls

Ven -

Urit mulipler

Speed command unit

Puise output mode
e

0 Unit/Tine
- Kollmorgen =
1L, AKD EtherCAT Drive (( |

Bias speed

Speedii

£ Danaher Motion GmbH

Acc. timet

1L, AKD EtherCAT Drive ((

Acc. time?

1L, S300/8400/5600/570(

Acc. time:

£-fest Beckhoff Automation G|

Acc. timed
Dec. time 1
Dec. time 2

1L, AX2000-B110 EtherCA =
£145° LS Mecapion
1L, LN - Standard EtherC

Dec. fime 3

1L, PEGASUS - Integrated

Dec. time 4

1. L7NH - Standard Ethe

Dec. time for emg stop

£1§% Sanyodenki Co., Ltd.

S/W upper it

214TABIA7 pls 11, RADVANCED MODEL

S/ lower it

21ATEBABTly =¥ Yaskawa Electric Corpora

36000000 pls

1, SGDV-E1 EtherCAT(C ~
|

& Dissble =] 5

fem
= &8 XBCU_Posilloning(XGB-XBCU)
= @@ New(XBF-PDO4E Basel Slot!)-Offline
(i)
4] CAM Data
[8 Common Parameter
- @ # lAxis Data
- @ # 2Axis Data
& @ # 3Avis Data
& @ # dxis Data
| = project
ErorReset | ftem EorReset | Run |~
indrectStat_|_Step 0 Run
Pos Opis
Spd Opisis
Dwell oms
orectstart |00 0 il
WS accel No
Decel No =
o i—

[ |
< [»]»1]\, Basic Command {Extension Command

«
K1 vod) (fE  New, 27 Di2H0IE{

S |14)4]»|[71]\ State Screen {_External Tnput Sianal }, Monitor 1 , Monitor 2 /
- —

—*ESl Library.

Error Description

i
«| < |[»)pi)\Error Status { Error History } Result J, Check Program J Findl J, FindZ |

[Range: 0 - 2147483647

e — —T
New XBF-PDO4E Q Offline Base 0, Slot 1 J

@ Menu i ikony skrétu

@ Obszar roboczy

(® Okno ustawiania
parametrow

@ Biblioteka EtherCAT
serwonapedow

@ Okno monitorowania
(statusy, sygnaty I/0)

@ Okno wiadomosci
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3. Parametryzacja

3.6.1 Konfiguracja projektu u XG-PM

(@ Tworzenie nowego projektu odbywa sie z zaktadki ,Project”. Nastepnie nalezy wybra¢ ,New Project”.

Open Project: Otwiera projekt zapisany na komputerze.

ETJEC’EI Edit View Online Monitoring = Project Initialization Wizard: Tworzenie projektu dla modutow
00 Mew Project.. . Ctl«N | podfgczonych do sterownika PLC. Tryb ,,Online” jest konieczny
= Open Project.. ™ Ctrl+O w celu uzycia tej funkcji.
Project Initializaticn Wizard
(@ Open From PLC.. =  QOpen from PLC: Odczyt parametrow i danych
e ze wszystkich modutéw pozycjonujacych podtaczonych
simulator File Save.. do PLC. Tryb ,,Online” jest konieczny w celu uzycia tej funkgji.

= Open APM file: Otworzenie pliku .apm. Plik ten jest typem
dla starszej serii sterownikéw (MK, GM) oraz
dla serii XGT.
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(@ W ponizszym oknie przedstawiono jak skonfigurowac projekt uzytkownika.

‘ F B
Mew Project [
Project information
Efvisst Nare: ®BC_UP_Positioning Madule Built_IN_Pasitianing
File Pasitiar: DALSISY<GE0005EC._UP_Positioning SElectaRM Thpe
Open Collector @) Line Drive () Metwark Type
PLC zeries tModule Type: HBF-FDO4E -
() HGK ©) HGE © =Gl () HGR o Bets () St ()
CPU Type: HKGBHEBCU - Position D ata Step Mo, a0 (Input Range 1-400]
Project dezcription fModule D ezcription
- - y
I ak. | [ Cancel ]
e

= Project Name and File Position (nazwa projektu i Sciezka do projektu: W przypadku nadania nazwy projektu,

utworzony zostanie folder projektu z nazwa projektu w folderze podstawowym.
Folder ten mozna zmieni¢ w zaktadce ,Tool” w opcji ,,Options”.

=  PLCseries and CPU Type (seria PLC i typ CPU: Wybor rodziny sterownikdw.
Konfiguracja projektu odbywa sie dla sterownikéw z serii XGB-UP. Dla sterownika XEC,
prawidtowym wyborem bedzie: XGB-XECU.

ANIRO




3. Parametryzacja

=  APM Type: Przypisuje sygnat wyjsciowy dla modutu pozycjonowania. W przypadku wbudowanego
pozycjonowania dla sterownikéw z serii XGB-UP, nalezy wybrac ,Line Drive,,.

=  Module type (typ modutu): W przypadku uzycia sterownika z wewnetrznym pozycjonowaniem (XGB-UP)
oraz sygnatéw wyjsciowych ,Line Driver”, wybra¢ mozna jedynie modut XBF-PDO4E.

= Base/Slot number (numer bazy/slotu) : W przypadku uzycia modutu XBF-PDO4E, numer bazy ustawiony
jest na 0 oraz numer slotu ustawiony jest na 1.

= Position Data Step No. (ilo$¢ danych pozycjonowania): Przypisuje ilos¢ danych pozycjonowania w celu edycji
lub wgrania do sterownika. Maksymalnie do 400 danych moze zostaé przypisanych.

3.6.2 Zmiana wtasciwosci projektu w XG-PM

(@ Prawym przyciskiem myszy nalezy wybra¢ na nazwe projektu. Nastepnie nalezy wybraé opcje ,,Properties”.

| Workspace Open
Itern Add Ttem 4
B@ KBC_UP_Positioningl xGE-*BCLU) Import >
= BuiIt_In_F‘ositioning(XBF—PDD{},B Export 3

G CaAM Data

~[® Comrmon Parameter
- @& # 18uis Data
- (@] # 28wis Data
- @& # 3bwis Data

Delete - 'l::' ’
. o e e .
®- (& # d4wis Data —a ' .
"8 project 2] Propertiss... )
Allow Docking

Hide
Float Window

B =
¢




3. Parametryzacja

File Marne:
D

Project ﬂ Project M
m Password
PLC Series Previous password
wiak, @ =GH =l #iER Passward: Delete

CPU Type:

Project Mame: Mew Password

#BC_UP_Positioning Pasgword: ] (c%grt:ctaers)

Project Description: ggggmrd:

MNew -

LSS XGE000M X GEY <BM _XBCWXBC_UP_Positionin gt

[ = J[ 3z | eI

W zaktadce ,Project” mozna zmodyfikowac typ CPU, nazwe projektu, opis projektu, nazwe pliku i/lub

Sciezke do projektu.

W zaktadce ,Password,, mozliwe jest ustawienie hasta. Prosba o podanie hasta pojawi
sie podczas otwierania projektu z ustawionym hastem. W przypadku wgrania projektu
do sterownika z projektu z ustawionym hastem, hasto nie zostanie wgrane do sterownika.

W przypadku odczytu projektu z PLC, oprogramowanie XG-PM nie zapyta ponownie o hasto.

ANIRO




3. Parametryzacja

3.6.3 Zmiana wtasciwosci modutu

(@ Prawym przyciskiem myszy nalezy wybraé¢ na modut XBF-PDO4E. Nastepnie nalezy wybraé opcje ,,Properties”.

Maodule information M
| Workspace - x| Oper
e Add Item , Module Built_In_Positioning
=-EF XBC_UP_Positioning{xGB-xBCL) — c;rt R
=P Built_In_Positioning{xBF-PDN4E Basel. Slot11-Offline P Select APM Type
[s Export G
&f CaM Data cu o Open Collectar @ Line Drive M ebwark
[ Common Parameter . .
5 # 14xis Data Copy Ctrl+C
4 PAwis Data Paste Ctrl+ bModule Type #BF-FDO4E -
# 34wis Data Delete  Delet
# 4é4xis Data - Module Fosition  Base 0 Slat 1
L Wiove up
BT Project Move down
i = Mumber of Position Data 40 [Input Range 1-400)
Properties... |
Allow Docking I’:? todule Description
Hide
Float Window 1
[ ]9 ] [ Cancel ]

= W oknie dialogowym ,,Module information” mozna edytowaé nazwe modutu, ilos¢ danych

pozycjonowania oraz opis modutu. AN'RO




3. Parametryzacja

3.7 Parametryzacja modutu pozycjonowania

Projekt programu XG-PM sktada sie z CAM Data (dane krzywki), Common Parameter
(wspdlne parametry dla wszystkich osi), Axis data (dane danej osi), ktére dzieli sie na: Position Data (Dane pozycji)
i Parameter (parametryzacja osi). Lista danych pozycjonowania zostata podzielona na 4 grupy:

Basic Parameters — podstawowe parametry.
Extended Parameters — rozszerzone parametry.
Manual Operation — praca w trybie recznym.

In/Out Signal Parameter — obstuga wejsé¢/wyjsc.

| Workspace - x
Itern
=-EF =BC_UP_Positioning(=GB-=BCU) =
=@ Built_In_Positioning{xEF-PDO4E . Basel. Slatl)-Offline
.....
----- LY CAM Data
----- LA Common Parametar
= @& # 14xis Data

ta

Da

[=] Position Data
HE Parameter
= &) # 34xis Data
[ Position Data
. Parameter
= @& # daxis Data
[E] Position Data
T Pararmeter

"1 Project

Itzm - | 1 Ais
Unit 0: pulse
Pulses per ratation 20000 pls
Travel per rotation 20000 pls
Unit multiplier [
Basic Pulse output mode 0: Cw/CCW,
Parameter Bias speed 1 plsfs
Speed limit 100000 plsds
Acc. timel 500 ms
Dec. time 1 500 ms
Dec. time for ema. stop Oms
S upper limit 2147483647 pls
S A lower limit 2147483648 pls
Infinite winning repeat. pos. 36000000 pls
Infinite runnhing repeat, 0: Disable
Estended Position completion time 1000 ms
Parameter Pulze output direction 0 Cw
M code mode 0 Hone

Int. continuous opr, type

0 Pass target pos.

Int. zpeed selection 0: Main Ax.Spd.

Arc insertion 0: Drom't inse

JOG high speed 5000 plsfs

. JOG low speed 1000 plsfs

2 an;::fﬂ:ﬁ:mn JOG acceleration time 1000 ms
JOG deceleration time 1000 ms

Inching speed 100 plsds

Home position Opls

Home high speed B000 pleds

Home low speed 500 pls/s

Horming Parameter Home acc. time 1000 mz
Home dec. time 1000 ms

Horne method

0: DOGHome[OFF)

Home direction 1: Reverse
[~ Upper limit signal M.Ope
[ Lower limit signal M.0pe
[~ DOG signal M.0pe
1/0 Signal [ Home signal M.0pe
Farameter [ EMBG signal H.Ope
[ Driver ready signal M.Opel
[~ Servo om output signal M.Opel
[ Serva reset output signal M.Opel
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3. Parametryzacja

W zaktadce ,,Parameter” do wyboru dostepne sg dwa widoki: Detail View (widok szczegdtowy) lub Simple View
(widok uproszczony). Zmiane widoku przedstawia rysunek ponizej.

Item

e — P
etail View Shift+D

Simple View  Shift+5

i)
i)

IIrit multiplier

Speed command unit

3.7.1 Podstawowe parametry

Grupa podstawowych parametréw skfada sie niezbednych funkgji, takich jak: jednostka odlegtosci, predkosci,
wiasciwosci impulséw wyjsciowych oraz czas przyspieszania i zwalniania.

Itemn hd |
LInit
Pulzes per rotation
Travel per rotation
Unit multiplier
Speed command unit
Pulze output mode

Bias speed
) Speed limit
Basic JT
Pararneter e fme
Acc, time2
Acc, time3
Acc. timed
Dec. time 1 Tas EETR
Dec. time 2

ANIRO
Dec. time 4

Dec. time for emg. stop




3. Parametryzacja

(@ Unit (jednostka): Do wyboru sg cztery dla wyboru jednostki odlegtosci: pulse (puls), mm, inch (cal), degree
(stopien). W ponizszej tabeli przedstawiono zaleznosci pomiedzy poszczegdlnymi jednostkami.

‘EI: pulze v'

1: mm
20 inch
3 degree

Unit (jednostka) Movement
(przemieszczenie)

Speed(Unit/Time)
(Predkosc:

jednostka/czas)

Pulse (puls) 1
mm 10-4mm(= 0.1 um)
Inch (cal) 10-5inch
degree 10-4degree
(stopien)

pps(pulse/second)
0.01 mm/min
0.001 inch/min

0.001 degree/min
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3. Parametryzacja

(2 Pulses per rotation(liczba pulséw na obrét): Nliczba impulséw na jeden obrét watu silnika. W ogdlnosci
wartosc¢ ta jest taka sama jak rozdzielczos¢ enkodera. Liczba impulséw moze byc¢ jednak inna jezeli parametr
,electronic gear ratio” (stosunek przektadni elektronicznej) jest rézny od 1:1.

przyktad:
1) Jezeli rozdzielczos¢ enkodera réwna jest 3000 ppr (pulséw na sekunde) i parametr ,electronic gear ratio”
rowny jest 1:1, liczba pulséw na obrét réwna jest 3000 ppr
2) Jesli stosunek przektadni elektronicznej wynosi 1:2, liczba pulsdw na obrét réwna jest 6000 ppr.

(3) Travel per rotation (przemieszczenie na obrét): Przemieszczenie obiektu po jednym obrocie watu silnika.
Nalezy uwzglednic przetozenie przektadni jesli taka wystepuje.

przyktad:
1) W przypadku liniowego systemu napedowego ze skokiem sruby wynoszagcym 10mm, parameter
»Travel per rotation” rowny bedzie 10mm, poniewaz obiekt przemiesci sie 0 10mm podczas jednego obrotu

Sruby.
(@) Unit multiplier (mnoznik jednostki): Aktualna warto$é parametru — [g.1 .
»Travel per rotation” bedzie przemnozona przez wartos$¢ parametru 1
w
,Unit multiplier”. 1000(Unit multiplier). 2 %100

Z=1000




3. Parametryzacja

(5) Speed command unit (jednostka predkosci): Dwie opcje mozliwe do wyboru: Unit/Time (jednostka/czas)
lub rpm (obroty na minute). W przypadku wyboru opcji “rpm”, l

wartosc¢ obrotéw bedzie dotyczy¢ watu silnika, nie maszyny.
‘EI: Init/Tirne v'

1: 1pm




3. Parametryzacja

@ Pulse Output Level: Stan wyjscia impulsowego. Low — brak sygnatu jest logiczng ,,1”. High — wystgpienie
sygnatu jest logiczng ,,1”.

@ Pulse Output Mode: Tryb wyjscia impulsowego: kierunek lewo/prawo (CW/CCW) 0. Cwd /oD -
lub puls/kierunek (Pulse/Direction).
1: PLS/DIR
2 PHASE
Charakterystyki kazdego z trybow przedstawiono ponize;.
Stan Tryb Ruch w prawo Ruch w lewo
cw/cewr S e T R i
Niski ccw S e O e S e O
Pulse/Direction Pulse ¥ ¥ [ % | Y I+ I ¥ [ %
Direction L o
CW/CCwW* Cw
4L 4 4 4]
Wysoki A P P IV I
Pulse/Direction Pulse
ST S I N B S B P N N N
Direction
a L

* Tryb wyjscia impulsowego CW/CCW dostepny jest w sterownikach typu XGB-H jako wbudowana funkcja oraz w module XBF-PD02A.



3. Parametryzacja

3 M Code Output Mode: Do kazdego ruchu mozna przypisaé instrukcje pomocnicze M (G code).
Instrukcja moze zostaé wykonana w trakcie rozpoczecia (With) lub po wykonaniu danego ruchu (After).

@ Bias Speed: minimalna predkos¢ wyjsciowa impulsow. Parametr ten uzywany jest w celu zwiekszenia
stabilnosci podczas startu i stopu napedu poprzez zwiekszanie momentu przy niskich predkosciach.
Zbyt duza wartos$¢ tego parametru moze by¢ przyczyng niestabilnosci lub udaréw przy starcie i stopie.

Predkos¢
Aktualna wartos$¢ predkosci
Charakterystyka predkosci pomijajaca
parametr Bias Speed
Bias Speed T e e e e T T A =D
>
Czas

ANIRO




3. Parametryzacja

® Speed Limit: maksymalna predkos¢ wyjsciowa impulséw. Moze by¢ zmieniania w zakresie
od 1 do 2 000 000pps (pulséw na sekunde) dla wbudowanego modutu pozycjonowania. Limit predkosci moze
by¢ ograniczony przez ograniczenia mechaniczne lub elektryczne.

® ACC No.1 ~ ACC No.4(Czas przyspieszania): Czas przyspieszania to czas potrzebny na zwiekszenie predkosci
od zera do limitu predkosci. Mozliwa zmiana w zakresie od 1 do 10 000ms dla wbudowanego modutu. Numer
Czasu przyspieszania przypisany jest w ustawieniach modutu pozycjonowania lub instrukcji DST.

DEC No.1 ~ DEC No.4(Czas zwalniania): Czas zwalniania to czas potrzebny na zmniejszenie predkosci do zera
od limitu predkosci. Mozliwa zmiana w zakresie od 1 do 10 000ms dla wbudowanego modutu pozycjonowania.
Numer czasu przyspieszania przypisany jest w ustawieniach modutu pozycjonowania lub instrukcji DST.




3. Parametryzacja

Speed Limit t1: Acceleration time (czas przyspieszania)

t2: Czas przyspieszenia potrzebny
Predkos¢ zadana

do osiggniecia limitu predkosci
t3: Deceleration time (czas zwalniania)
t4: Czas zwalniania potrzebny

do zatrzymania

(9 Dec. time for emg. stop(Czas zwalniania dla zatrzymania awaryjnego): Zatrzymanie awaryjne nastepuje
w przypadku wykrycia czujnika krarnicowego, limitu ustawianego w oprogramowaniu lub instrukcji wywotania
natychmiastowego zatrzymania.

ANIRO




3. Parametryzacja

3.7.2 Parametry rozszerzone

SAx upper limit

Infinite running repeat. pos.
Infinite running repeat.
Backlazh compenzation
Pozition completion time
S-Curve ratio

Acc. /Dec. pattern
Extended M code mode
Parameter Software limit detect
Ezternal WTF
Exsternal stop selection
|nt. continuous opr. twpe
Int. speed zelection
Arc ingertion poszition
Az insertion
Spd. overide with poz. coordi.
VTP coordinate
Servo rezet on retention time

S/W Lower Limit

! . Ruch w lewo

Ruch w prawo

S A7 lowe it @ S/W(software) Upper/Lower Limit: Gorny/dolny limit ustawiany
W oprogramowaniu. Zmieniany jest w zakresie od -2147483648

do 2147483647, przy czym gorny limit musi by¢ wiekszy niz dolny.
W przypadku wykrycia gérnego lub dolnego limitu, wystgpi btad
Puise output drection (limit error) i urzagdzenie zostanie zatrzymane.

S/W Upper Limit

a
-

F"'J
1
X0,
Ruch w lewo Ruch w prawo

B
»

s ——

1
1
|

4&----*
Ruchwlewo  Ruchw prawo



3. Parametryzacja

@ Infinite running repeat (nieskofczone powtdrzenie ruchu): W przypadku pracy silnika w jednym kierunku,
pozycja aktualna bedzie zwiekszana az do osiggniecia maksymalnej mozliwej pozycji (w ogdlnosci
2,147,483,647), po czym nastgpi btad przepetnienia. W tym przypadku mozna zastosowac funkcje ,, Infinite
running repeat”. Aktywuje sie jg ustawiajgc parametr na , 1. Enable”. W przypadku uzycia tej funkcji

i przypisania parametru pozycji , Infinite running repeat position”, naped bedzie wykonywat przemieszczenie
zgodnie z przypisang wartoscig.

Infinite running repeat position
(nieskoriczone powtarzanie ruchu)

lednostka Zakres wartosci
pulse 12,147 483 647[pulse]
mm 1~2,147,483,647[X 10"
Inch 1~2,147 483 647[X10%Inch)
degree 1~2,147 483 647[X10 degree]
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3. Parametryzacja

3 Backlash Compensation (kompensacja luzu miedzyzebnego): Luz miedzyzebny powoduje brak ruchu
przektadni podczas zmiany kierunku ruchu. Zmieniany w zakresie od 0 do 65,535 pulséw.

) $H(E) ?ﬁc

Koto zgbate 1 Koto zgbate 2 Koto zebate 1 Koto zebate 2

A .
Pozycja relatywna Pozycja zebatki pomocniczej

Ruch w prawo Ruch w lewo Ruch w prawo

|
%

\

Czas

\

Backlash Compensation Pozycja zebatki gtdwnej ' ' ¥ Backlash Compensation

@ Upper/Lower Limit: Opcja uzycia gérnego i dolnego limitu. W przypadku wybrania opgji
,Not Use”, w przypadku wbudowanego pozycjonowania, wejécia odpowiadajace e
za osiggniecie limitu moga by¢ uzyte jako zwykte wejscia cyfrowe. AN'RO




3. Parametryzacja

(@) Position completion time (Czas wskazania dojazdu do pozycji): Dojazd do pozycji napedu zostanie
potwierdzony 1-bitowym sygnatem. Sygnat ten bedzie trwat zgodnie z podanym parametrem ,, Position
completion time”. Po tym czasie sygnat zostanie wytgczony automatycznie.

(5 S-Curve ratio (Stosunek krzywej ,S”): Krzywa przyspieszania moze zostaé ustalona jako trapezoidalna
lub po krzywej ,,S”. Parametr ,,S-Curve ratio” jest uzywany podczas wyboru profilowania przyspieszenia
po krzywej ,S”. Im mniejsza wartos¢ parametru, tym krzywa bardziej przypomina charakterystyke liniowa.

Prsdkos’é S-Curve rate

100% 100%

50%

» Czas
ANIRO




3. Parametryzacja

(&) Pulse output direction (kierunek impulséw wyjsciowych): Ustawienie kierunku impulséw wyjsciowych.

() M Code Mode: Do kazdego ruchu mozna przypisac¢ instrukcje pomocnicze M (G code). Instrukcja moze zostaé
wykonana w trakcie rozpoczecia (With) lub po wykonaniu danego ruchu (After).

W przypadku wykonania innej operacji po uzyciu instrukcji pomocniczej M, instrukcja M musi zostac usunieta
korzystajac z funkcji XMOF. W przeciwnym razie, wystapi btad. o -

1: with
2 Bfrer

External VTP (Zewnetrzna zmiana trybu sterowania predkosciowego na sterowanie pozycyjne): Za pomocg tego
parametru mozliwa jest zmiana sterowania z trybu predkosciowego na tryb pozycyjny. Warto$¢ pozycji zadanej
po przetaczeniu trybu zawarta jest w instrukcji XDST lub danych pozycjonowania. Parametr ten mozna zmieniaé

podczas pracy napedu.




3. Parametryzacja

(9) VTP coordinate (typ ruchu po przetaczeniu trybu): Po zmianie trybu sterowania z predko$ciowego na pozycyjne,
nastepny ruch moze by¢ ruchem absolutnym (ABS) lub przyrostowym/inkrementalnym (INC). W przypadku
wybrania ruchu absolutnego, naped wykona ruch do pozycji zadanej zawartej w instrukcji XDST. Jezeli wybrany
zostanie ruch przyrostowy, naped wykona ruch o pozycje zawartg w instrukcji XDST.

: Eb G gtoy -

(1) External stop selection (wybdr zatrzymania): Po uzyskaniu sygnatu z czujnika
zewnetrznego, wybor sposobu zatrzymania moze zostac okreslony w tym 1: DEL stop
parametrze, jako EMG stop (zatrzymanie awaryjne) i DEC stop (zatrzymanie ze zwolnieniem).

@2 Int. continuous opr. Type (Interpolacja ciggtego trybu pracy):

= Pass target position (przejazd za pozycjg zadang): Naped pominie pierwszg pozycje zadang okreslong
w danych pozycjonowania.

= Pass near pos.: Naped przejedzie jak najblizej pierwszej pozycji zadanej.

[: Pass target pos.
1: Pazs near pos.




3. Parametryzacja

@3) Int. speed selection(Wybdr interpolacji predkosci):

=  Main Ax. Spd.(Predkos¢ gtéwnej osi): W przypadku wyboru tej opcji, 0$ gtdwna utrzymuje predkosé¢ przypisang
w danych pozycjonowania a predkos¢ osi podrzednej zostanie obliczona na podstawie predkosci osi gtdéwnej
oraz danych pozycjonowania. Predkos$¢ osi podrzednej moze zostac obliczona z nastepujgcego wzoru:

V(podrzedna) = V(gtéwna) x Ruch osi podrzednej 0 anond -

Ruch osi nadrzednej 1 Synth.Spd.

= Synth. Spd.(Predkos¢ potgczona): Predkos¢ osi nadrzednej i podrzednej obliczona zostaje przez modut
pozycjonowania. Funkcja ta dedykowana jest do interpolacji kotowej. Predkos¢ kazdej z osi moze zostaé
obliczona z nastepujgcego wzoru:

V(gtéwna) = V(potaczona) X sinB, V(gtéwna) = V(potgczona) X cosO

0% gtéwna 0Os gtéwna
______ k-
| |
Synth. Spd. | Main Ax. Spd. |
| S I
| b |
4
; . o
$ $
/ - »l -l
/== podrzedna i\\ podrzedna

Obliczone przez PLC Obliczone przez PLC

Predkos¢ potaczona Predkos¢ gtéwnej osi




3. Parametryzacja

Arc insertion position (Wklejenie fuku): Wklejenie tuku moze zostac zastosowane w przypadku zastosowania
interpolacji liniowe]. Ruch po tuku rozpoczyna sie po przekroczeniu pozycji wirtualnej, ustawione;j
w parametrze , Arc insertion position”. Zgodnie z ponizszym rysunkiem, wartos¢ parametru ,,Arc insertion
position” bedzie promieniem okregu. Uzycie interpolacji ustawia sie w parametrze , Arc insertion”.

(5 Spd. override with pos. coordi.(Tryb ruchu podczas nadpisania predkosci): Funkcja ta zmienia predko$é
napedu gdy ten osiggnie okreslong pozycje (przy uzyciu funkcji ,,Speed override”). Ruch napedu moze
by¢ ruchem absolutnym (ABS) lub przyrostowym (INC).

Servo reset on retention time (Czas trwania sygnatu resetu alarmu serwonapedu): =Ry
Sygnat resetu alarmu zostanie wyzwolony po wykonaniu instrukcji XSCLR.
Sygnat ,servo reset” bedzie trwat zgodnie z tym parametrem (jednostka ms). AN'RO




3. Parametryzacja

3.8 Manual Operation Parameter — ruch reczny

Parametry odpowiedzialne za prace reczng umieszczono w grupie Manual Operation Parameter.

(@ JOG High/Low Speed: Predkos$¢ z ktérg porusza sie naped
J0G high speed w przypadku uzycia funkcji JOG (tryb pracy recznej). Zmiana
/UE [l szed predkosci z ,,High” i ,,Low” odbywa sie poprzez wyzwolenie
JOG acceleration time . . .
odpowiedniego bitu.

bk aral Operation
Farameter

JOG deceleration time
Inizhing speed

(2 JOG ACC/DEC Time: Czas przyspieszenia i zwolnienia w trybie
ruchu recznego (JOG).

: : ST : JOG speed
Czas przyspieszania/zwalniania = JOG Acc./Dec. time X T

(3 Inching Speed (powolne przesuwanie sie): Funkcja ta pozwala na powolny przesuw napedu zgodnie z wartoscig
predkosci podang w parametrze ,Inching Speed”

ANIRO




3. Parametryzacja

3.9 Homing Parameter - bazowanie

Ponizsze opcje zawarte w grupie ,,Homing Parameter” stuzg do zdefiniowania typu bazowania.

(@ Home position: W przypadku udanego bazowania, pozycja

Home position bazowa jest wartoscig ustalong w parametrze ,,Home position”.
Harme high zpeed
Haome low speed

Home acc. time

(@ Home High/Low Speed: W przypadku realizacji operacji

Homing Paremeter Haome dec. time bazowania, naped rozpocznie prace w kierunku ,Home direction”
Iz ahe s z predkoscig ,Home High Speed” i zmniejszy jg do ,Home Low
Haome compensatian ” . ..
e e i Speed” gdy wykryty zostanie sygnat z dodatkowego czujnika
Home method bazowania. Podczas pracy z predkoscia ,,Home Low Speed”
Jaiite lizalisn oraz wykrycia czujnika ,HOME” naped zatrzyma sie w pozycji

bazowej. W przypadku wykrycia gérnej lub dolnej kraricowki
przed czujnikiem ,,DOG” lub ,,HOME”, naped zmieni kierunek.

(@) Home ACC/DEC Time: Przypisuje czas przyspieszania i zwalniania do operacji bazowania. Czas ,Homing DEC”
nie zostanie zastosowany przy wykryciu czujnika krancowego (naped zatrzyma sie tak szybko, jak to mozliwe).

ANIRO




3. Parametryzacja

(5) Home dwell Time: Czas opdznienia po wykonaniu ruchu przez naped. Jezeli funkcja ,Home dwell time”
zostanie uzyta, kolejny ruch napedu zostanie wykonany po zakonczeniu poprzedniego ruchu i zwtoce
czasowej zgodnej z parametrem ,Home dwell time”.

(6) Home Compensation: W przypadku uzycia funkcji ,Home Compensation” (kompensacja pozycji bazowej),
po wykryciu czujnika pozycji bazowej, naped wykona dodatkowy ruch zgodnie z parametrem ,Home
Compensation”. Przyktad: W przypadku uzycia czujnika do wykonania procesu bazowania, pozycja bazowa
zostanie ustalona na skraju czujnika. Jezeli oczekiwana pozycja bazowa ma zostac ustalona na srodku czujnika,
funkcja ,Home Compensation” moze zostac uzyta.

Homing compensation

_{'j/_ Czujnik pozycji bazowej

Pozycja bazowa przy uzyciu funkcji
,home compensation”

Pozycja bazowa bez uzycia funkgcji
,home compensation”

() Home restart time: Podczas operacji bazowania zmieniony moze zostac kierunek ruchu. W przypadku zmiany
kierunku ruchu, naped zatrzyma sie na czas okreslony w parametrze ,,Home restart time”
(jednostka ms).

Home Direction: Funkcja przydziela kierunek poszukiwania punktu bazowego.
W przypadku wykrycia sygnatu z czujnika krancowego, naped zatrzyma sie i zmieni kierunek
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Home Method: Wybdr metody bazowania. Jedna z siedmiu metod moze zostaé wybrana.
" DOG/HOME(OFF): Pozycja bazowa zostanie ustalona uzywajgc sygnatu ,HOME” oraz ,DOG".

a) W przypadku realizacji operacji bazowania, naped bedzie poruszat sie w kierunku zgodnym z parametrem
,Home Direction” z predkoscig ,,Home High Speed”. Proces bazowania wykona sie z czasem przyspieszania
,Homing ACC time” oraz zwalniania ,,Homing DEC time”.

b) Jesli podczas bazowania zostanie wykryty czujnik kraricowy przed czujnikiem ,,HOME” lub ,,DOG”, naped
zatrzyma sie i zmieni kierunek ruchu.

c) W przypadku wykrycia sygnatu ,DOG”, predkos¢ napedu zostanie zmniejszona do wartosci z parametru
,Home Low Speed”.

d) W przypadku wykrycia sygnatu ,HOME” podczas ruchu z predkoscia ,,Home Low Speed” naped zatrzyma
sie w pozycji bazowej, ustalonej w parametrze ,,Home position”.

e) Naped zatrzyma sie w pozycji bazowej ,,Home position”, kompensujac potozenie zgodnie z wartoscia
parametru ,Home Compensation”.
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“ 7 7
Predkosc c) Home High Speed
————————— R - ---- S
| ; \
<> ! a E
Hothe Low Speed \
d) l \
0 —0 o
Dolna Home Dog .* Gérna
krancéwka I krancowka
|
v - _>:|
Home High Speed
N . . " . " - ml Kol IJ
W przypadku uzycia sygnatu Z enkodera jako sygnatu ,,HOME”, wystgpienie sygnatu ,,HOME” podczas zwalniania napedu i e
lub pracy z predkoscig ,,Home High Speed” bedzie zignorowane. : —
* W chwili wystgpienia sygnatu ,HOME”, sygnat ,DOG” musi byé nieaktywny. Jesli odlegto$¢ pomiedzy punktem ,HOME” AN'RO
i ,,DOG” jest zbyt krotka by zmniejszy¢ predkos¢ pracy napedu z ,,Home High Speed” do ,,Home Low Speed” pozycja bazowania

nie zostanie ustalona.
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Podsumowanie:

a)

b)

c)
d)

W przypadku realizacji operacji bazowania, naped bedzie poruszat sie w kierunku zgodnym z parametrem
,Home Direction” z predkoscig ,Home High Speed”. Proces bazowania wykona sie z czasem przyspieszania
,Homing ACC time” oraz zwalniania ,,Homing DEC time”.

Jesli podczas bazowania zostanie wykryty czujnik krancowy przed czujnikiem ,HOME” lub ,,DOG”, naped
zatrzyma sie i zmieni kierunek ruchu.

W przypadku wykrycia sygnatu ,DOG” nastgpi zatrzymanie napedu i zmiana kierunku.

Sygnat ,DOG” wykrywany jest ponownie i predkos¢ zostaje zmniejszona do wartosci parametru ,Home Low
Speed”.

W przypadku wykrycia sygnatu ,HOME"” podczas ruchu z predkoscig ,,Home Low Speed” naped zatrzyma
sie w pozycji bazowej, ustalonej w parametrze ,,Home position”.

W przypadku uzycia modutu pozycjonowania XBF-PDO2A oraz funkcji ,Home Compensation”, naped
zatrzyma sie w pozycji bazowej ,,Home position”, kompensujgc potozenie zgodnie z wartoscig parametru
,Home Compensation”.

A Predkos¢ .
Home High Speed

b >
\ a)
, S 4___:\ /

\

. e)i ' .:

1
L Limit Home Dlog
1
1
1

'z ANIRO

Home Low Speed

v Home High Speed
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= U.L. Limit/Home: Pozycja bazowa zostanie ustalona uzywajgc sygnatow gornej/dolnej krancéwki
oraz ,,HOME”". Krancéwki gérna/dolna i czujnik ,HOME” muszg zostaé podtgczone do modutu
pozycjonowania w celu uzycia tej metody.

a) W przypadku realizacji operacji bazowania, naped bedzie poruszat sie w kierunku zgodnym z parametrem
,Home Direction” z predkoscig ,,Home High Speed”. Proces bazowania wykona sie z czasem przyspieszania
,Homing ACC time” oraz zwalniania ,,Homing DEC time”.

b) W przypadku wykrycia kraricéwki, naped zatrzyma sie i zmieni kierunek.
c) Naped rozpoczyna ruch w przeciwnym kierunku z predkoscig ,,Home Low Speed”.

d) W przypadku wykrycia sygnatu ,Dog”, naped zatrzyma sie w pozycji bazowej ustalonej w parametrze
,Home position”.

e) Naped zatrzyma sie w pozycji bazowej ,,Home position”, kompensujgc potozenie zgodnie z wartoscia
parametru ,Home Compensation”.

Predkos¢
A
Home High Speed

| P
<

b)
LI

|p\DoInyIimit
"
ANIRO

Gorny ~[ ¢
limit

Home Low Speed

v

Home High Speed

* W zaleznosci od kierunku bazowania, pozycja bazowania moze by¢ inna.
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DOG: Pozycja bazowa zostanie ustalona uzywajgc sygnatu ,,DOG”. Pozycja sygnatu ,DOG” bedzie pozycj3
sygnatu bazowania ,HOME".

W przypadku realizacji operacji bazowania, naped bedzie poruszat sie w kierunku zgodnym z parametrem
,Home Direction” z predkoscig ,,Home High Speed”. Proces bazowania wykona sie z czasem przyspieszania
,Homing ACC time” oraz zwalniania ,,Homing DEC time”.

Jesli podczas bazowania zostanie wykryty czujnik krancowy przed czujnikiem ,HOME” lub ,,DOG”, naped
zatrzyma sie i zmieni kierunek ruchu.

W przypadku wykrycia sygnatu ,DOG”, naped zwolni i zatrzyma sie.

Naped rozpocznie ruch w przeciwnym kierunku.

W przypadku ponownego wykrycia czujnika ,DOG”, naped zwolni i zatrzyma sie.

Naped ponownie zmieni kierunek ruchu oraz rozpocznie prace z predkoscig parametru ,,Home Low Speed”.

W przypadku wykrycia sygnatu ,,Dog”, naped zatrzyma sie w pozycji bazowej ustalonej w parametrze
,Home Address”.
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h) Naped zatrzyma sie w pozycji bazowej ,,Home Address”, kompensujac potozenie zgodnie z wartoscia
parametru ,Home Compensation”.

4 Predko$é (absolutna) c) Home High Speed

Dolna
krancowka

Home High Speed

ANIRO
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- High Speed: W przypadku wyboru tej metody, sygnat z czujnikdw krancowych nie jest brany pod uwage.
Naped osigga pozycje ustalong w parametrze: ,,Home position parameter" w trybie sterowania pozycjg .

a) Podczas wywotania tej metody bazowania, naped rozpocznie ruch w celu osiggniecia pozycji z parametru
,Home position parameter” z predkoscig ,,Home high speed" oraz czasem przyspieszania i zwalniania
zgodnym z ,acc./dec. time". Funkcja ta pracuje w trybie sterowania pozycjg, z tego wzgledu parametr
,Home direction” zostanie zignorowany a kierunek ruchu napedu zostanie wybrany na podstawie pozycji
aktualnej.

b) W przypadku osiggniecia pozycji bazowej, naped zatrzyma sie w pozycji ustalonej w parametrze
,Home position parameter".

1 Predko$¢ b) Home high speed
a)
1
{} — { }
Dolna 0 Godrna
kranncowka krancowka
'

ANIRO

* Parametr ,Home compensation” zostanie pominiety podczas bazowania w tym trybie.
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*  U.L. Limit: Pozycja bazowa zostanie ustalona uzywajac sygnatéw gornej/dolnej kraricowki. Krancéwki
gbérna/dolna musi zosta¢ podtgczona do modutu pozycjonowania w celu uzycia tej metody.

a) W przypadku realizacji operacji bazowania, naped bedzie poruszat sie w kierunku zgodnym z parametrem
,Home Direction” z predkoscig ,,Home High Speed”. Proces bazowania wykona sie z czasem przyspieszania
,Homing ACC time” oraz zwalniania ,,Homing DEC time”.

b) W przypadku wykrycia krancowki, naped zatrzyma sie i zmieni kierunek.

c) Naped rozpoczyna ruch w przeciwnym kierunku z predkoscig ,,Home Low Speed”, dopdki sygnat
z krancowki jest aktywny.

d) W przypadku wykrycia braku sygnatu z krarnicéwki, naped zatrzyma sie w pozycji bazowej ustalonej
w parametrze ,Home Address”.
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e) W przypadku uzycia funkcji ,Home Compensation”, naped zatrzyma sie w pozycji bazowej ,,Home Address”,
kompensujac potozenie zgodnie z wartoscig parametru ,Home Compensation”.

Predkosc
A

5 Home High Speed
b
) a) «-- d)
- (e
! 1
)AL - ) L —F\ Gérna krancéwka
dj ==+ \ I
e) \ ! b)
v Dolna N -

krancéwka Home High Speed

* W zaleznosci od kierunku bazowania, pozycja bazowania moze by¢ inna. AN'RO

* W przypadku uzycia funkgcji ,U.L Limit” zaleca sie uzycie funkgji ,Home Compensation” w celu unikniecia btedu
goérnego lub dolnego limitu przy bazowaniu sie napedu.
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. DOG: Pozycja bazowa zostanie ustalona uzywajac sygnatu ,,DOG”. Pozycja sygnatu ,DOG” bedzie pozycja
sygnatu bazowania ,,HOME".

a) W przypadku realizacji operacji bazowania, naped bedzie poruszat sie w kierunku zgodnym z parametrem
,Home Direction” z predkoscig ,,Home High Speed”. Proces bazowania wykona sie z czasem przyspieszania
,Homing ACC time” oraz zwalniania ,,Homing DEC time”

b) Jesli podczas bazowania zostanie wykryty czujnik kraricowy przed czujnikiem ,HOME” lub ,DOG”, naped
zatrzyma sie i zmieni kierunek ruchu.

c) W przypadku wykrycia sygnatu ,,DOG”, naped zwolni i zatrzyma sie.

d) Naped rozpocznie ruch w przeciwnym kierunku.

e) W przypadku ponownego wykrycia czujnika ,,DOG”, naped zwolni i zatrzyma sie.

f)  Naped ponownie zmieni kierunek ruchu oraz rozpocznie prace z predkoscig parametru ,Home Low Speed”.

g) W przypadku wykrycia sygnatu ,, Dog”, naped zatrzyma sie w pozycji bazowej ustalonej w parametrze
,Home position”.
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h) Naped zatrzyma sie w pozycji bazowej ,Home position”, kompensujgc potozenie zgodnie z wartoscia
parametru ,Home Compensation”.

4 Predko$é (absolutna) c) Home High Speed
""""" L
\
a) \
Home Low Speed \
f) *

y T
Dolna . Gérna
krancowka :l krarncowka

1
>l

Home High Speed
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3. Parametryzacja

3.10 1/0 Signal Parameter — sygnaty wejsciowe/wyjsciowe

Dodatkowe sygnaty wejsciowe i wyjsciowe mogg zostac przypisane w grupie In/Out Signal Parameter. Sygnaty
wejsciowe/wyjsciowe mozna skonfigurowac jako normalnie otwarte (0: N.Open) lub normalnie zamkniete

(1: N.Close).

|/ Signal
Farameter

™ Upper limit signal

[T Servo rezet output signal
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3.11 Common Parameter — parametry wspodlne
Grupa zawiera ustawienia odnoszgce sie do wszystkich osi.

Pulze autput level
Enc pulze input
Caormrman Enc max. value
Farameter Enc: min. walue
Speed overide
Continuous opr.

[0: Lowe Active

(D Pulse Output Level: Stan wyjscia impulsowego. Low — brak sygnatu jest logiczng
»1”. High — wystgpienie sygnatu jest logiczng ,,1”.

1: High Active

(@ Enc pulse input(Encoder pulse input): Typ sygnatu wejéciowego do enkodera. - WIT
T:PULSE/DIR [x1]
2:PHASE A/B [x4]

(3 Enc max./min. value: Modut XBF-PDO4E wyposazono w licznik pierscieniowy,
ktorego zakres miesci sie w przedziale od ,,Enc min, value” do ,Enc max. value”.
Przy rozpoczeciu zliczania, wartos$¢ licznika bedzie rowna wartosci ,,Enc min. Value”
i bedzie modyfikowana w zaleznosci od kierunku ruchu enkodera.

(@) Speed override: Funkcja pozwalajgca zmienié predko$é podczas ruchu napedu.
Wyrazana w % predkosci zadanej. Moze zostac¢ aktywowana podczas ruchu ze statg
predkoscig, zatem nie moze by¢ aktywna podczas przyspieszania lub zwalniania napedu.
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(5 Continuous opr.(Operacja ciagta): Funkcja ta odpowiada za prace ciggta napedu. 0 Disable
Na ponizszych zdjeciach przedstawiono jej dziatanie.

1: Enable

Predkos¢

A
0: Disable
-

Pozycjal Pozycja 2

A Prqdko‘éé/_/_\
1: Enable
- ANIRO

Pozycja 1l Pozycja 2

Czas
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UWAGA:
W przypadku sterownikdw z serii XGB-XBC, nazwy instrukcji majg postac¢: XSRD, XSTP, XEMG...

W przypadku sterownikdw z serii XGB-XEC, nazwy instrukcji majg postac: APM_SRD, APM_STP,
APM_EMG...

W niniejszym poradniku skorzystano z serii XGB-XBC




4. Program pozycjonowania

4.1 Monitoring danych pozycjonowania

Przed rozpoczeciem operacji pozycjonowania nalezy odczytac status modutu i serwonapedu. W tym celu nalezy
skorzystac z instrukcji XSRD lub GET. W przypadku uzycia instrukcji XSRD, odczytanych moze zostac¢ do 23 stow
statusowych. W przypadku instrukcji GET, odczytane moze by¢ jedno stowo.

Na kazdg o$ przypadajg 23 stowa statusowe.

Adres

0s1 0s2 0s3 0s4

h01CO h0240 h02CO h0340 1. status modutu
h01C1 h0241 h02C1 h0341 2. status modutu
h01C2 h0242 h02C2 h0342 Informacja o osiach
h01C3 h0243 h02C3 h0343  Stan sygnatéw I/O
h01C4 h0244 h02C4 h0344  Pozycja aktualna
h01C5 h0245 h02C5 h0345

h01C6 h0246 h02C6 h0346  Predkos¢ aktualna
h01C7 h0247 h02C7 h0347

h01C8 h0248 h02C8 h0348  Numer kroku
h01C9 h0249 h02C9 h0349  Kod M (kody G)

O 00 N OO0 L A W N P O

*1) Dane kazdej z osi mozna odczytaé¢ uzywajac funkgji GET lub GETP.
T,
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Adres
0s1 0s 2 0s3
10 hO1CA h024A h02CA h034A Numer btedu

11 h01CB h024B h02CB h034B 1. historia btedow
12 h01CC h024C h02CC h034C 2. historia btedéw
13 h01CD h024D h02CD h034D 3. historia btedéw
14 hO1CE h024E h02CE h034E 4. historia btedéw
15 hO1CF h024F hO2CF h034F 5. historia btedéw
16 h01DO h0250 h02D0 h0350 6. historia btedoéw
17 h01D1 h0251 h02D1 h0351 7. historia btedéw
18 h01D2 h0252 h02D2 h0352 8. historia btedéw
19 h01D3 h0253 h02D3 h0353 9. historia btedéw
20 h01D4 h0254 h02D4 h0354 10. historia btedéw
21 h01D5 h0255 h02D5 h0355 Wartos$¢ odczytana z enkodera*?

22 h01D6 h0256 h02D6 h0356

*1) Dane kazdej z osi mozna odczytaé¢ uzywajac funkgji GET lub GETP.
*2) Tylko jeden enkoder moze zosta¢ podtaczony, dlatego wartos¢ odczytana z enkodera jest taka sama dla wszystkich stow.
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1. Status modutu

Bit Informacja Bit Informacja Bit Informacja Bit Informacja
0 W trakcie operacji 4 Osiggniecie pozycja 8 Wykrycie gornej C Przyspieszanie
bazowej krancowki
1 Btad 5 - 9 Wykrycie dolnej D Stata predkosc
krancowki
2 Osiggniecie pozycji 6 Stan stopu A Stan zatrzymania E Zwalnianie
awaryjnego
3 Bit kodu M 7 Zapis/odczyt B Kierunek F Stan ,dwell”
zmiennych (0: Przad, 1: Tyt)
2. Status modutu
Bit Informacja Bit Informacja Bit Informacja Bit Informacja
0 Sterowanie pozycyjne 4 Interpolacja kotowa 8 Jog C RTP*
1 Sterowanie predkosci 5 Bazowanie 9 - D CAM (sterowanie
krzywkowe)
2 Interpolacja liniowa 6 Synchronizacja pozycji A Powolne poruszanie sie E Feed (sprzezenie w
przéd)
3 - 7 Synchronizacja predkosci B - F Interpolacja eliptyczna

*1) RTP — Return to Position — powrét do pozycji przed ruchem recznym
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4.2 Lista instrukcja

Ponizej przedstawiono liste instrukcji wykorzystywanych do pozycjonowania.

XORG
XFLT
XDST
XIST
XSST
XSWR
XELIN
XVTP

XVTPP

XPTV

XSTP
XSKP
XSSP
XSSS

Operacja bazowania

Operacja bazowania w locie

Start bezposredni

Start niebezposredni

Start jednoczesny

Wybor kroku startu jednoczesnego
Interpolacja eliptyczna

Zmiana trybu sterowania z predkosciowego
na pozycyjny

Pozycja zadana przy zmianie trybu z
predkosciowego na pozycyjny

Zmiana trybu sterowania z pozycyjnego na
predkosciowy

Zwolnienie i zatrzymanie

Pominiecie operacji

Synchronizacja pozycji

Synchronizacja predkosci

XSSSP

XCAM
XCAMO

XPOR
XSOR
XPSO
XNMV
XINCH
XRTP

XSNS
XSRS
XMOF
XPRS
XEPRS

Przypisana pozycja do synchronizacji
predkosci
Sterowanie krzywkowe (CAM)

Offset gtéwnej osi w sterowaniu
krzywkowym
Nadpisanie pozycji

Nadpisanie predkosci

Przypisanie pozycji do nadpisania predkosci
Operacja ciggta

Operacja powolnego przesuwania sie
Powrdt do poprzedniej pozycji pracy
recznej

Zmiana numeru kroku

Zmiana numeru powtarzanego kroku

Reset instrukcji pomocniczej M

Preset pozycji aktualnej

Preset enkodera
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4.2 Lista instrukcja

Ponizej przedstawiono liste instrukcji wykorzystywanych do pozycjonowania.

XTEAA Zmiana kilku pozycji zadanych lub predkosci XWRT Zapis danych/parametréw
XTWR Ustawienie danych dla instrukcji XTEAA XEMG Zatrzymanie awaryjne
XSBP Ustawienie parametrow podstawowych XCLR Usuniecie btedu
XSEP Ustawienie parametrow rozszerzonych XECLR Usuniecie historii bledéw
XSHP Ustawienie parametréow bazowania XSRD Odczyt danych pozycjonowania
XSMP Ustawienie parametrow pracy recznej XRSTR Restart
XSES Ustawienie parametrow sygnatéw 1/0 XSVON Zataczenie serwonapedu (Servo On)
XSCP Ustawienie parametrow wspolnych XSVOFF Wytaczenie serwonapedu (Servo Off)
XSMD Zapis danych danej osi w obrebie danego XSCLR Reset alarmu serwonapedu
kroku
XVRD Odczyt zmiennych
XVWR Zapis zmiennych

ANIRO
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4.2.1 Parametry wspodlne w instrukcjach pozycjonowania

Do kazdej instrukcji pozycjonowania trzeba przydzieli¢ numer osi oraz slotu. Na rysunku ponizej przedstawiono
przydzielenie parametréw do instrukcji XORG. 3 cyfra w zapisie szesnastkowym oznacza numer bazy, natomiast 4
cyfra oznacza numer slotu.

| MOoo10  DO1000.0
Ip| |/ | XORG hooo1

Axl Home  Ax1 Busy

sat

Numer bazy modutu. Dla sterownikdw z serii XGB bedzie €+——
to zawsze 0.

Numer slotu zainstalowanego modufu |

Numer osi: 1€#4

ANIRO
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4.3 Podstawowy program
4.3.1 Odczyt statusu: XSRD

Odczyt statusu musi by¢ dokonywany w sposéb ciggty. Instrukcja XSRD pozwala na odczyt 23 stéw jednoczesnie.
Z tego wzgledu nalezy zarezerwowac odpowiednig ilos¢ danych. Odczyt statuséw z wiekszej ilosci osi odbywa
sie poprzez ponowne uzycie instrukcji XSRD.

! Positioning data reading

FOOOSS
|| [ XSRD hoo01 1 Do1000 I_

Always ON Aol
Operation
state(Low)

[ XSRD hoo01 2 Do01050 I_
A2

Operation
state(Low)

[ XSRD hoo01 3 Do1100 I_
Ax3

Operation
state(Low)

[ XSRD hoo01 4 DO01150 I_
Aad

Operation
state(Low)
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4.3.2 Zatrzymanie/zatrzymanie awaryjne
W celu wyeliminowania zagrozen zwigzanych z pracg napedu, zleca sie zdefiniowanie funkcji zatrzymania.
1) Zwolnienie i zatrzymanie sie: XSTP*

Funkcja XSTP jest dostepna w kazdym trybie pracy oprocz trybu pracy recznej (JOG). W przypadku uzycia
funkcji XSTP w czasie ruchu recznego, wystapi btgd o numerze 322.

I Axis 1 Stop
MOo110 Do1000.0  DOI00N.8
|1 |1 |/ HETP b0 1 0 I_
. . 141 L
Ax1 Stop A Axl Jog
Operating Operating
State state
POOCOO0
—1/
A1 Stop
Switch

* Funkcja zatrzymania moze by¢ uzyta bez uzywania instrukcji XSTP poprzez aktywacje pinu odpowiedzialnego za zatrzymanie.
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2) Zatrzymanie awaryjne: XMEG
Ponizszy rysunek przedstawia uzycie instrukcji XMEG:

Il Axi= 1 Emergency Stop

Mﬂlﬂ‘ll‘l‘l | XEMG hooo1 1 I_
Ax
Emergency
Stop

POO0O

—1/
Ax
Emergency
stop

* Funkcja zatrzymania moze by¢ uzyta bez uzywania instrukcji XEMG poprzez aktywacje pinu odpowiedzialnego za zatrzymanie.

* W przypadku uzycia instrukcji XEMG, wystapi btad o numerze 481 lub 491. Po zatrzymaniu, reset btedu instrukcjg XCLR jest wymagany.
Po resecie btedu, sterownik PLC sprawdzi czy pozycja napedu jest zgodna z pozycjg aktualna. Jesli pozycje nie beda takie same, konieczne
bedzie przeprowadzenie operacji bazowania.
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4.3.3 Reset btedu

Reset btedu osi: XCLR*

W przypadku wystgpienia btedu serwonapedu, btgd musi zostac zresetowany przez instrukcje XCLR.
Niektore z bteddw nie mogg zostac zresetowane uzywajgc funkcji XCLR. Do takich nalezg btedy przekroczenia
gornego lub dolnego limitu. Jesli instrukcja XCLR zostanie wykonana oraz wystgpi warunek do zatrzymania
awaryjnego lub zostanie wykryty gérny lub dolny limit, btagd nie zostanie zresetowany.

Podsumowujac, powdd wystgpienia btedu musi zostac usuniety w celu zresetowania btedu instrukcjg XCLR.

| Axis 1 Axis Error Reset

Moo112 DO1000.0  DOI000A
| | |/ | | XCLR hO001 1 0 I_
1T 141 1T L
A Axis A A1 Error
Error Reset Operating state
State

* Ostatnia zmienna instrukgji XCLR oznacza typ modutu pozycjonowania. Dla sterownikdéw z serii XGT, bedzie to wartos¢ 1. W przypadku
sterownikéw serii XGB, zmienna ta, zawsze musi by¢ réwna 0.
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Reset btedu serwonapedu: XSCLR

Reset btedu serwonapedu moze zostaé wykonany przy uzyciu instrukcji XSCLR, tylko w przypadku podtgczenia
sygnatu z modutu pozycjonowania do serwonapedu. Resetu btedu serwonapedu zostanie zatgczony

po wyzwoleniu zbocza narastajgcego w instrukcji XSCLR na czas ustalony w parametrze

,Servo reset on retention time” w grupie parametréw rozszerzonych oprogramowania XG-PM.

I Axis 1 Servo Error Reset

MO0113 Do1000.0 MOoo100
|1 |/ |1 XSCLR b0 1 I_
1T 14T 1T L
Al Servo A Al Servo
Error Reset Operating | Error state
State

* Stan btedu serwonapedu moze zosta¢ sprawdzony poprzez sprawdzenie stanu wyjscia alarmu serwonapedu lub stanu gotowosci serwonapedu
(w przypadku podfaczenia tych sygnatéw do sterownika PLC lub modutu pozycjonowania.

W celu sprawdzenia statusu btedu, prosze odwota¢ sie do instrukcji serwonapedu.



4. Program pozycjonowania

4.3.4 Zatgczenie serwonapedu On/Off: XSVON/XSVOFF

Zatgczenie serwonapedu moze byé wykonane przy uzyciu instrukcji XSVON, tylko w przypadku podtgczenia
sygnatu z modutu pozycjonowania do serwonapedu. Serwonaped zostanie zatgczony/wytgczony po wyzwoleniu

zbocza narastajgcego w instrukcji XSVON/XSVOFF.

Il Axiz 1 Servo On/Of Control
MO0114 Do10001 MOo100 |
| | |/ |/ HEVON h 001 1 I_
. 141 141 L
Ax1 Servo Ax1 Error  Ax1 Servo
On state Error state
MOO115 DoO1000.0
| | |/ | HSVOFF hO001 1 I_
. 141 L
A1 Servo A
Ot Cperating
State

* W przypadku obcigzenia pionowego, zaleca sie zastosowanie silnika serwonapedu z hamulcem, w celu utrzymania serwonapedu w danej

pozygji po wykonaniu instrukcji XSVOFF.
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4.3.5 Praca reczna

Operacja reczna moze zostaé¢ wykonywana przed i po ustaleniu punktu bazowego. Za kontrole tej operacji
odpowiadajg trzy bity: ruch do przodu, ruch do tytu oraz predkos$¢ pracy recznej (high/low).

W ogolnosci, w przypadku wystgpienia btedu, praca reczna nie moze zosta¢ wykonana. Jednak w przypadku
wystgpienia btedu gérnego lub dolnego limitu, operacja reczna moze by¢ wykonana w odpowiednim kierunku.

Dolna krancowka Goérna krancéwka (Kod
(Kod btedu = 493) btedu = 492)
| |
Ruch do tytu Ruch do przodu

«

X X
o )

——————p ——————p
Ruch do tytu Ruch do przodu Ruch do tytu Ruch do przodu

Parametry odpowiedzialne za prace reczna:

JOG high speed
JOG low speed
JOG acceleration time
JOG deceleration time
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Przyktadowy program z pracg reczng

| Axis 1 Jog Operation
MOO116 uo1.01.2
| | {2
Ax1 Jog A1 JOG
Speed LOWIHIGH
Selection(): SPEED
Low, 1:
High)
Do1000.0 MO0117 DOI003B  DO003.C DOT000A uol.01.0
1/ | | | | | | 1/ {2
Al Al Ax1 Servo  Ax1 Servo | Ax1 Error Al
Operating Forward Ready Cn Signal state JOGICW)
State Jog Signal
uol.01.0 Do10001
S S Do10o 4493
Al Ax1 Error Ax1 Error
JOGICW) state Code
Do1000.0 MO01182 DOI003B  DO00O3.C DOT000A uo1.011
/1 [ | [ | [ | /1 {2
Al Al Ax1 Servo  Ax1 Servo | Ax1 Error Al
Operating Reverse Ready Cn Signal state JOGICCW)
State Jog Signal
uo1.011 Do10001
] S— Do1oo 4492
Al Ax1 Error Ax1 Error
JOGICCW) state Code
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Zmiana predkosci pracy recznej w locie: XSMO

Zmiana wartosci predkosci pracy recznej (high/low) odbywa sie poprzez instrukcje XSMP.

I Axis 1 =ingle adjustable speed Jog Operation(ln cast that Speed limit = Jog high speed =
100,000)
FOOOSE MOD090
{ | 5]
1scan ON Init
MOo090 0010000 DOT000A 0 L
{ | 1/ 1/
Init Ax1 Ax1 Error
Operating state
State
MOo119 DO1000.0 DO10001 | Doz ; 100000 M YSMP 5 l_
Pl 1/ 1/ I =
Ax1 Jog Ax1 Ax1 Error
Speed Operating state Speed(from
Change State
ToO100 MOS0 MOD090
I R—]
Init Write: Init Init
Do1000.0 Moo117  DO1003.B  DO1003.C  DO1000A uo1.01.0
1/ { | { | { | 1/ —
Ax Ax Ax1Servo  Ax1 Servo | Ax1 Error Al
Operating Forward Ready On Signal state JOGICW)
State Jog Signal
uo1.o1.o Do1000.1
= Do1010
Axl Ax1 Error Ax1 Error
JOGICW) state Code
DO1000.0 MOD118  DO1003.E  DO1003.C  DO10D0A1 uo1.011
1/ { | { | { | 1/ —
Ax Ax Ax1Servo  Ax1 Servo | Ax1 Error Ax1
Operating Reverse Ready On Signal state JOG{CCW)
State Jog Signal
uo1.oia Do1000.1
[ ,_‘ = DO1010
Al Ax1 Error Ax1 Error
JOG(CCW) state Code
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4.3.6 Operacja powolnego poruszania sie: XINCH

Operacja powolnego poruszania sie moze by¢ wykonana przed ustaleniem punktu bazowego.
Predkos¢ poruszania sie okreslona jest w parametrze ,Inching Speed” w grupie ,,Manual Operation

Parameter” Operacja ta moze by¢ wykonana w przypadku gdy nie wystepuje btgd modutu
pozycjonowania lub serwonapedu.

! Axis 1 Inching Operation

MODT1A Do1000.0  DOI0001  DOT00O3E  DOI003C
| ol | 41 | 41 | ] | ] HIMCH hO001 1 DO0T100 I_
1P 1/ 1/ 1 1 L
Ax7 Inching A Ax1 Error Ax1 Servo Ax1 Servo Inching
Cperation Operating state Ready On Signal Length(fro
State Signal m HMI}

ANIRO
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4.3.7 Operacja bazowania: XORG

Wszystkie operacje pozycjonowania procz pracy recznej oraz powolnego poruszania sie, mogg zostac
wykonane tylko w przypadku ustalenia punktu bazowego. W przypadku wywotania instrukcji XORG,
naped ustali punkt bazowy z metodg i predkosciag ustalong w grupie ,Homing Parameter".

Operacja ta moze by¢ wykonana w przypadku gdy nie wystepuje btgd modutu pozycjonowania lub
serwonapedu. W przypadku udanego ustalenia punktu bazowego, zatgczy flage , origin fix”.

Il Axis 1 Home Setting

Mooi1i1e Do1o00.0  DO000T  DO1003.B  DOI003C
—p| /] /] | | | | [ XORG _ h0oo! !
Ax1 Home Aocl A1 Error Ax1 Servo Ax1 Servo
Setting Cperating state Ready On Signal
State Signal

Sprawdzenie btedéw i alarméw serwonapedu z flagg pomocniczg M00101:

I Checking Operatin Condition
Doiooo0  DOI000O1T  DOloOO4  DOTDO3EB  DOMOO3C MOOTO0O MOoo101
—1/ /1 | | | | | | /1 {2
A A1 Error Ax1 Origin Ax1 Serve Ax1 Servo Ax1 Senvo A
Cperating state Fix Ready Cn Signal  Error state Positioning
State Signal Possible




4. Program pozycjonowania

4.3.8 Ustalanie punktu bazowego w locie: XFLT

Ustalenie punktu bazowego w locie odbywa sie poprzez wywotanie instrukcji XFL. Pozycja bazowa bedzie

pozycjg ustalong w parametrze ,Home position” w grupie ,,Homing parameter”.

Il Axi= 1 Floating Home Setting

Moo011Cc  DO1000.0  DO1000A

hooo1

—1Pl /1 /1 L XL
Ax1Floating A A1 Error

Home Cperating state

Setting State

ANIRO
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4.3.9 Start bezposredni: XDST

Instrukcja XDST stuzy do wykonywania operacji ruchu bez wczes$niej zdefiniowanych parametrow osi.
Parametry takie jak predkos¢, pozycja zadana zawarte sg w instrukcji XDST.

Il Bxis 1 Direct Start

Moo11D MOoo101

el | | | XD3T hooo 1 100000 10000 0 0 hOoooo I_
Ax1 Direct Aol
Start Positioning @ @ @ @ @ @ @
Possible

Zmienne instrukcji XDST:

@ Numer bazy i slotu. Wartos¢ ta zawsze jest rowna h0001 dla sterownikéw XGB-UP.

@ Numer osi. Dla sterownikdw XGB-UP jest to warto$¢ od 1 do 4.

® Pozycja zadana/ilos¢ ruchéw. W trybie ruchu absolutnego parametr ten odpowiada za pozycje zadang,
dla trybu inkrementalnego jest to ilos¢ ruchéw.

Zakres:

Pulse unit: -2,147,483,648 ~ 2,147,483,647 pulséw

mm unit: -214,748.3648 ~ 214,748.3647 mm

inch/degree unit: -21,474.83648 ~ 21,474.83647 cali/stopien

Przyktad: w przypadku uzycia jednostki mm, nalezy podac¢ wartos¢,, 10 000” w celu wykonania ruchu o 1mm.
IS
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@ Predkos¢ ruchu.

Zakres:
pulse/sec: 1 pulse/sec

mm/min: 0.01 mm/min
inch/min: 0.001 inch/min
degree/min: 0.001 degree/min
rom: 0.1 rpm

Przyktad: w przypadku uzycia jednostki mm/min, nalezy podac wartos¢ ,,100” w celu wykonania ruchu
z predkoscig 1 mm/min.

® Czas ,Dwell". Czas pomiedzy wydaniem polecenia ruchu a aktualnym ruchem serwonapedu.
Zakres od 0 do 65 535 ms.

® Kod M. Do kazdego ruchu mozna przypisac instrukcje pomocnicze M (G code). Instrukcja moze zostac

wykonana w trakcie rozpoczecia (With) lub po wykonaniu danego ruchu (After). Przypisany kod M, zawarty
bedzie w 9 stowie statusowym odczytanym przez instrukcje XSRD.
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@ Stowo kontrolne. Przypisuje metode sterowania, tryb ruchu oraz czas przyspieszania i zwalniania.

Nr bitu C,D,E,F B A 9 8 5,6,7 4 2,3 0,1
Opcja Nie Czas zwalniania Czas przyspieszania | Nie Tryb ruchu Nie uzywany| Metoda sterowania
uzywany uzywany
Opis Zawsze 0 00: Czas zwal. 1 00: Czas przysp. 1 Zawsze 0 | 0: Absolutny Zawsze 0 00: Sterowanie pozycyjne
01: Czas zwal. 2 01: Czas przysp. 2 1: Relatywny 01: Sterowanie
10: Czas zwal. 3 | 10: Czas przysp. 3 predkosciowe
11: Czas zwal. 4 | 11: Czas przysp. 4 10: Feed control*1)
11: Dojazd do najblizszej
pozycji*2)
Przyktad 1:

Stowo kontrolne dla ustawienia sterowania pozycyjnego, uzywajac 1. czasu zwalniania oraz ruchu absolutnego,
ma postac¢ h0000.

Przykfad 2:

Stowo kontrolne dla ustawienia sterowania predkosciowego, uzywajac 2. czasu zwalniania/przyspieszania oraz

ANIRO

ruchu inkrementalnego, ma posta¢ h0501.
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*1) Feed control: W przypadku opgji Feed control, obecna pozycja ustalana jest jako ,0", a pozycja napedu po wykonaniu operagji
zostaje ustalona jako pozycja zadana.
*2) Dojazd do najblizszej pozycji: Funkcja jest dostepna przy wyborze stopnia jako jednostki przemieszczenia.

0° =360°
Pozycja zadana = 360° Pozycja zadana = 360°
Gdy pozycja aktualna > 180° Gdy pozycja aktualna < 180 °
Pozycja aktualna T Pozycja aktualna
180 °

ANIRO
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4.3.10 Program z instrukcjg XDST
Ponizej zaprezentowano prosty program wykorzystujacy instrukcje XDST.

4.3.10.1 Jazda tam i z powrotem

1) Widok uktadu

Dolna kraricowka

- . Gorna krancowka
Czujnik bazowania

| x 3¢ 3¢ B
| 1 )
Pozycja bazowa Pozycja P1 Pozycja P2

ANIRO
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2) Program

@ Kilka warunkoéw

ROO110 RO0114

hoooo ||

P1 Position Operation
Speed

ROO112 ROO114

hoooo |

' Axis 1 Going and Returning(Multiple Condition)
MOoo101 MOoo120 |
|| el | XDST hOooo
Aol Home -=
Positioning P1
Possible
Moo122
P
P2 -=P1
MO0121
P XDET hooo1
P1-= P2

P2 Position Operation
Speed

ANIRO
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@ Jeden warunek

Il Axis 1 Going and Returning(Single Condition)
MOoo101 MO0123  DO1003.6
|| el || [ DMOV ROOT110 Doo11o I_
Aol Operation | Ax1 Home P1 Position Target
Positioning Sensor Position
FPossible
‘I D= Do1004 ROOT110 ! | DMoY ROO112 Doo11o I_
A1 Current  P1 Position P2 Position Target
Position Position
‘I D= DoO1004 ROO112 ! | DMOoY ROOT110 Doo11o I_
A1 Current P2 Position P1 Position Target
Position Position
_I XDET hooo1 1 Doo11o ROO114 0 0 h000o I_
Target Cperation
Position Speed

ANIRO

* Pozycja aktualna z pozycji P1 i P2 moze by¢ takze ustalona na podstawie czujnikdw.
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4.3.10.2 Automatyczny start do nastepnej pozycji

1) Widok uktadu Automatyczny dojazd do

pozycji P3 po 3
sekundowej zwtoce

Dolna kraricowka Gorna krarnicowka

| B
}T{ ;?i ;Ff ;?(
A
Pozycja bazowa Pozycja P1 Pozycja P2 Pozycja P3
2) Program
SA bwis 1 ohutomatic Start to Mext Position
HﬂD]F] Hﬂ%lfd I #OST RO001 1 ROO120 ROO126 0 0 ROooo L
e Home -= P1 F1 Operat ion
Positionin| Command Position Speed
g Possible
s000,02 MOO01 26 500000
{ | {F | {5 r—
Moving P P3 = P Step
-= P2 Command Imitialize
500000 poto0ag, 2 S000,0
| | {F | {5 r—
Step e drrival at
Imitialize Positionin F1
g
Comp | eted




4. Program pozycjonowania

MOO101 S000, 01 MOO125
|| .I | IP| ! K0T ROo01 1 Roo1ze HDD]?E 3000 1] ROooo L
fe drrival at P11 -= P2 p2 Operation
Positionin F1 comimand Position apeed
g Possible
S000, 01 DO1000.0 2000, 02
I {F| (52
drrival at fe Mo ing P
Operating -= P2
State
SDDD]DE DDhEPP'E | KOST hooo1 1 ROO124 ROO126 1] 1] hoooo L
[ 1" 1 L
Mioving P ] P Operation
-= P Pozitionin Position Speed
g
Completed

* Jesli naped ma pozosta¢ w pozycji P2 przez pewien czas, czas oczekiwania moze zostaé ustawiony w 5. zmiennej instrukcji XDST.
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4.3.10.3 Ruch o te samg odlegtos¢
1) Widok uktadu

Dolna kraincéwka Gorna krancéwka

¢ 3 ¥ X ¥ % [

A A A A
<—L—>|<—L—>|<—L—>|<—L—>

Pozycja bazowa Pozycja P1 Pozycja P2 Pozycja P3 Pozycja P4 Pozycja P5
2) Program
il Moving Same Length.
MOO13F
_l D<= ROD130  DO1004 |_| D< DO10D4  ROD136 !
P1 Position Ax1 Current A1 Current  P5 Position P17 P4
Pasition Position
Moo1o01 MO0130
| el | ¥DST h001 1 RO0130 RO0134 0 0 h000 l_
Aol Home -= P1 Position Operation
Positioning P1 Speed
Possible Command
M0D0132
—pP
P5-= P1
Command
MO0131  MOO13F ml Eol g
1o 1o *DSsT b1 1 RO0132 RO0134 0 0 h010 l_ HHHH L
1P 1P 1 paoouery [ povirao: [l sins
Moving to P1™ P4 Mowving Cperation
Mext Lengthil) Speed
ANIRO

* Jesli naped ma pozosta¢ w danej pozycji przez pewien czas, czas oczekiwania moze zostaé ustawiony w 5. zmiennej instrukcji XDST.
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5. Tablica danych pozycjonowania

5.1 Monitoring danych pozycjonowania

W rozdziale 4. przedstawiono ruch napedu z uzyciem instrukcji XDST. Parametry ruchu, podawane sg jako kolejne
zmienne w instrukcji XDST. Parametry ruchu mogg by¢ takze przypisane w tablicy danych pozycjonowania.

W celu uzycia tych danych w ruchu napedu, nalezy uzy¢ instrukcji startu niebezposredniego - XIST. Dane z tabeli
moga byc¢ takze modyfikowane przy uzyciu instrukcji XSMD.

5.2 Ustawianie tablicy danych pozycjonowania

Podwadjne klikniecie lewym przyciskiem myszy na pozycje , Position Data” w oknie ,Workspace” oprogramowania
XG-PM otwiera liste danych pozycjonowania.

L 3
l“r::rk:pam | (=] Built_In_Positioning. LAxis.Position Data ==
E“E‘ #BC_UUP _Positioning(XGB-=BCL) Contral type Operation type| Target pozition [pls] Dperatllor;speed Accel Mo, | Decel Ma. | =
=@ Euilt_In_Positioning{ XBF-PDO4E. Basell Slotl)-Offline [pls/s] [
1 AES, [GHGIPOS SNG.END 0 0. Hol N1 |=
G CAM Data 2 ABS, GHEPOS T ENG, END n IF TN Hei L
@ Common Parameter 3 ABS,[BNGIPOS ™ SHE,END i i Ha Ha.1
5 @] # 18xis Data q ABS (GNGIPOS SNG, END f 0 Ho Mo
L o 5 ABS, [SMGJPOS SMG,END 0 ] Mo Mo
@ Parameter |3 5 ABS. (GHGIPOS SHiG, END 0 0 Had Mo
(8] # 24wis Data 7 ABS, [GNGIPOS SHEG, END f 07 He Mo
[] Position Data 5 ABS, [BNGIPOS SHG, END f 07 Ho Mo
T Paramster 5 ABS. (SNGIPOS SMG.END i 07 Hoi No.i
= (8] # 34wis Data 10 ARG [SNGIPOS SHG. END f 0 Hod Mo -
-] Position Data R BT — ) ) o TS|
‘. [ Parameter
- @& # déwis Data
“-[£] Position Data
- Parameter
'IfProject
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W oknie dialogowym ,,Module information” mozna edytowa¢ nazwe modutu, ilos¢ danych pozycjonowania
oraz opis modutu.

r N
Workspace = Module information M
[tern =
=8 *BC_UP_Positioning(xGE-XBCU) = Buit In Positiarin
- £ {Bulltin_Positioning{XEF-FO4E Based Siotii-Offiine s - ’
N EHOC Select APH Tpe
..... [#% Common Parameter Add Item r Open Callectar @ Line Drive M etwork,
- [@ # 1Axis Data Import y
- [3 Position Data ET T ,
[ Parameter P Module Type XEF-FDOME -
- @ # 2hwis Data Cut Ctrl+X
- @) # 3Axis Data Copy Ctrl = Module Position  Basze 0 Slat 1
- @ # dAxis Data Paste CtrleV
® Project Delete Dielete Number of Position Data | 40 (Ihput Range 1-400)
dove up
- M odule Description
Move down
@ Propertiss... [, | I
Allow Docking
Hide [ (] ] [ Canhicel
Float Window
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5.3 Lista funkcji tabeli danych pozycjonowania

1. Control type (Typ ruchu)

@ ABS: Ruch absolutny.
@ INC: Ruch inkrementalny.

a) Positioning function (Funkcja pozycjonowania)

@ SNG: Pozycjonowanie jednej osi.

@ LIN: Interpolacja liniowa. Opcja LIN musi zostaé przypisana do osi gtéwnej a 0$ podrzedna musi zostac
przypisana do osi gtdwnej. Opcje LIN oraz Sub. axis setting nie muszg by¢ przypisane dla osi podrzedne,;.

® CIN: Interpolacja kotowa. Opcja ta musi by¢ przypisana do osi gtdwnej oraz podrzednej. Dodatkowo,
nastepujgce opcje muszg by¢ przypisane dla tego trybu: Cir. int(interpolacja kotowa) auxiliary
point(punkt dodatkowy), Cir. int mode(tryb interpolacji kotowej) and Circular int. Turns(ilo$¢ obrotéw
interpolacji kotowej).
Dla osi podrzednej opcje "CIN", ,,Sub axis", "Cir. int mode" oraz "Circular int. Turns" nie muszg by¢
przypisane. W przypadku wybrania opcji ,,Middle-Point” lub , Center-Point” punkt dodatkowy ,,Cir. int.
auxiliary point" musi zostac¢ przypisany. W przypadku wybrania trybu ,Radius" dla osi gtdwnej, parametr
,Cir. int auxiliary point" nie musi by¢ przypisany.
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b) Control method (metoda sterowania)

@D POS: Sterowanie pozycyjne. Naped zatrzyma sie po osiggnieciu pozycji zadanej lub po wykonaniu okreslonej
ilosci ruchdéw, w zaleznosci od wybranego typu ruchu.

@ SPD: Sterowanie predkosciowe. Naped nie zatrzyma sie po osiggnieciu pozycji zadanej lub wykonaniu
okreslonej ilosci ruchdw, w zaleznosci od wybranego typu ruchu. Zatrzymanie napedu dokonuje sie poprzez
uzycie instrukcji XSTP. Pozycja zadana musi by¢ ustalona, w celu ustalenia kierunku ruchu napedu.

W przypadku ruchu absolutnego (ABS), jesli pozycja zadana bedzie wieksza niz pozycja aktualna napedu,
naped wykona ruch do przodu. Jesli pozycja zadana bedzie mniejsza niz pozycja aktualna, naped wykona
ruch do tytu. W przypadku ruchu inkrementalnego (INC), jesli pozycja zadana bedzie wieksza od zera, naped
wykona ruch do przodu. W przeciwnym razie, wykona ruch do tytu.
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Obecny krok Droga dla 1. kroku
pozycjonowania

Predkos¢ Kolejny Predkoé¢ Predkos¢ Droga dla drugiego
krok kroku
/_\ \

> >
Czas I \ Czas I \ Czas
Czas ,Dwell” Poczatek 1.kroku Poczatek 1. kroku

-

3. Target position (Pozycja zadana)

Jesliilo$¢ ruchéw dla trybu ruchu inkrementalnego réwna jest 0 lub w przypadku ruchu absolutnego, pozycja
zadana rowna jest pozycji aktualnej, po wyzwoleniu startu napedu, sygnat dojazdu do pozycji nie zostanie
wyzwolony, pomimo iz krok pozycjonowania zostanie wykonany.

Zakres:

Pulse unit: -2,147,483,648 ~ 2,147,483,647 pulséw

mm unit: -214,748.3648 ~ 214,748.3647 mm

inch/degree unit: -21,474.83648 ~ 21,474.83647 cali/stopien

Dane w tablicy danych pozycjonowania mogg by¢ modyfikowane za pomocg instrukcji XTEAA lub XSMD.
W przypadku modyfikacji danych pozycjonowania, nalezy wzigé¢ pod uwage separator dziesietny.
Przyktad: w przypadku uzycia jednostki mm, nalezy poda¢ warto$¢ ,, 10000” w celu wykonania ruchu o 1mm.
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4. Operation speed (Predkos¢ ruchu)

Dane w tablicy danych pozycjonowania mogg by¢ modyfikowane za pomocg instrukcji XTEAA lub XSMD.
W przypadku modyfikacji danych pozycjonowania, nalezy wzigé¢ pod uwage separator dziesietny.

5. Accel No./Decel No. (Numer przyspieszenia/opdznienia)
Kazde z 4 przyspieszen i opdznien moze byc¢ zdefiniowane.

6. M code (kod M)

Do kazdego ruchu mozna przypisaé instrukcje pomocnicze M (G code). Instrukcja moze zosta¢ wykonana

w trakcie rozpoczecia (With) lub po wykonaniu danego ruchu (After). Przypisany kod M, moze by¢
monitorowany w 10. stowie statusowym, odczytanym przy uzyciu instrukcji XSRD. Kod M bedzie monitorowany
przy rozpoczeciu operacji lub po jej zakoniczeniu, w zaleznosci od wyboru dziatania instrukcji pomocniczej
M(With/After).

W przypadku uzycia kodu M, 3. bit pierwszego stowa statusowego odczytanego przy uzyciu instrukcji XSRD
zostanie zatgczony. Jesli instrukcja ruchu zostanie zatgczona przy aktywnym 3. bicie, wystgpi bfad.

W celu dezaktywacji bitu 3. nalezy uzyc instrukcji XMOF.

7. Dwell time (Czas opoznienia)

Czas opdznienia po wykonaniu ruchu przez naped. Jezeli funkcja ,,Dwell Time” zostanie uzyta, kolejny ruch
napedu zostanie wykonany po zakoriczeniu poprzedniego ruchu i zwtoce czasowej zgodnej z parametrem.
Parametr ten odnosi sie do opdznienia pomiedzy zadanym sygnatem ruchu a rzeczywistym ruchem.

Po przypisaniu czasu opdznienia, sygnat osiggniecia pozycji zostanie zatgczony po zadanym sygnale ruchu

i czasie opoznienia.
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8. Sub axis setting (ustawienie osi podrzednej)

OS¢ podrzedna musi zosta¢ dodana w przypadku interpolacji liniowej lub kotowej. Wiecej niz jedna o$ moze
by¢ przydzielona w przypadku interpolacji liniowej i tylko jedna o$ w przypadku interpolacji kotowej.

9. Cir. int. Auxiliary point (Dodatkowy punkt dla interpolacji kotowej)
Dodatkowy punkt musi zosta¢ dodany dla osi nadrzednej i podrzednej, w przypadku wyboru opcji
»,Middle-Point” lub , Center-Point” w opcji interpolacji kotowej (Cir. int. mode). W przypadku wyboru opcji
,Radius" ustawianej w ,,Cir. int. mode", niezbedne jest podanie parametru ,Cir. int. auxiliary point” tylko
dla osi gtdwnej. W tym przypadku, parametr ten bedzie promieniem kota.

10. Cir. int. Mode (typ interpolacji kotowej)

a) Middle-Point (punkt posredni)

W celu uzycia tego trybu, dodatkowy punkt dla interpolacji kotowej (Cir. int. auxiliary point) musi zosta¢
umieszczony na tuku lub okregu. Jesli punkt dodatkowy nie znajduje sie na torze ruchu, wystgpi btad.

0Of$ podrzedna

A Punkt dodatkowy = punkt posredni
Pozycja aktualna

Pozycja zadana

P
I > 05 gléwna AN'RO
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b) Center-Point (punkt srodkowy)

W przypadku uzycia trybu punktu sSrodkowego, dodatkowy punkt interpolacji kotowej (Cir. int. auxiliary point)
bedzie srodkiem okregu lub tuku. Innymi stowy, odlegtos¢ pomiedzy pozycjg aktualng i dodatkowym punktem
oraz dodatkowym punktem i pozycjg zadang, musi by¢ taka sama. Jesli odlegtosci nie sg takie same, wystgpi
btad przy prébie wykonania ruchu z interpolacja kotowa.

0$ podrzedna Kleru'nek cwW
A Pozycja aktualna‘/ Pozycja zadana
— / | Punkt dodatkowy = punkt sSrodkowy
|

|
. »  0$gtdwna
\_/_ Kierunek CCW

ANIRO
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c) Radius (promien)

W tym trybie, dodatkowy punkt interpolacji kotowej (Cir. int. auxiliary point) wymagany jest tylko

dla osi gtdwnej i w tym przypadku bedzie promieniem okregu lub tuku. Jesli promien bedzie mniejszy
niz potowa odlegtosci pomiedzy pozycjg aktualng a pozycjg zadang, wystgpi btad, poniewaz Srodek
pomocniczego okregu nie zostanie zdefiniowany.

Pozycja aktualna

0O$ podrzedna
A CW, fuk > 180°

CW, tuk < 180°

Promien = Punkt dodatkowy

/ Pozycja zadana

Okregi pomocnicze z przypisanym promieniem, ktérych
punkty srodkowe sg pozycjg aktualng i pozycjg zadang. O$
gtéwna

- >
Srodek pomocniczego okregu toru ruchu

CCW, tuk < 180°

CCW, tuk > 180°

ANIRO
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5.3.1 Cir. int. Turns (obroty interpolacji kotowej)

Interpolacja kotowa zostaje ukonczona po wykonaniu ilo$ci obrotéw przypisanych w opcji ,circular interpolation
turns" a nastepnie osigga pozycje zadana.

O$ podrzedna
A

& Pozycjazadana

Obroty interpolacji liniowe;j
B |
] ]
\
Pozycja aktualna

» 0§ gtéwna

ANIRO
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5.3.2 Helical int. (interpolacja sSrubowa)

Interpolacja srubowa pozwala na generowanie linii Srubowej, poprzez potgczenie interpolacji kotowej i liniowej,
co przedstawiono na rysunku ponizej. 2 osie dziatajg w trybie interpolacji liniowej a jedna w trybie interpolacji
kotowej. Os interpolacji Srubowej zostata przedstawiona jako o$ pionowa na ponizszym rysunku.

Pozycja zadana

O$ interpolacji Srubowej J o
Interpolacja sSrubowa

/

Interpolacja liniowa

Os gtdéwna lub podrzedna
interpolacji kotowej

0

0

0

0

0
N0
A

’

e interpolacji
ko ;

__--~4&— |nterpolacja kotowa

0¢ gtéwna lub podrzedna ~ Pozycja aktualna
interpolacji kotowej

ANIRO
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5.4 Modyfikacja danych w programie

Dane pozycjonowania mogg by¢ modyfikowane z poziomu PLC. Parametry takie jak pozycje zadane, predkosci
operacji krokdw pozycjonowania moga by¢ edytowane poprzez instrukcje XTWR oraz XTEAA. Dane z danego
kroku pozycjonowania modyfikowane sg poprzez instrukcje XSMD.

5.4.1 Modyfikacja danych w kroku pozycjonowania: XSMD

Dane kroku pozycjonowania mogg by¢ edytowane za pomocg instrukcji XSMD. Poniewaz tylko jedna instrukcja
XSMD moze by¢ wykonana na skan programu PLC, kilka zmian w danych krokach pozycjonowania musi
by¢ wykonana o réznych czasach. Ponizej przedstawiono uzycie instrukcji XSMD z wyjasnieniem.

' Modification of a data in a step @ @ @ @ @ @
MOo140 Do1000.0  DO000.1 FOOODSA
el |/ |/ || | HSMD hOooo1 1 Doo120 Doo122 Doo123 0 I_
A A Al Error Always OFF Datato be  Data ltem Step
Positioning Operating state transmitted Mumber
Data Modify State

(@ Numer bazy i slotu. Zawsze wynosi h0001 dla sterownikéw serii XBG-UP z wbudowanym pozycjonowaniem.
(2 Numer osi. 0d 1 do 4 dla XGB-UP.

(3) Dane do przeniesienia. Jedna zmienna zajmuje 32 bity (podwdjne stowo).

(@) Pozycja do edycji. Odwotanie na nastepnej stronie.

(5 Numer kroku do edycji. Od 1 do 400 moze zosta¢ wybranych dla XGB-UP.

(&) Miejsce zapisu przenoszonych danych. 0 oznacza pamieé¢ RAM, natomiast 1 tyczy sie pamieci flash(ROM).
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Wartos¢
1
2

10

11

12
13

14
15
16

17

Pozycja

Target position (Pozycja zadana)

Cir. int. auxiliary point (dodatkowy punkt
interpolacji kotowej)

Operation speed (predkos¢ ruchu)

Dwell time (czas ,, dwell”)

M code numer (numer instrukcji pomocniczej
M)

Sub axis setting (ustawienie osi podrzednej)

Helical int. (interpolacja Srubowa)
Circular int. Turns (obroty interpolacji kotowej)

Coordination system (typ ruchu)
Positioning function and control method
(funkcja pozycjonowania i metoda
sterowania)

Operation method (metoda operac;ji)

Operation pattern (wzér operacji)
Cir. int arc degree (kat interpolacji kotowej)

Accel. No. (numer przyspieszenia)
Decel. No. (humer opdznienia)
Cir. int mode (tryb interpolacji kotowej)

Cir. int direction (kierunek interpolacji kotowej)

Zakres
-2,147,483,648 ~ 2,147,483,647

Uwagi
Punkt dziesietny

0~ 2,147,483,647

0~ 2,000,000 [pulsow/s]
0~ 65,535 [mm]

0~ 65,535

Bit O: Axis 1, Bit 1: Axis 2, Bit 2: Axis 3, Bit 3:
Axis 4

1~4

0~ 65,535

0:ABS, 1:INC
0: SNG, POS 1: SNG, SPD 2: SNG, FEED
3: LIN, INT 4: CIN, INT

0: SNG, 1: REP

0: END, 1: CONT, 2: KEEP
0: Arc< 1800 1:Arc = 1800

0~ 3 forAcc.timel1~4
0~ 3 for Dec. time 1~ 4
0:Middle-Point, 1:Center-Point, 2:Radius

0:CW, 1:CCW

Tryb ,,Radius”

Tryb ,Center-Point"
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I Modification of multiple data in a step
DO1000.0 DO1000A MOoo141
| £l | £l I L HSMD hooo1 1 1000000 1 1 0 I_
L/} L/} 1P L
Al A1 Error Al
Operating state Multiple
State Data Modify
| TMON TO110 1 I_
Waiting
time
TO110
Il | XSMD hooo1 1 50000 3 1 0 I_
Waiting
time

* W przypadku modyfikacji danych kilku krokéw pozycjonowania, kazda z instrukcji XSMD musi zostaé¢ wykonana o rdznych AN'RO
czasach.
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5.4.2 Modyfikacja pozycji zadanej lub predkosci ruchu dla kilku krokéw pozycjonowania:
XTWR, XTEAA

Edycja pozycji zadanych lub predkosci ruchu dla kilku krokéw pozycjonowania odbywa sie przy uzyciu 2 funkcji:
XTWR i XTEAA. Instrukcje nie mogg by¢ wyzwolone jednoczesnie, dlatego nalezy zastosowac pewien czas zwtoki,
pomiedzy wyzwoleniami.

@ @ ® @
I Maodification of Target position or Operation speed of continuous multiple steps
DoO1000.0  DO000.1 MOo142
| /| | /| e | XTWR hooo1 1 Do0130 5 I_
Aol Aol Error | Ax1 Target Position
Operating state Position Data
State Modify
| TMON TO111 1 I_
Waiting
time
TO111
™ | ATEAA hooo1 1 1 0 0 10 I_
time
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(@ Numer bazy i slotu. Zawsze wynosi h0001 dla sterownikéw serii XBG-UP z wbudowanym pozycjonowaniem.
(2 Numer osi. Od 1 do 4 dla XGB-UP.

(3) Dane do przeniesienia. Poniewaz jedna zmienna zajmuje 32 bity (podwdjne stowo), catkowity rozmiar tego
pola wynosi dwukrotno$é wartosci ustawionej w polu ().

(@) Pozycja do edycji. Odwotanie na nastepnej stronie.

(5 Numer kroku do edycji. Od 1 do 400 moze zostaé¢ wybranych dla XGB-UP.

(6) Miejsce zapisu przenoszonych danych. 0 oznacza pamie¢ RAM, natomiast 1 tyczy sie pamieci flash(ROM).

(@ Numer pozycji do edyc;ji. 0 dla pozycji zadanej, 1 dla predkosci ruchu.

Liczba krokéw pozycjonowania, dla ktérych pozycja zadana i predkos¢ ruchu ma by¢ modyfikowana.

W ogdlnosci jest to liczba przypisana w parametrze (4), ale nie musi by¢ mu réwna. Jesli liczba w parametrze
jest mniejsza od parametru (4), modyfikowane sg jedynie parametry wskazane w parametrze (8). W przeciwnym
razie, jezeli parametr (8) jest wiekszy od parametru (4), wskazany naddatek parametréw nie zostanie
zmodyfikowany.



PROGRAM POZYCIONOWANIA

-wykorzystujac tablice danych pozycjonowania




6. Przyktadowy program

W tym rozdziale wyjasnione zostanie uzycie tablicy danych pozycjonowania w programie. Instrukcja startu
niebezposredniego XIST pozwala na sterowanie jedng osig, korzystajac z tablicy danych pozycjonowania.
Uktady pozycjonowania, w ktdrych uzyte sg wiecej niz 2 osie, jak np. interpolacji liniowa lub kotowa, musza
korzystac z tablicy danych pozycjonowania.

6.1 Instrukcja startu niebezposredniego: XIST
Instrukcja XIST odwotuje sie do danych zapisanych w tablicy danych pozycjonowania.

Zmienne instrukcji XIST:

I Operands of XIST
MO0 MO0145
| | el | ST hOooo1 1 1 I_
Ax Indirect @ @ @
Positioning Start
Possible

(@ Numer bazy i slotu. Warto$¢ ta zawsze jest réwna h0001 dla sterownikéw XGB-UP.
(@ Numer osi. Dla sterownikéw XGB-UP jest to wartos$é od 1 do 4.
(3 Numer wykonywanego kroku pozycjonowania. W przypadku przypisania zmiennej, bedzie miata ona rozmiar

jednego stowa. W przypadku przypisania wartosci 0, operacja zostanie wykonana zgodnie z ustawieniami
w tablicy danych pozycjonowania.
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Przyktad uzycia instrukcji XIST:

6.1.1 Jazda tam iz powrotem

1) Widok uktadu

Gorna krancowka

X X X .

Dolna kranncowka

Pozycja bazowa = Pozycja P1 Pozycja P2
0mm =50 mm =1050 mm
2) Ustawienia tablicy danych pozycjonowania
Contral bype O peration twpe| T arget pogition [unm] Dperﬁﬂfﬂ?;ﬁ'%d Aocel Mo, | Decel Mo, b code Dwiar:_ll:]me
1 ABS, [SHEIPOS SMG.EMD R0000.0 1000000 Mo Mo 1] 0
2 ABS, [SHEIPOS SMG.EMD 1050000.0 1000000 Mo Mo 1] 0
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3) Program
'l Going and Returning with XI15T command
MOoo101 MO0146
| ] | ol XIST hO001
1 1P
Ax1 Home -=
Positioning P1
FPossible
Moo14a8
—1P
P2 -=P1
MOoo147
I L XIST hooo1
1P
P1-x P2
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Contral type Dperation type| Target position [um] Elperiant-:ﬁ-lr}ri?eed Bocel Mo, | Decel Mo, M code DW[EI_:!IStI]mE

1 ABRS, [SHGEIPOS SHG, END A0000.0 10000.00 MNal Ma.1 n ]
2 ABRS, [SHGEIPOS REF, EMND 10500000 10000.00 MNal Ma.1 n ]
I Going and Returning with XI1ST command. Step number 0
Moo101 MO0146
| | e | XIET hooo1 1 0 I_
Axl Home -=
Positioning P1
Fossible
Moo14a
11
P2 -=P1
MOo147
—p—
P1-=P2

ANIRO

* Program moze zostaé zapisany w prostszy sposéb, modyfikujac tablice danych pozycjonowania w nastepujacy sposob.
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6.1.2 Automatyczny start do nastepnej pozycji
1) Widok uktadu

Dolna kranncéwka

— X X%

Automatyczny dojazd do
pozycji P3 po 3
sekundowej zwtoce

| 1000 mm/minT

10,000 mm/min

|

5,000 mm/min

X
]

A
Pozycja bazowa = Pozycja P1 25,000 mm/min Pozycja P2 Pozycja P3
0mm =100 mm =1100 mm = 1500 mm
2) Ustawienia tablicy danych pozycjonowania
Control type Cperation twpe| Target position [um] Elperiarzsnr};?eed Accel Mo, | Decel Mo, b code DWFr:_llél]mE
11 ABS, [SMGEIPOS SHG.EMWD 1000000 1000.00 Mo Mo 0 1]
12 ABS, [SHGEIPOS SHG, KEEP 1100000.0 10000.00 Mo Mo 0 3000
13 ABS, [SHGJPOS SHG, EMD 1500000.0 A000.00 Mol Mol 0 1]
14 ABS, [SHGIPOS SHG.EMWD 1000000 Zh000.00 Mo Mo 0 1]

Gorna krancowka
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3) Program
I Automnatic start of next step
MO0 MOOT144
1 Il FIST hO001 11
11 1P
Axcl Hmoe -=
Positioning P1
Possible
Moo148
Ip| ! XIST hooo1 12
P1-=P2-=»
P3
Moo14C
Ip| ! XIST hooo1 14
P3-=P1
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6.1.3 Ruch o te samg odlegtosc

1) Widok uktadu

Dolna kraricowka Goérna krancowka
| B
O e T
|5,000mm/minT<— L —»||—— L —>|<— L —>|<— L —»
A
Pozycjabazowa=  Pozycja P1 Pozycja P2 Pozycja P3 Pozycja P4 Pozycja P5
0 mm =100 mm L=250 mm

Predkosé ruchu do przodu = 10,000 mm/min
Predkosé ruchu do tytu = 50,000 mm/min

2) Ustawienia tablicy danych pozycjonowania

Contral type Dperation type| Target position [um] Ll sra Bocel Mo, | Decel Mo, M code byell e

[rm.fm] [msz]
16 ABRS | [SMNGIPOS SHG, EMD 1000000 R000.00 Mol Mo 1] 1]
17 IMC, [SMGIPOS SMG, EMD 2500000 10000.00 Mo Mo 1] 1]

18 ABS, [SMGIPOS SMG, EMD 100000.0 25000.00 Mo Mo 1] 1]
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3) Program
I Moving same length witn same speed
MO0151
_| D= DO1004 0 ! 3
Ax1 Current Home
Position Position
Moo152
| D<= 1000000 DO1004 | | D<= DO1004 8500000 | 03
A1 Current A1 Current P17~ P4
Position Position
MOo153
_l D= DO1004 11nnnnnn! 03
A1 Current P5
Position
MO0 MO0 50 MO0151 MOO0152 MO0153 ST 000- ] . I_
— | e | /1 /| - !
Al Operation Home P17~ P4 P5
Positioning  condition Position
Possible
MO0151 MOO0152 MO0153 | —
|/ 11 |/ [ ST hC001 1 17 I_
141 10 141
Home P1™P4 P5
Position
MO0151 MOo152 MO0153 |
|/ |/ 11 [ XIST hC001 1 18 I_
11 11 10
Home P17 P4 P5
Position
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6.1.4 Zmiana predkosci podczas operacji pozycjonowania —zmiana w kilku krokach

1) Widok uktadu

Dolna kraricowka

X

| 5,000 mm/minT

X%

7,000 mm/min T|

X

X

5,000 mm/min T|

3,000 mm/min T

A
Pozycja bazowa Pozycja P1 Pozycja P2 Pozycja P3 Pozycja P4
=0mm =100 mm =600 mm =1,000 mm =1,500 mm
Predkos$¢ ruchu do tytu= 10,000 mm/min
2) Ustawienia tablicy danych pozycjonowania
Contral type Dperation type| Target position [um] Elperiant-:ﬁ-lr}ri?eed Bocel Mo, | Decel Mo, M code DW[EI_:!IStI]mE
21 ABRS, [SHGEIPOS SHGE, EMD 100000.0 RO00.00 Ma.l Ma.1 I} 0
22 ABRS, [SHGIPOS SHGE, COMT BO0000.0 Fo00.0o Ma.l Ma.1 i} ]
23 ABRS, [SHGEIPOS SHG, COMT 1000000.0 RO00.00 Ma.l Ma.1 I} 0
24 ABRS, [SHGEIPOS SHGE, EMD 1500000.0 3000.00 Ma.l Ma.1 I} 0
20 ABRS, [SHGIPOS SHGE, EMD 1000000 10000.00 Ma.l Ma.1 i} ]

Gorna krancowka
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3) Program

Moo101
| ]

| Speed changing while positioning is executing using multiple steps

MOo0155

XIST

1T
Al
Positioning
Possible

P
Home -=
P1

MOO0156

hO001

21

| xisT

Pl
P1-> P4
MOO157

hO001

22

| xisT

P}
P4 > P1

hooo1

25
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6.1.5 Zmiana predkosci podczas operacji pozycjonowania —zmiana w jednym kroku

1) Widok uktadu

Dolna krancéwka

Gorna krancowka
| m_
X X X X X
I_f.,om_m_m,mgmﬂ 7.000 mm/min T| 5,000 mm/min T| 3,000 mm/min T
A
Pozycja bazowa Pozycja P1 Pozycja P2 Pozycja P3 Pozycja P4
=0 mm =100 mm =600 mm =1,000 mm =1,500 mm

Predkos¢ ruchu do tytu = 10,000 mm/min

2) Ustawienia tablicy danych pozycjonowania

Contral type Operation type| Target pogition [um] . periarﬂfnﬁrsn?eed Accel Mo, | Decel Mo b code DwFr:_llg]mE
26 ARS [SMNGIPOS SHG, END 100000.0 a000.00 Mo Mo 1] 1]
27 ABS, [SMNGIPOS SHG, END 1500000.0 FO00.00 Mo Mol 1] 1]
2a ARS, [SNGIPOS SHG, END 100000.0 1000000 Mo Mo 1] 1]
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3) Program
I Speed changing while positioning is executing using single step
MOO101 MOO154
1] 1o HIST hOo001 26 l_
1 T 1P|
Ax Home -=
Positioning P1
Possible
MOOD15B l—
=y XIST hoo01 27
P1-= P4
MOO15D
S
P1-> P4
Moving
MO0107 MOO15C
1 . XIST h0001 28 l_
1 T 1P T
Al P4 -= P1
Positioning
Pos=sible
MOO15D Do10o0.c  DO000D.D
|| || | ! D== Do1004 EDDDDDDH XS0R hoo01 SDEIEIEIEII_
P1-=P4 Ax Ax Ax1 Current
Moving Operating Constant Position
State Speed
Di== Do1004 'IEIDEIEIEIEIEI'_I XSOR hOo0oo01 300000 L
Ax1 Current
Pogition
DO1000.2 MO015D
Ip| R
Ao P1->P4
Positioning Moving

Completed

ANIRO
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6.2 Aplikacje wieloosiowe
W tym podrozdziale przedstawiono aplikacje uzywajgce takich funkcji jak interpolacja liniowa lub kotowa.

6.2.1 Interpolacja liniowa

Interpolacja liniowa pozwala na ruch prostoliniowy od pozycji aktualnej do pozycji zadanej. W przypadku

tej interpolacji, 0$ gtdwna utrzymuje predkos¢ zadang w tablicy danych pozycjonowania, natomiast predkosc
osi podrzednej zostaje obliczona automatycznie. Tablica danych pozycjonowania musi zosta¢ uzupetniona
dla kroku odpowiadajgcego za interpolacje liniowg. Wywofanie tej operacji odbywa sie przy uzyciu instrukcji
XIST.

1) Ustawienia tablicy danych pozycjonowania dla osi gtdwnej (interpolacja liniowa)

Iﬁ Contral bype Operation twpe| T arget pogition [ur] Dperﬁzmﬁ_‘?%d Aocel Mo, | Decel Ma. M code DWFr:_llSh]mE Szg'tti?:;s
a1

SRS [LININT SMG.EMD 2000aa0.0 5000.00 Mo Mo 1] 1] 2 Bz
@) @ ® @ ®

(@ Control type (typ ruchu): Dla interpolacji liniowej nalezy wybraé: ABS, [LIN]INT lub INC, [LIN]INT.
(2) Operation type (typ operacji): Typ operacji wybierany jest wedtug oczekiwanego wzoru operacji.

(3) Target position (pozycja zadana): Jesli pozycja zadana jest réwna pozycja aktualnej, 0$ gtéwna nie wykona
ruchu a o$ podrzedna wykona ruch z predkoscia osi gtéwnej.

(@) Operation speed (predkosé ruchu): warto$é ta zalezna jest takze od wyboru w parametrze (Int. speed selection
- patrz slajd 75).

(5 Sub. axis setting (ustawienia osi podrzednych): 1 lub wiecej osi moze zosta¢ przypisana do osi gféwne;j.
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2) Ustawienia tablicy danych pozycjonowania dla osi podrzednej (interpolacja liniowa)

Contral type Operation type] Target position [pls] . per?g?sr}:]pmd Aocel Mo, | Decel Mo, b code Dwn[ar:-llstllme SL;E'HE?ES
A ARS, [SNGIPOS SHG, END FOO0000 ] Mo Mo 1] n MNore

(@ Step number (numer kroku): Numer kroku dla osi podrzednej musi byé taki sam jak dla osi nadrzednej.

(2 Control type (typ ruchu): Wybér typu operacji dla osi podrzednej nie jest brany pod uwage.

(3) Operation type (typ operacji): Typ operacji wybierany jest wedtug oczekiwanego wzoru operacji.

(@) Target position (pozycja zadana): Jesli pozycja zadana dla osi podrzednej jest réwna pozycja aktualnej,
o$ podrzedna nie wykona ruchu a os$ gtéwna z predkoscig przypisang dla osi gtdwnej.

(5) Operation speed (predko$é ruchu): Predko$¢ ruchu osi podrzednej nie jest brana pod uwage dla interpolacji
liniowej (zostanie ona obliczona automatycznie).

ANIRO
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3) Program

I Linear Interpolation (Ax1 and AxZ)

MOo101 MO0201 MOO160
|| || Ip| | HIST hO001 1 31 I_
Ax1 Ax2 Liner @ @ ©)

Positioning Positioning  Interpolatio
Fossible Possible nifx1, Ax2)

(@ Numer bazy i slotu. Warto$é ta zawsze jest rowna h0001 dla sterownikéw XGB-UP.
(@ Numer osi gtéwne;.
(3 Numer kroku, w ktérym przypisano dane dla interpolacji liniowe;j.

3) Wykres operacji

Of$ podrzedna (Ax2)

Pozycjazadana b —— ——
=700 mm

|
|
|
|
Pozycja aktualna i :
|

> 0$ gtéwna (Ax1) I
Pozycja aktualna Pozycja zadana AN'RO

=800 mm
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6.2.2 Interpolacja kotowa

Interpolacja kotowa pozwala na ruch po tuku od pozycji aktualnych do pozycji zadanych dwadch osi biorgcych
udziat w tej interpolacji. Jesli pozycje zadane réwne sg pozycji aktualnym, wykonany zostanie ruch po petnym
okregu. Dla tej interpolacji konieczne jest podanie 3. punktu, znajdujgcego sie na okregu lub tuku, poniewaz
przez dowolne 2 punkty przechodzi nieskonczona liczba okregdw. Po wiecej informacji prosze odwotac

sie do slajdu 146.

1) Ustawienia tablicy danych pozycjonowania dla osi gtdwnej (interpolacja kotowa)

. o O peration speed Dl time Sub. axiz
Contral type Dperation type] Target position [um] | bAccel Mo, | Decel. Mo b code [m] =l
36 ABS, [CIRIMNT SHG, END 2a0000.0 10000.00 Mol Mol 1] n 2 Az
Cir. int. Cir. int. Circular int. Helical int
auiliany point mode bLres Bl k.
150000.0 Middle-Faint 0§ Don'tUse

(@ Control type (typ ruchu): Jeden z typdw: ABS, [CIR] INT or INC, [CIR] INT musi by¢ wybrany.

() Parametry takie jak Target position, Operation speed, Sub. axis setting, Cir. int. auxiliary point oraz Cir. int.
mode muszg byc¢ przypisane w tablicy danych pozycjonowania dla osi gtdwnej dla tego typu interpolacji.

Jesli kat tuku lub okregu jest wiekszy niz 360°, parametr Circular int. turns takze musi zosta¢ zdefiniowany.
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2) Ustawienia tablicy danych pozycjonowania dla osi podrzednej (interpolacja kotowa)

Contral type Dperation type| Target position [um] Dperﬁﬂm;‘fem Aocel Mo, | Decel. Mo, b code DWFI_:L;I]F”E 5";2&5:;3
36 &BS, [SNGIPOS SHG, END 100000.0 0.00 M1 M1 0 1] Haone
Cir. int. Cir. int. Circular int. Helical int
auiliary point miode bz EIEEl
1500000 Middle-Faint 0 Daon'tUse

(@ Step number (numer kroku): Numer kroku dla osi podrzednej musi byé taki sam jak dla osi nadrzednej.
() Parametr Target position (pozycja zadana) musi by¢ ustalony. Dodatkowy punkt dla interpolacji kotowej
(Cir. int. auxiliary point) musi zosta¢ przydzielony w przypadku wyboru opcji Middle-Point (punkt posredni)
lub Center-point (punkt Srodkowy) dla typu interpolacji kotowej (Cir. int. mode) osi gtéwnej.

ANIRO
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3) Przyktad interpolacji kotowej — opcja Middle-Point (punkt posredni)

Os$ podrzedna (Ax2)

150 mm Punkt posredni

100 mm <4— Pozycjazadana

| Pozycja aktualna (Przed wykonaniem operacji
50 mm k/l/%/ interpolacji kotowej)
I

> 04 gtéwna (Ax1)

50 mm 150 mm 250 mm

(D) Ustawienia tablicy danych pozycjonowania dla osi gtéwnej (interpolacja kotowa — Middle-Point)

. ", Operation speed Dowell time Sub. axiz
Contral bype O peration twpe| T arget posgition [um] [mmym] Aocel Mo, | Decel Mo, M code [ms] setiing
36 ABRS[CIRIMNT SMG, EMD 2h0000.0 10000.00 Mol Mo ] ] 2 Pz
Cir. int. Cir. ink. Circular int. Helical int
auiliary point mode tures Bl it
150000.0 Middle-FPaint 0: Daon'tUse
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(@ Ustawienia tablicy danych pozycjonowania dla osi podrzednej (interpolacja kotowa — Middle-Point)

1 Contral type Operation tupe| Target pogition (L] Dperiarﬂfn?;?eed Accel Mo, | Decel Mao. M code DWFr:_lISh]mE S';l;'tt;gs
36 ABS, [SMNGJPOS SMNG, END 100000.0 0.00 Mo Mo 1] n Nare
*2 Cir. int. Cir. int. Circular in. Helizal int
auiliary point mode bz ehcal int.
150000.0 iddle-Faoint 0: Don'tUse

*1 Wywotanie instrukgji XIST z numerem kroku pozycjonowania, dla ktérego przypisano dane interpolacji kotowej. AN'RO
*2 punkt dodatkowy interpolacji kotowej (Cir. int. aux. point) musi by¢ umieszczony na tuku lub okregu.
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4) Przyktad interpolacji kotowej — opcja Center-Point (punkt srodkowy)

Os$ podrzedna (Ax2)
A

Pozycja zadana

Punkt posredni = punkt srodkowy

100 mm T e e e e e
68.4mm*l H———————
| Pozycja aktualna (Przed wykonaniem operacji
50 mm I } interpolacji kotowej)
I

X VA

50 m 151.65 mm*! 250 mm

(@ Ustawienia tablicy danych pozycjonowania dla osi gtéwnej (interpolacja kotowa — Center-Point)

> 0$ gtdwna (Ax1)

. ", Operation speed Cowell time Sub. axiz
Control type Operation twpel Target pozition [um] | Accel Mo, | Decel Mo M code [s] sebin
av ABS,[CIRIMNT SMG, EMND 280000.0 10000.00 Mo Mo ] ] 2 Bz
Cir. ink. Cir. int. Circular int. Helizal int
auriliary point mode turnz Elzal k.
151650.0 Center-Point, Cw 0: Don't e

*1 Doktadne dane moga byé pozyskane z narzedzia CAD.
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(2 Ustawienia tablicy danych pozycjonowania dla osi podrzednej (interpolacja kotowa — Center-Point)

Contral type Operation tupe| Target pogition (] Dperiarﬂfn?;?eed Accel Mo, | Decel Mao. M code DWFr:_lISh]mE S';l;'tt;gs
a7 ABRS,[SMNGIPOS SMNG, END 100000.0 0.00 MNal MNal 1] n Nare
*2 Cir. int. Cir. in. Circularin. | | oo
ausiliary poirk miode turms e [
E3400.0 Middle-Faint 0: Don'tUse

ANIRO

*2 Odlegtos¢ od pozycji aktualnej do punktu dodatkowego i od punktu dodatkowego do pozycji zadanej musi by¢ taka sama.
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5) Przykfad interpolacji kotowej — opcja Radius (promien)

Y A CW, Arc > 180°
CW, Arc < 180°

Promien =120 mm

z S~ Pozycja zadana= (250, 100)
B= = = = = =T ( .
o QY Pozycja aktualna = (50, 50
-~ [
A ] 1
\ 1 a X

Srodek pomocniczego okregu toru ruchu
CCW, Arc < 180°
CCW, Arc = 180°

(@ Ustawienia tablicy danych pozycjonowania dla osi gtéwnej (interpolacja kotowa — Radius)

. o O peration speed Dl time Sub. axiz
Contral type Dperation type] Target position [um] | bAccel Mo, | Decel. Mo b code [m] =l
aa ABS, [CIRNIMNT SHG, END 2a0000.0 10000.00 Mol Mol 1] n 2 Az
*1 Cir. int. Cir. int. Circular int. Helical int
ausiliary paoint mode turnz Elizal .
120000.0 Radiuz, Cw, Arcs130 0: Don'tUse

*1 Punkt Cir. int. auxiliary point (dodatkowy punkt interpolacji kotowej) osi gtdwnej jest promieniem pomocniczego okregu i musi byé wigkszy
lub réowny potowie odlegtosci pomiedzy pozycja aktualna a pozycja zadana.
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(2 Ustawienia tablicy danych pozycjonowania dla osi podrzednej (interpolacja kotowa — Radius)

. o O peration speed Dl time Sub. axiz
Contral type Dperation type| Target position [um] | bAccel Mo, | Decel. Mo b code [m] =l
aa ABS, [SMNGJPOS SHG, END 100000.0 0.00 Mol Mol 1] n MNore
Cir. int. Cir. int. Circular in. Helizal int
auriliary point mode turns Eli=al k.
0o iddle-Foint 0: Don'tUse
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7. Sterowniki krzywkowe (CAM)

Sterowanie krzywkowe umozliwia synchronizacje miedzy osiami podrzedng i nadrzedng, gdzie jedna os$ porusza
sie nieliniowo wobec drugiej. Cykl gtdwnej osi, moze zosta¢ podzielony na 20 sekcji pomiedzy osig nadrzedng

i podrzedna. Dla kazdej sekcji mozna zdefiniowac zwigzek pomiedzy osig gtdwng i podrzedng. W sterownikach
serii XGB-UP mozna uzyé do 7 blokéw z danymi sterowania krzywkowego (CAM), w ktérych mozna umiescié

do 2048 punktow oraz 1 blok uzytkownika, obstugujacy do 30 punktow.

7.1 Koncepcja sterowania krzywkowego (CAM)

Sterowanie krzywkowe mozna poréwnaé¢ do mechanizmu przedstawionego na ponizszym rysunku. Potozenie
popychacza, zalezy od kata obrotu krzywki. Pozycja popychacza moze zosta¢ okreslona poprzez analize
potozenia pomiedzy krzywka (kat) i krzywg kreslong w czasie przez popychacz (odlegtos¢ od srodka krzywki
do jej krawedzi). Jeden obrét krzywki moze zostac przyjety jako jeden cykl.

Sterowanie krzywkowe

Dane sterowania Serwonaped

/ krzywkowego (CAM) —

O

J_.
-

e I

¥




7. Sterowniki krzywkowe (CAM)

7.2 Blok sterowania krzywkowego (CAM)
7.2.1 Dane bloku sterowania krzywkowego (CAM)

Dane bloku mozna ustali¢ w oknie CAM Data, widocznym w obszarze roboczym ,Workspace" oprogramowania
XG-PM.

Workspace - x 12 Built_In_Positioning.CAM Data
[tern Parameter ]Qu I
B@ XBC-UP_PDSItIDnIHQ(XGB-XBCU) Select CAM block Main/Sub. axis parameter setting
=@ Built_In_Positioning(*BF-FD04E Basel Slotl)-Offline
: CAM block No. WMain Axis Sub. Axis
Unit 3: degree 1 mm
Travel distance per rot. 360.00000 deg 0.0um
CAM control mode setting Pulses per rotation 20000 pls 20000 pls
g # 1Axis Data .
# 24uis Data . ©) Repeat(Two-way mode)
5l # Jewis Data © Increase(Feed mode) *pulse: [Pulses per rotation] value is the maximum end position of the Main/Sub
; axis
# dawis Data *mmiinch : [Travel distance per rot] value is the maximum end position of the
B Point unit 1.00000 Main/Sub axis
B Project *degree : 360.00000 is the maximum end position of the Main axis
CAM block data setting
Main Ax. start pos.| Main Ax. end pos. | Sub. Ax. start pos.| Sub. Ax. end pos. CAM curve A
1 0.00000 0.0
2
3
4
5
6 =
7 =
8
9
10
2 &l
12
13 m
14
15
16
17 b4
[ Characteristic Curve I {Setup complete]
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7.2.2 Parametry bloku sterowania krzywkowego

1) CAM block No (numer bloku sterowania krzywkowego):

W tym miejscu, nalezy wybraé numer bloku CAM. W sterownikach serii XGB-UP mozna uzy¢ do 7 blokéw
z danymi sterowania krzywkowego, ktére mozna edytowac tylko poprzez oprogramowanie XG-PM. Oznacza to,

ze bloki o numerach od 1 do 7 nie mogg by¢ modyfikowane w programie PLC. Funkcja ta dostepna jest jedynie
w przypadku uzycia bloku uzytkownika.
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2) CAM control mode (typ sterowania krzywkowego):

(O Repeat (Powtdrzenie): ten typ pozwala na ciggte powtarzanie zdefiniowanego ruchu. W tym trybie pozycja
poczatkowa i konicowa musi wynosi¢ 0. Funkcja ta moze by¢ uzyta jako zastgpienie mechanizmu krzywkowego

Pozycja Dane sterowania

i
Pozycja koncowa
osi podrzednej

b kroywkowego (CAM)

Pozycia osi glawne]

1 chrat osi glowne]

=Czas

Pozycja osi glownej
podczas jednego obraotu

[
Pozycia kohcowa
osi glowne]

Pozycja osi
E

podrzednej

=735

1 cykl 1 cykl

1 cykl

=Czas
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@ Increase (Tryb dodawania): Pozycja osi podrzednej z ubiegtego cyklu bedzie dodawana do kazdego
nastepnego cyklu. Pozycja koncowa osi podrzednej nie moze by¢ rowna 0.

Pozycja Dane sterowania Pozycja osi gldwnej

F
Ostatnia pozycia [ krzywkowego (CAM) T

osi podrzednej

= (Czas

Pozycja osi glowne]
podczas jednego ohrotu

PozyCja KONDOWE | == == = = i = = e e e e e e e e e
osi glowne]

1 ohrot osi gtownej

=(7as

Pozycja osi
-

Ruch osi
podrzednej

=(Czas
ANIRO
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3) Point unit (rozdzielczo$¢)

Ten parametr decyduje o rozdzielczosci danych sterowania krzywkowego dla gtéwnej osi. Oprogramowanie
XG-PM wyliczy dane do sterowania krzywkowego dla wybranej rozdzielczosci.

Przykfad:

Jezeli jednostka ruchu osi gtéwnej jest °(stopien) i parametr Point unit zostanie ustawiony na wartos¢ 1,
oprogramowanie wyliczy dane do sterowania krzywkowego dla kazdego z 360° (360 danych na cykl).
Poniewaz maksymalna liczba danych w bloku sterowania krzywkowego wynosi 2048, najwieksza
rozdzielczo$¢ danych wynosi 0.18° na jeden punkt (360° + 2048 = 0.18°).

Pozycja osi podrzedne] Dane sterowania krzywkowego (CAM)

Pozycja koncowa|
osi podrzednej

- Point unit (rozdzielczosc)

I

H Pozycja osi
F—1 -ttt -

0 gldwnej

L 4

F

1 obrat osi gidowne]
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4) Main/Sub axis parameter setting (ustawienia osi gtéwnej/podrzednej)

Jednostka ruchu oraz ustawienia mechaniczne osi ustawiane sg w tym oknie. Jednostka stopnia, nie moze zostaé
uzyta dla osi podrzednej. W przypadku uzycia stopnia jako jednostki ruchu dla osi gtéwnej, wartos¢ 360.0°
zostaje ustawiona w parametrze Travel distance per rotation (odlegtos¢ przebyta podczas jednego cyklu).

Parametr ,Travel distance per rotation" oznacza odlegtos¢ przebytg podczas jednego cyklu osi gtownej,

a nie jej obrotu. W ustawieniach osi gtdwnej nalezy poda¢ odlegtosc przebytg podczas jednego cyklu

a dla osi podrzednej pozycje maksymalng dla cyklu. Liczba pulsdw na obrét (pulses per rotation) w ustawieniach
sterowania krzywkowego CAM danej osi musi zosta¢ przydzielona, biorgc pod uwage parametry ,travel distance
per rotation" oraz ,pulses per rotation" w podstawowej grupie parametréw ,basic parameter".

Parametry te, sg wykorzystywane przez sterowanie krzywkowe CAM.

Numer osi podrzednej i gtdwnej nalezy przydzieli¢ w instrukcji CAM.
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5) CAM block data setting (ustawienia bloku danych sterowania krzywkowego)

Cykl osi gtéwnej moze zostac podzielony na 20 sekcji, poprzez ustawienie pozycji startowej i koncowej.

Pozycja koncowa jednej sekcji, bedzie pozycjg startowa kolejnej sekcji a pozycja koricowa osi gtdwnej ostatniej
sekcji, musi by¢ rowna parametrowi ,Travel per rotation" dla osi gtéwnej. Predkosc¢ osi nie musi by¢ ustawiona,
poniewaz predkos$é osi podrzednej zostanie automatycznie obliczona przez modut pozycjonowania,

w celu zachowania relacji (zadanej poprzez krzywa CAM) pomiedzy osig gtéwng i podrzedna.

Predkos$¢ osi nadrzednej zostanie ustalona w instrukcji wywofania sterowania krzywkowego.

Pozycja osi podrzedne]
'

B o i

Sekcja3.krzywaCAM: cykloida

Sekcj32 SE"(CiElj.
Pozycja koncowa

Sekcja3 osi podrzednej Sekcja2.krzywaCAM:
S | A——— |iniIE| prosta
I 1 , Rozdzielczose (point unit)
Sekcjal : | o
d! : S.El-ccja.‘_'L.l-c.rzy_rwaCAI"u'l.: |i.niE.| prosta
A ozycjak]| “Pozycja k.

Pozycja k. osi gt osi gi.
osi gf. ” sekcjil | sekcji 2 !
sekcji 3 Sekcjal | Sekcja2 | Sekcja3
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Charakterystyka pozycji, predkosci, przyspieszenia oraz zrywu kazdej krzywej CAM w funkcji czasu, widnieje
w opcji ,Characteristic curve".

r B
CAM Characteristic Curve P
CAM characteristic curve
Curve shape Simple Harmonic -
Position/Speed/Acceleration/Jerk(SVAJ) graph
Position(S) Max:
1.00000
Min:
0.00000
Speed(V) Max:
1.57076
Min:
{
0.00000
Accel.(A) Max:
4.93409
Min:
-4.93409
Phase
Jerk(J) Max:
2.46735
Min:
-0.09058
Phase
€
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6) CAM block data setting example (przyktad ustawien danych bloku sterowania krzywkowego)

(0°(360°),0 mm™) (20°, 100 mm)

(330, 150 mn]) (45°, 200 mm)

—7 7
(280°, ZZOmFJ))\\\‘T /

(70°, 170 mm)
270" ——=E==8T - 90°

(190°, 180 mm)

180°
(D) Ustawienia osi gtéwnej/podrzednej
Main Axis Sub. Axis
Init 3 degree 1. mm
Travel distance per rot. 360.00000 deqg 2200000 um
Pulses per rotation 20000 pls 20000 pls

*1) Warto$¢ 0 mm dla osi podrzednej nie jest wartoscia fizyczng lecz pozycjg gdzie sterowanie krzywkowe jest wywotywane.
Pozycja osi podrzednej jest pozycja relatywna od pozycji gdzie rozpoczyna sie sterowanie CAM.

*2) Poniewaz maksymalng wartoscig pozydji osi podrzednej jest 220 mm, parametr ,Travel distance per rotation" w ustawieniach osi
gtéwnej/podrzednej musi zosta¢ ustawiony na wartos¢ 220 mm a parametr ,Pulses per rotation" musi zosta¢ przypisany, biorac pod uwage
parametr ,Pulses per rotation" oraz ,Travel per rotation" w podstawowej grupie parametréow ,basic parameter, osi podrzednej.
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(2 Ustawienia danych bloku sterowania krzywkowego

Main Ax. start pos.

Main Ax. end pos.

Sub. Ax start pos.

Sub. Ax. end pos.

CAM curve

1 0.00000 20.00000 0.0 100000.0 Constant Acceleration

2 20.00000 4500000 100000.0 200000.0 Simple Harmonic

3 45.00000 7000000 200000.0 170000.0 Reverse Double Harmonic
4 F0.00000 140.00000 170000.0 150000.0 Double Harmonic

5 140.00000 180.00000 150000.0 180000.0 Modified Constant WVelocity
] 190.00000 280.00000 180000.0 220000.0 One-Dwell Modified Trapezoid
r 280.00000 330.00000 220000.0 150000.0 Constant Acceleration

8 330.00000 360.00000 150000.0 0.0 Reverse Double Harmonic
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7) CAM block data setting example (przyktad uzycia bloku danych sterowania krzywkowego)

Po zakonczeniu ustawien, nalezy wybrac opcje ,,Setup complete™ widoczng na dole okna CAM data. Nastepnie
przydzielone zostang punkty dla sterowania krzywkowego z rozdzielczoscig zgodng z ustawieniami parametru
Point unit. W zaktadce Graph, widoczne sg dane sterowania krzywkowego oraz krzywe dla kazdej osi.

[ Parameer |GW'| Il

CAM profile CAM graph
Pos.
No. Main Ax. pos. [deg] Sub. Ax. pos. [um] A 200000
1 0.00000 0.0 g
2 1.00000 500.0 i -
3 2.00000 2000.0 100000
4 3.00000 4500.0 50000
5 4.00000 8000.0
3 00000 125000 0T T T T T T T
7 &00000 180000 0.00000 55.00000 115.00000 180.00000 245.00000 310.00000
g 7.00000 24500.0
9 2.00000 32000.0
10 9.00000 40500.0 Contral Siapi
1 10.00000 50000.0 Speed
12 11.00000 59500.0
12 12.00000 68000.0
14 13.00000 75500.0
15 ~14.00000 L 782000.0
16 15.00000 87500.0
17 16.00000 92000.0
18 17.00000 95500.0
19 18.00000 930000 0.00000 55.00000 115.00000 180.00000 245.00000 310.00000
20 19.00000 99500.0
21 20.00000 100000.0 A
22 21.00000 100394.3 : 900000
23 22.00000 101570.8 400000
24 23.00000 1035112 ~100000
25 24.00000 106184.7
26 3500000 109549.1 -600000
27 26.00000 1135516 -1.1e6
28 27.00000 1181288 1.6e6
29 28.00000 1232087 0.00000 55.00000 115.00000 180.00000 245.00000 310.00000
30 29.00000 128711.0
31 30.00000 134549.2
32 . 31.00000 1408309 Jerk 6e6
33 32.00000 1468605 466
34 33.00000 1531395 55
35 34.00000 159369.1 2 A
36 ~35.00000 L 1654508 0 A’
37 36.00000 171289.0 2¢6
38 37.00000 1767913 466
39 38,00000 1818712 - 0.00000 55.00000 115.00000 180.00000 245.00000 310.00000
40 39 00000 1RR448 4
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7.2.3 Wywotywanie sterowania krzywkowego: XCAM

' CAM Control Start

MO0201 MOo205
|| Ip| | XCAM hO001 2 1 1 I_
RO A2 CAM ® © 6 @
Positioning Control
FPossible Start

(@ Numer bazy i slotu. Warto$¢ ta zawsze jest réwna h0001 dla sterownikéw XGB-UP.

(@ Numer osi, dla ktérej ma byé wywotane sterowanie krzywkowe (numer osi podrzednej).

(3 Numer osi gtéwnej: od 1 do 4. W przypadku ustawienia zewnetrznego enkodera jako osi gtéwnej, nalezy
podac wartosc 9.

(@ Numer wywotywanego bloku sterowania krzywkowego: od 1 do 7. W przypadku wywotania bloku uzytkownika
sterowania krzywkowego, nalezy podac wartosc 8.

W przypadku wywotania instrukcji XCAM, sygnat ,sub axis in-operation" zostanie wyzwolony oraz zapali
sie dioda LED informujgca o pracy osi. Jesli os gtdwna jest nieruchoma, os$ podrzedna nie wykona ruchu.
W przypadku wywotania instrukcji XSTP dla osi podrzednej, sterowanie krzywkowe zostanie zatrzymane.
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7.3 Blok uzytkownika sterowania krzywkowego

W celu modyfikowania danych sterowania krzywkowego, nalezy uzy¢ bloku uzytkownik. W przypadku tego
bloku, maksymalnie do 30 punktéw moze zostac¢ zdefiniowanych, przy czym interpolacja do kazdego nastepnego
punktu moze byc jedynie liniowa.

7.3.1 Struktura bloku uzytkownika sterowania krzywkowego

CPU Modut pozycjonowania
Adres 0 lloé¢ danych CAM 0s 2 0s 3
Adres 2 Pozycja gtéwnej osi 1*7 49100 49222 49344 49466
Adres 4 Pozycja osi podrzednej 1*Y 49102 49224 49346 49468
Adres 6 Pozycja osi gtéwnej 2 49104 49226 49348 49470
. . . 49106 49228 49350 49472
Adres 8 Pozycja osi podrzednej 2
Adres 10 Pozycja osi gtdwnej 3 49108 49230 49352 49474
- - - 49110 49232 49354 49476
Adres 12 Pozycja osi podrzedne; 3 Instrukcja XVWR*2)> 49112 49234 49356 49478
Adres 114 Pozycja osi gtdwnej 29 49214 49334 49458 49580
Adres 116 Pozycja osi podrzednej 29 49216 49336 49460 49582
Adres 118 Pozycja osi gtéwnej 30 49218 49338 49462 49584
Adres 120 Pozycja osi podrzednej 30 49220 49342 49464 49586

*1) Pozycje pierwszej osi gtdbwnej i podrzednej musi by¢ rowna 0.

*2) Jedna lub wiele danych moze zosta¢ przestana przy uzyciu instrukcji XVWR.

*3) Numer osi, dla ktorej majg by¢ przestane dane sterowania krzywkowego.
T,
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7.3.2 Zapis zmiennych: XVWR

Zapis danych ze sterownika PLC do modutfu pozycjonowania odbywa sie poprzez instrukcje XVWR.

W odrdznieniu od instrukcji XTEAA oraz XSMD, za pomoca ktérych mozna zmieniaé pojedynczy parametr,
instrukcja XVWR pozwala na edycje wszystkich parametrow. Za pomoca tej instrukcji, przesta¢ mozna dane
o rozmiarze do 128 stéw ze sterownika PLC do modutu pozycjonowania.

I Variable Data Write @ @ @ @ @ @ @
Do1000.0  DOY000A Moo102
|/ |/ el | XVWR h001 1 DO1200 49100 0 122 122 I_
Al A1 Error Aol User Aol User
Operating state CAM Data CAM
State Write data(Mo. of
CAM
position)

(@ Numer bazy i slotu. Warto$¢ ta zawsze jest réwna h0001 dla sterownikéw XGB-UP.
(@ Numer osi, ktérej parametry maja byé zmienione.

(3) Pierwszy adres stowa danych w sterowniku PLC, ktére majg by¢ przestane.

(@) Adres modutu pozycjonowania, na ktéry maja by¢ przestane dane.
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(5) Offset pomiedzy blokami. Parametr ten jest brany pod uwage tylko w przypadku przesytania danych do kilku
blokéw. Wiecej informacji na nastepnym slajdzie.

() Rozmiar danych bloku do przestania. Wiecej informacji na nastepnym slajdzie.

(@) Catkowity rozmiar danych do przestania. Warto$é ta, jest iloczynem rozmiaru przesytanych danych oraz ilosci
przesytanych blokow. W przypadku przesytania tylko 1 bloku, catkowity rozmiar danych do przestania réwny
jest rozmiarowi danych bloku ((7)=(6)). Wiecej informacji na nastepnym slajdzie.

* Wywotanie bloku uzytkownika sterowania krzywkowego, odbywa sie poprzez instrukcje XCAM, z numerem bloku ustalonym
na wartos¢ 8. O$ podrzedna takze musi by¢ wywotana instrukcja XCAM.
* Zakoriczenie sterowania krzywkowego odbywa sie przy pomocy instrukcji XSTP.
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* Dla bloku o rozmiarze rownym 4, catkowity rozmiar danych do przestania 3 takich blokéw wynosi 12.

Adres 1 Dana 1 ) [ Address 1

Adres 2 Dana 2 Rozmiar bloku=4 J Address 2

Adres 3 Dana 3 [ - Address 3

Adres 4 Dana 4 Address 4

Adres 5 Dana 5 : -

Adres 6 Dana 6 Offset bloku
Adres 7 Dana 7 [ Rozm,-ar blok,, _ [ Address Offset + 1

Adres 8 Dana 8 \ Address Offset + 2

Adres 9 Dana 9 3 J Address Offset + 3

Adres 10 Dana 10 Address Offset + 4

Adres 11 Dana 11 [ -

Adres 12 Dana 12 J Qs

Address Offset X2 +1
Address Offset X2 +2

Address Offset X2 +3
Address Offset X2 +4
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7.3.3 Przyktad uzycia bloku uzytkownika sterowania krzywkowego (tablica XY)

@ Wykres ruchu

0s$ podrzedna (mm)

A

400

300
250

150

— 900 1.-000 0s$ gtéwna (mm)
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() Program, gdzie o$ nr 2 jest osig podrzedna

| DMow 1500000 D01506 I_
X2(Main 2)

! oMo 2500000 D01508 L
Y2(Sub 2)

! DMOV 5500000  DO1510 I_
X3(Main 3)

[ omov 4000000 DO1512 I_
Y3(Sub 3)

! DO 5500000 D01514 l_
X4(Main 4)

! DO 4000000 DO01516 l_

Y4(Sub 4)

! DMOV 7500000 DO1518 l_
X5(Main 5)

! DMOV 1500000 D0O1520 l_
¥5(Sub 5)

! oMo S000000 D01522 L
XKB(Main 6)

! DMOV 3000000 DO1524 l_
YB(Sub B)

! Do 10000000 DO01526 L

X7 (Main 7}
| DO o Do1528 l_
Y7 (Sub 7)
_I HVWR hooo1 2 DoO1500 49222 0 30 30 l_
Mo. of 20
Paoint

* Podczas przypisywania punktu, nalezy wzig¢ pod uwage separator dziesietny w zaleznosci od wybranej jednostki ruchu.
T,
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