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1. ZAKLADNIi INFORMACE O SYSTEMU
Ezi-SERVO® Plus-R
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Ezi-SERVO’

Closed Loop Stepping System

Ezi-SERVO-PR-56L -

Nazev systému se
zpétnou vazbou

A-O0
-‘_ Uzivatelsky kod

|

Typ komunikace Velikost priruby motoru Délka motoru RozliSeni enkodéru
PR: RS-485 20:20 mm [NEMA 8] S: kratka A: 10 000 ot/min
28:28 mm [NEMA 11] M: stfedni B: 20 000 ot/min
42:42 mm [NEMA 17] L: dlouhd C: 32 000 ot/min
56:56 mm [NEMA 23] XL: extra dlouhd D: 16 000 ot/min
60: 60 mm [NEMA 24] F: 4000 ot/min
86: 86 mm [NEMA 34]
110: 110 mm [NEMA 42]
1.1 Specifikace Ezi-SERVO® Plus-R:
Model motoru | EzM-20 | EzM-25 | EzM-28 | EzM-35 | EzM-42 | EzM-56 | EzM-60 | EzM-71 | EzM-86 | EzM-110
Model ridici EzS-NDR- | EzS-NDR- | EzS-NDR- | EzS-NDR- | EzS-NDR- | EzZS-NDR- | EzZS-NDR- | EzZS-NDR- | EzS-NDR- | EzS-NDR-
jednotky 20 25 28 35 42 56 60 71 86 110
Vstupni napajeni 24 VDC + 10 % (max. 4 A — plati pro EzS-NDR-56L-A) 40~70 VDC

Algoritmus Fizeni

32 bitové fizeni v uzaviené smycce

Propojeni maximalné 16 pohon( ve zietézeném zapojeni
Pozicni tabulka |256 pozic v pozi¢ni tabulce (pfesun, pauza, opakovani, skok, start, ...)
Prout:lova max. 500 mA (bez zatéze)
spotieba
Pracovni teplota |od 0 do 55°C (provozni teplota bez zatéze 45°C — méfeno na motoru EzM-56L-A)
Teplota | 1 10 do+70°C
skladovani
Vihkost od 35 do 85 % relativni vihkosti (bez kondenzace)
Vibrace 0,5G

Vystupni rychlost

od 0 do 3000 ot/min

model enkodéru A: 500, 1000, 1600, 2000, 3600, 5000, 6400, 7200, 10000
model enkodéru B: 500, 1000, 1600, 2000, 3600, 5000, 6400, 7200, 10000, 20000

::':::::L'l model enkodéru C: 500, 1000, 1600, 2000, 3600, 5000, 6400, 7200, 10000, 32000  (max. rozlieni)
model enkodéru D: 500, 1000, 1600, 2000, 3600, 5000, 6400, 7200, 10000, 16000
model enkodéru F: 500, 1000, 1600, 2000, 3600, 5000, 6400, 7200, 10000, 4000
. . |prebytek proudu, prekroceni rychlosti, méreni chyby pozice, pfehrati, pretizeni, chybné pfipojeni
Bezpecnostni . . " . . o ;
funkce motoru nebo enkodéru, chybné napéti motoru, systémové chyby, chyba paméti ROM, chyba vstupniho

napéti, ...

Signalizace LED

signalizace napajeni, alarmovych stavl, dosaZzeni Zadané pozice, Servo ON status

Smér rotace

CW (ve sméru hodinovych ruci¢ek) / CCW (proti sméru hodinovych rucicek)

Vstupni signaly

3 vyhrazené vstupni signdly pro koncové snimace (LIMIT+, LIMIT-) a referen¢ni snimac (ORIGIN)
9 programovatelnych vstupnich signal( (optocleny)

Vystupni signaly

1 vyhrazeny vystupni signdl (Compare Out)
9 programovatelnych vystupnich signall (optocleny), signal brzdy

Komunika¢ni
rozhrani

sériova linka RS-485 pro komunikaci s PC s rychlostmi prenosu 9600 az 921600 bps

Rizeni pozice

Inkrementdlni méd / absolutni mod
rozsah dat od -134217727 do +134217727 pulz(, pracovni rychlost max. 3000 ot/min

Snimace moznost pripojeni referenéniho snimace a dvou koncovych snimac
GUI software na programovani a ovladani fidici jednotky krokového motoru pro systémy Windows
Software knihovny DLL pro Windows 2000/XP
Pozadavky OS |pro operacni systémy Windows 2000/XP/VISTA/7
\3! y RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR
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1.2 Parametry Ezi-SERVO® Plus-R:

Ezi-SERVO’

Closed Loop Stepping System

Produktovy kéd systému _ f)fl:\aéenl’ Oz’nac':enl’ Pfidrzny moment | Proud m’ot.oru Hmotnost
fidici jednotky krokového motoru [N.m] [A / fazi] [kel
Ezi-SERVO-PR-20M-x EzS-NDR-20M-x EzM-20M-x 0,013 0,5 0,05
Ezi-SERVO-PR-20L-x EzS-NDR-20L-x EzM-20L-x 0,025 0,5 0,08
Ezi-SERVO-PR-25S-x-L* EzS-NDR-25S-x EzM-25S-x 0,033 0,7 0,085
Ezi-SERVO-PR-25M-x-L* EzS-NDR-25M-x EzM-25M-x 0,049 0,21 0,1
Ezi-SERVO-PR-25L-x-L* EzS-NDR-25L-x EzM-25L-x 0,062 0,63 0,12
Ezi-SERVO-PR-28S-x EzS-NDR-28S-x EzM-28S-x 0,065 0,95 0,11
Ezi-SERVO-PR-28M-x EzS-NDR-28M-x EzM-28M-x 0,08 0,95 0,14
Ezi-SERVO-PR-28L-x EzS-NDR-28L-x EzM-28L-x 0,11 0,95 0,2
Ezi-SERVO-PR-35S5-x* EzS-NDR-35S-x EzM-355-x 0,034 0,6 0,165
Ezi-SERVO-PR-35M-x* EzS-NDR-35M-x EzM-35M-x 0,050 0,6 0,18
Ezi-SERVO-PR-35L-x* EzS-NDR-35L-x EzM-35L-x 0,176 0,85 0,26
Ezi-SERVO-PR-35XL-x* EzS-NDR-35XL-x EzM-35XL-x 0,225 0,7 0,36
Ezi-SERVO-PR-42S-x EzS-NDR-42S-x EzM-425-x 0,32 1,2 0,22
Ezi-SERVO-PR-42M-x EzS-NDR-42M-x EzM-42M-x 0,44 1,2 0,28
Ezi-SERVO-PR-42L-x EzS-NDR-42L-x EzM-42L-x 0,5 1,2 0,35
Ezi-SERVO-PR-42XL-x EzS-NDR-42XL-x EzM-42XL-x 0,65 1,2 0,5
Ezi-SERVO-PR-565-x EzS-NDR-565-x EzM-56S-x 0,64 3 0,5
Ezi-SERVO-PR-56M-x EzS-NDR-56M-x EzM-56M-x 1,0 3 0,7
Ezi-SERVO-PR-56L-x EzS-NDR-56L-x EzM-56L-x 1,5 3 1,15
Ezi-SERVO-PR-60S-x EzS-NDR-60S-x EzM-60S-x 0,88 4 0,6
Ezi-SERVO-PR-60M-x EzS-NDR-60M-x EzM-60M-x 1,28 4 0,9
Ezi-SERVO-PR-60L-x EzS-NDR-60L-x EzM-60L-x 2,4 4 1,6
Ezi-SERVO-PR-71M-x-L* EzS-NDR-71M-x EzM-71M-x 1,1 1,3 0,88
Ezi-SERVO-PR-71L-x-L* EzS-NDR-71L-x EzM-71L-x 2,1 2,2 1,45
Ezi-SERVO-PR-86M-x EzS-NDR-86M-x EzM-86M-x 4,0 6 2,3
Ezi-SERVO-PR-86L-x EzS-NDR-86L-x EzM-86L-x 7,5 6 3,8
Ezi-SERVO-PR-86XL-x EzS-NDR-86XL-x EzM-86XL-x 9,0 6 5,3
Ezi-SERVO-PR-110L-x EzS-NDR-110L-x EzM-110L-x 12,8 6 -
Ezi-SERVO-PR-110XL-x EzS-NDR-110XL-x EzM-110XL-x 21 6 -

*  Specialni verze systému redukujici vibrace motoru

C
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Ezi-SERVO'r

Closed Loop Stepping System

1.3 Popis prepinacl a konektord Fidici jednotky

Nastaveni sitového ID

(Sw1)

Zobrazeni sitového ID

Konektor enkodéru

Indikace stavovych
LED diod

Konektor pro
pfipojeni vstupi a

vystupl (CN1)
Konektor RS-485

(CN5)

Volba pfenosové
rychlosti a nastaveni

(CN2) o
Konek zakoncovaciho odporu
onektor motoru (SW2)
(CN3)
Konektor napajeni
(CN4)
a) Indikace stavovych LED diod
Indikace Barva LED Funkce ON/OFF stav
PWR zelena indikace vstupniho napajeni LED sviti, pokud je fidici jednotka napajena
INP dosaZeni Z2adané pozice LED SVI,U’ POkUd reavllny polcet pulfu na .
enkodéru je roven Zadanému poctu pulzl
SON oranZova Servo ON/OFF indikace Servo ON: sviti / Servo OFF: nesviti
blika, pokud je bezpecnostni funkce
ALM cervena indikace alarmu aktivovana (ohlasenou chybu Ize rozeznat
podle poctu blikéani, viz tabulka nize)

*  Bezpeénostni funkce a pocet probliknuti LED diody !ﬂ's‘.l .l a0 !
Pocet bliknuti Pric¢ina Oduvodnéni
1 Prebytek proudu Proud z napajeciho zdroje prekracuje limitni hodnotu
2 Prekroceni rychlosti Rychlost motoru prekrocila maximalni rychlost 3000 ot/min
3 Prekroceni chyby pozice |[Hodnota chyby pozice je vétsi, nez nastavena hodnota v Parameter List ¢. 27
4 Pretizeni Cinnost motoru je po vice ne# 5 sekund nad hranici maximalniho zatizeni
5 Prehrati Teplota uvnitf jednotky presahuje 55°C
Y el Back-EMF je nad limitni hodnotou (napétovy limit Back-EMF zavisi na typu
6 Pfepéti
modelu)
7 Chyba pfipojeni motoru |Chybné pfipojeni kabelu krokového motoru k fidici jednotce
8 Chyba pfipojeni enkodéru |Chybné pfipojeni kabelu enkodéru k fidici jednotce
9 Chyba napdjeni motoru  |Napéti na motoru je mimo stanoveny rozsah*
10 Chyba zadané pozice Po dokonceni polohovani dochazi k chybé pozice
11 Systémova chyba Chyba v fidicim systému
12 Chyba paméti ROM Chyba parametr( uloZzenych v paméti ROM fidici jednotky
14 Chyba vstupniho napajeni |Napéti z napajeciho zdroje je mimo stanoveny rozsah*
15 Vychyleni z Zadané polohy |Odchylka z Zddané polohy je vétsi, nez nastavend hodnota v Parameter List €. 31

*  Limitni hodnota napéti zavisi na typu modelu

ol
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b) Nastaveni sitového ID (pfepina¢ SW1)

Pozice Cislo ID Pozice Cislo ID

0 0 8 8

1 1 9 9 ?3, Co 2

2 2 A 10 o A
3 3 B 11 00 o
4 4 C 12 Ly y L
5 5 D 13 e ¥ ‘E:b
6 6 E 14

7 7 F 15

*  Maximalné Ize propojit 16 jednotek v siti

¢) Volba pfenosové rychlosti a nastaveni zakonéovaciho odporu (piepina¢ SW2)
Ucelem tohoto nastaveni je zména prenosové rychlosti a pouziti zakon¢ovaciho odporu v pfipadé, ze
je fidici jednotka zapojena na konci sité (posledni v poradi).

Pfepinac SW 2.1 slouzi pro pripojeni zakoncovaciho odporu na konci uzlu sité.
Pfepinace SW 2.2~SW 2.4 jsou pouzity pro nasledujici nastaveni pfenosové rychlosti:

SW2.1 SW 2.2 Sw23 Sw24 Baud Rate [bps]
- OFF OFF OFF 9600
- ON OFF OFF 19200
- OFF ON OFF 38400
- ON ON OFF 57600
- OFF OFF ON 115200*
- ON OFF ON 230400
- OFF ON ON 460800
- ON ON ON 921600

*  Tovarni nastaveni pfenosové rychlosti

Jestlize je pfepinac SW 2.1 nastaven na OFF, zakoncovaci odpor je odpojen. l
Jestlize je pfepinac SW 2.1 nastaven na ON, zakoncovaci odpor je pfipojen. Z1 2 3 4

d) Konektor vstupné-vystupnich signali (CN1)

Cislo pinu Funkce 1/0 Cislo pinu Funkce 1/0
1 LIMIT+ Input 14 Digital In2 Input
2 LIMIT- Input 15 Digital In3 Input
3 ORIGIN Input 16 Digital In4 Input
4 Digital In1 Input 17 Digital In5 Input
5 Digital In6 Input 18 Digital In8 Input
6 Digital In7 Input 19 Digital In9 Input
7 Compare Outl Output 20 Digital Out7 Output
8 Digital Outl Output 21 Digital Out8 Output
9 Digital Out2 Output 22 Digital Out9 Output
10 Digital Out3 Output 23 BRAKE+ Output
11 Digital Out4 Output 24 BRAKE- Output
12 Digital Out5 Output 25 24 VDC GND Input
13 Digital Out6 Output 26 24 VDC Input
#*  Funkce BRAKE je volitelnd 13 1
% Ciinl DDAWE mnaoni dackiimnt oy €3 valile +1 OC v [CoNA OC) .
- o of|e==a|]o
\L J]
26 14
Ce ¥
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Fast, Accurate, Smooth Motion

e) Konektor enkodéru (CN2)

Ez'_ SER vom

Closed Loop Stepping System

Cislo pinu Funkce 1/0
1 A+ Input
2 A- Input
3 B+ Input
4 B- Input
5 Z+ Input
6 Z- Input
7 5VDC Output
8 5VDC GND Output
g Frame GND -
10 Frame GND -

f) Konektor motoru (CN3)

Cislo pinu Funkce 3
1 A Phase
2 B Phase 2]
3 /A Phase ] )
4 /B Phase 4 2
Cislo pinu Funkce
1 /B Phase
2 B Phase
3 /A Phase
4 A Phase

*  Pouze pro motory velikosti 86 a 110 mm (EzM-86, EzM-110)

g) Konektor napajeni fidici jednotky (CN4)

Cislo pinu Funkce 2 1
1 24 VDC £10% =
2 GND
Cislo pinu Funkce I EE) 2
1 GND ;Ei[(
2 40~70 VDC iadl

*  Pouze pro motory velikosti 86 a 110 mm (EzM-86, EzM-110)

h) Komunikaéni konektor RS-485 (CN5)
K dispozici jsou prfevodniky R$232 — RS-485 nebo USB — RS-485 pro pfipojeni k PC.

RS-232 na RS-485:

Cislo pinu Funkce Cislo pinu Funkce LED4  LED3 LED2 LED1
1 GND 6 Data-
2 GND 7 GND
3 Data+ 8 GND
4 GND LED 1, 3 Drive status
5 GND LED 2, 4 Communication status ping pint ping pin

Ce .
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Fast, Accurate, §mooth Motion

Ezi-SERVO Fivs-r

Closed Loop Stepping System

1.4 Konfigurace zapojeni pro modely fidicich jednotek:
EzS-NDR-20, EzS-NDR-25, EzS-NDR-28, EzS-NDR-35, EzS-NDR-42, EzS-NDR-56, EzS-NDR-60, EzS-NDR-71

i‘*i‘ @ Kabel USB nebo RS-232C

&

®RS-485 Converter

*Volitelné ‘

L RS-485/USB nebo RS-485/RS-232C

® Kabel RS-485 ® Kabel RS-485

Input / Output

F3 %
' 00 U
e o °
LUMIT= ORIGIN LT+

o 3vyhrazené a 9 programovatelnych digitdlnich vstupt
.__® 1vyhrazeny a9 programovatelnych digitalnich vystupl |

@ Signalovy kabel y

S

@ Prodluzovaci kabel enkodéru m

el

p

® Prodluzovaci kabel motoru

[Napéjeci zdroj 24 VDC\;

=

@ Napajeci kabel

Typ kabelu Signalovy kabel Kabel enkodéru Kabel motoru | Napajeci kabel | Kabel RS-485
Kabely vyvedené z motoru - 30cm 30cm - -
Propojovaci kabely 20m 20m 20m 2m 30m
maximalni délka
@ Signalovy kabel
Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka
CSVR-S-00OOF 1-20 (OO0O) Standardni kabel CSVR-S-O00O00OM 1-20 (OO0O) Energetické retézy
@ Prodluzovaci kabel enkodéru
Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka
CSVO-E-O00OOF 1-20 (OO0O) Standardni kabel CSVO-E-O00O00OM 1-20 (OO0O) Energetické retézy
® Prodluzovaci kabel motoru
Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka
CSVO-M-O000F 1-20 (OO0O) Standardni kabel CSVO-M-O00O00M 1-20 (OO0O) Energetické retézy
@ Napajeci kabel
Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka
CSVO-P-O0OOF 1-2 (OO0O) Standardni kabel CSVO-P-O00OOM 1-2 (OO0O) Energetické fetézy

RAVEO s.r.0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR
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Fast, Accurate, Smooth Motion

® Kabel RS-485

Ezi-SERVO’

Closed Loop Stepping System

Oznaceni Délka [m] Poznamka Oznaceni Délka [m] Poznamka
CGNR-R-OR6F 0,6 Standardni kabel CGNR-R-002F 2 Standardni kabel
CGNR-R-001F 1 Standardni kabel CGNR-R-003F 3 Standardni kabel
CGNR-R-1R5F 1,5 Standardni kabel CGNR-R-005F 5 Standardni kabel

Volitelné pftislusenstvi:

® FAS-RCV (USB — RS-485 prevodnik) / FAS-RCR (RS-232C — RS-485 prevodnik)

Polozka

Specifikace

Prenosova rychlost

Maximalné 115,2 kbps

Prenosova vzdalenost

RS-232C: maximalné 15 m
RS-485: maximalné 1,2 km

Typ konektoru

RS-232C: DB9 Female

RS-485: RJ-45

Rozméry 50x75%23 mm
Vaha 38¢g

Napéjent Napdjeno z PC

(moZnost externiho napajeni DC 5~24 V)

@ Kabel USB / RS-232C

Oznaceni Délka [m] Poznamka Oznaceni Délka [m] Poznamka
CGNR-U-002F 2 USB kabel CGNR-C-002F 2 Kabel RS-232C
CGNR-U-003F 3 USB kabel CGNR-C-003F 3 Kabel RS-232C
CGNR-U-005F 5 USB kabel CGNR-C-005F 5 Kabel RS-232C

TB-Plus (svorkovnice pro DI/DO)

UmozZnuje pfipojit pfes svorkovnici vstupni a vystupni signdly s Fidici jednotkou Ezi-SERVO® Plus-R

Oznaceni Poznamka Oznaceni Poznamka
TB-Plus Svorkovnice DI/DO Cannon Konektor
Kabel rozhrani
Dostupné pro pfipojeni mezi TB-Plus svorkovnici a fidici jednotkou Ezi-SERVO® Plus-R
Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka
CIFD-S-00O0OF 1-5 (O0O0O) Standardni kabel CIFD-S-O000OM 1-5 (O0O0) Energetické fetézy

® Fotografie propojovacich kabell a pfislusenstvi jsou uvedeny v pfiloze na konci dokumentu.

RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR
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Fast, Accurate, §mooth Motion

Ezi-SERVO Fivs-r

Closed Loop Stepping System

1.5 Konfigurace zapojeni pro modely fidicich jednotek:

EzS-NDR-86, EzS-NDR-110
~# @ Kabel USB nebo RS-232C

©®RS—485 Converter

® Kabel RS-485 ® Kabel RS-485

noc

L RS-485/USB nebo RS-485/RS-232C

Input / Output

UMIT= ORIGIN LIvIT+
o 3vyhrazené a 9 programovatelnych digitdlnich vstupt

o 1vyhrazeny a 9 programovatelnych digitalnich vystupl

CN1

\

@ Signalovy kabel

@ Prodluzovaci kabel enkodéru Dl

e[

® Prodluzovaci kabel motoru

@ @ Napajeci kabel

CN4

(Napajeci zdroj 40~70 vDC |

)

Typ kabelu Signalovy kabel Kabel enkodéru Kabel motoru | Napajeci kabel | Kabel RS-485
Kabely vyvedené z motoru - 30cm 30cm - -
Propojovaci kabely 20m 20m 20m 2m 30m
maximalni délka
@ Signalovy kabel
Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka
CSVR-S-00OOF 1-20 (OO0O) Standardni kabel CSVR-S-O00O00OM 1-20 (OO0O) Energetické fetézy
@ Prodluzovaci kabel enkodéru
Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka
CSVO-E-O00OOF 1-20 (OO0O) Standardni kabel CSVO-E-O00O00OM 1-20 (OO0O) Energetické retézy
® Prodluzovaci kabel motoru
Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka
CSVP-M-O00O0OF 1-20 (OO0O) Standardni kabel CSVP-M-OO0OM 1-20 (OO0O) Energetické retézy
@ Napajeci kabel
Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka
CSVP-P-O0OOF 1-2 (OO0O) Standardni kabel CSVP-P-O0OOM 1-2 (OO0O) Energetické fetézy

RAVEO s.r.0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR
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Fast, Accurate, Smooth Motion

® Kabel RS-485

Ezi-SERVO’

Closed Loop Stepping System

Oznaceni Délka [m] Poznamka Oznaceni Délka [m] Poznamka
CGNR-R-OR6F 0,6 Standardni kabel CGNR-R-002F 2 Standardni kabel
CGNR-R-001F 1 Standardni kabel CGNR-R-003F 3 Standardni kabel
CGNR-R-1R5F 1,5 Standardni kabel CGNR-R-005F 5 Standardni kabel

Volitelné pftislusenstvi:

® FAS-RCV (USB — RS-485 prevodnik) / FAS-RCR (RS-232C — RS-485 prevodnik)

Polozka

Specifikace

Prenosova rychlost

Maximalné 115,2 kbps

Prenosova vzdalenost

RS-232C: maximalné 15 m
RS-485: maximalné 1,2 km

Typ konektoru

RS-232C: DB9 Female

RS-485: RJ-45

Rozméry 50x75%23 mm
Vaha 38¢g

Napéjent Napdjeno z PC

(moZnost externiho napajeni DC 5~24 V)

@ Kabel USB / RS-232C

Oznaceni Délka [m] Poznamka Oznaceni Délka [m] Poznamka
CGNR-U-002F 2 USB kabel CGNR-C-002F 2 Kabel RS-232C
CGNR-U-003F 3 USB kabel CGNR-C-003F 3 Kabel RS-232C
CGNR-U-005F 5 USB kabel CGNR-C-005F 5 Kabel RS-232C

TB-Plus (svorkovnice pro DI/DO)

UmozZiuje pfipojit pfes svorkovnici vstupni a vystupni signaly s fidici jednotkou Ezi-SERVO® Plus-R

Oznaceni Poznamka Oznaceni Poznamka
TB-Plus Svorkovnice DI/DO Cannon Konektor
Kabel rozhrani
Dostupné pro pfipojeni mezi TB-Plus svorkovnici a fidici jednotkou Ezi-SERVO® Plus-R
Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka Oznaceni Rozsah délky [m] Poznamka
CIFD-S-00O0OF 1-5 (O0O0O) Standardni kabel CIFD-S-O000OM 1-5 (O0O0) Energetické fetézy

® Fotografie propojovacich kabel( a pfislusenstvi jsou uvedeny v pfiloze na konci dokumentu.

RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR
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Ezi-SERVO 7ius-R
Fast, Accurate, §mooth Motion

Closed Loop Stepping System

2. ELEKTRICKE ZAPOJENI SYSTEMU
Ezi-SERVO® Plus-R

RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR
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Fast, Accurate, Smooth Motion

2.1 Schéma elektrického zapojeni pro modely systémiui:

Ezi-SERVO Fivs-r

Closed Loop Stepping System

Ezi-SERVO-PR-20, Ezi-SERVO-PR-28, Ezi-SERVO-PR-42, Ezi-SERVO-PR-56, Ezi-SERVO-PR-60
Ezi-SERVO Plus-R

2.2 Schéma elektrického zapojeni pro modely systémii:
Ezi-SERVO-PR-86, Ezi-SERVO-PR-110

Vstupni napajeni

(24 VDC + 10 %) 1

2

CN4

—

UzemnéniGND o————=+—

Motion System

24¥DC ot 20,

LIMIT+ ©

LIMIT- &

ORIGIN ¢
Int o
In2 ©
In3 ©

Ind o
In§ o

In7 o
Ing o

In6 o : .
8

Ing o

c Out

24VDC GND

Gutl o

Quiz ©
Quid o
Qutd o
Quts

Oulg o

BRAKE+ © 24

BRAKE— o

]

Encoder
CN2 -
1
At
PRI
3.
B+
ML ENE Encoder
51 1
4 P
z- & N
a5y L E L
GND 85 1
Fg [0
CN3 Maotor
Mator
A
P §®
E f'“"
8

Ezi—SERVO Plus-R

Vstupni napajeni

(40~70 VDC) z

e—— <1

Uzemnéni GND 1

Motion System

CN4

24VDC ©

LIMIT+ o

LIMIT- o

QRIGIN ©

Inl o

In2 o

In3 ©

Ind o

In5 ©

Ing o

In7 o

o o[

Ing o

n9 18

C Out &

24¥DC GND o 25

Outl o

Out2 ©

Outd ©

Outd ©
Outs o

Qutb o

out7 o———— -

Outs © 27

Outd ©

Fiz

RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR

CN2

At
A
B+
B-
Z%
z-
+5Y

Pro fidici jednotky:

EzS-NDR-20
EzS-NDR-28
EzS-NDR-42
EzS-NDR-56
EzS-NDR-60

% VAROVANi %_—

Dbejte zvySené opatrnosti
béhem zapojovani
krokového motoru,
vyhnete se tak
pfipadnému poskozeni
fidici jednotky a motoru.

¥ E Krouceny par vodi¢t

Encoder
®
17N
N
3
4 |\I Encoder
5 |
7!
1
ot/
Motor

Motor

Pro fidici jednotky:

EzS-NDR-86
EzS-NDR-110

__% VAROVANI %_—
Dbejte zvySené opatrnosti
béhem zapojovani

krokového motoru,

vyhnete se tak

pripadnému poskozeni

fidici jednotky a motoru.

¥ "IN Krouceny par vodigi
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Ezi-SERVO 7ius-F

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

2.3 Zapojeni elektrického obvodu

Vsechny vstupné-vystupni signaly jsou tvoreny optocleny. Tyto signaly nejsou ovladany napétovou
urovni, nybrz bindrnimi stavy integrovaného optoclenu — [ON: aktivni] a [OFF - neaktivni].

Vstupni obvod:

Napajeni obvodu pro vstupni signdly je 24 V + 10 % (odebirany proud je pfiblizné 5 mA na obvod).

4.7@
2o
Sm#

o—( s
128 000 - —-—=-= =
4,56

24VGND  14,15,18
17,1819

L1
=]

A

Zpusob napajeni vstupniho obvodu

a) Pripojeni vstupnich signal( jako NPN:

Pripojte +24 V z externiho zdroje nadrazené jednotky ke vstupni svorce +24VDC fidici jednotky (na
spole¢ny bod vstupni svorky €. 26). Uzemnéni ‘GND‘ (minus) z externiho zdroje nadrazené jednotky
privadéjte na jednotlivé vstupni svorky ¢. 1, 2, 3, 4, 5, 6, 14, 15, 16, 17, 18, 19 pro aktivaci signalu.

RiDICi JEDNOTKA NADRAZENA JEDNOTKA

+24V

4K7

I

A

4K7

[}

1

I

I

1

]

i

(]

1

]

[

i

L

i

I

1

'

[}

1]

1

I

1

I

[

1]

I

i

i

I

I

]

] 4K7
L]

'

]

'

I

1

1

1

i

1

[

[}

[

[

I

I

I

1

: i
1 ]
1 i
1 1
I 1
1 ]
! 1
[ ]
1

Schéma zapojeni vstupnich signalti v logice NPN
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Ezi-SERVO'®

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System
b) Pfipojeni vstupnich signal( jako PNP:

Pfipojte spoleény minus ‘GND’ z externiho zdroje nadfazené jednotky ke vstupni svorce +24VDC fidici
jednotky (na spolec¢ny bod vstupni svorky €. 26). +24 V z externiho zdroje nadiazené jednotky
privadéjte na jednotlivé vstupni svorky ¢. 1, 2, 3, 4, 5, 6, 14, 15, 16, 17, 18, 19 pro aktivaci signalu.

RiDICi JEDNOTKA NADRAZENA JEDNOTKA

4K7
_:Ej‘*# St +24VE EXTj l—
- QUTPUT#1 l—
1
i
1
K7 !
JE12] IS PR
- OuUTPUT#2

4K7

HE3’ 7R PR S
] OUTPUT#3

4K7

. OUTPUT#4

Schéma zapojeni vstupnich signala v logice PNP

Vystupni obvod:

Napéti na svorkdch vystupniho elektrického obvodu je nasledujici:
- vystupni napéti<30V

- odebirany proud <15 mA

7.8,9
10,11,12
13,20,21.22] [————=—=-=
L I T
| |
|
: =V,
|
|
O ! S
5 [ * |
2KGND

Schéma zapojeni vystupniho obvodu

* Vystupni signaly mohou byt pfipojeny pouze v logice NPN.

C
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Ezi-SERVO 7ius-R
Fast, Accurate, §mooth Motion m
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3. VSTUPNI A VYSTUPNI SIGNALY
SYSTEMU Ezi-SERVO® Plus-R

C
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Ezi-SERVO'”

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

3.1 Funkce vstupné-vystupnich signali

Vstupni signaly: ‘Limit+', ‘Limit-, ‘Origin‘ jsou pevné pfifazeny ke vstupnim svorkdm ¢. 1,2 a 3
konektoru CN1.
Dalsi vstupni signély jako napf. ‘Clear Pos‘ mlzZou byt volitelné pfifazeny ke
vstupnim svorkam ‘Digital In1*~‘Digital In9‘ konektoru CN1.

Ezi-SERVO-PR: 3 vyhrazené a 9 programovatelnych vstupnich signalli = celkem 12 vstupnich signald

Cislo pinu (STl Funkce vstupniho signalu
konektoru CN1 signalu 5 .
1 Limit+ Pozitivni koncovy snima¢ @
2 Limit- Negativni koncovy snima¢ ®
3 Origin Referencni snima¢ ®
4 Digital In1 Clear Pos @
14 Digital In2 Position Table AO ~ Position Table A7 (PT A0~ PTA7) ®
Position Table Start Execution (PT Start) ®
15 Digital In3 Soft Stop (Stop) ®
Jog+ @
16 Digital In4 Jog- @
AlarmReset ®
17 Digital In5 ServoON @
- Pause ®
5 Digital In6 Origin Search ®
. Teaching ®
= Digital In7 Emergency Stop (E-Stop) ®
18 Digital In8 Jump Position Table Input 0 ~ Jump Position Table Input 2 (JPTINO~JPTIN2) ®
Jump Position Table Start (JPT Start) @
19 Digital In9 User Input 0 ~ User Input 5 (User IN 0 ~ User IN 5)
Vystupni signaly: ‘COMP’ je pevné pfitazen k vystupni svorce €. 7 konektoru CN1.

Dalsi vystupni signaly jako napf. ‘InPosition’ mlZou byt volitelné ptifazeny k
vystupnim svorkam ‘Digital Outl'~‘Digital Out9‘ konektoru CN1.

Ezi-SERVO-PR: 1 vyhrazeny a 9 programovatelnych vystupnich signal = celkem 10 vystupnich signaltd

Cislo pinu ikt ] Funkce vystupniho signalu
konektoru CN1 signalu vystup 8
7 COMP Specificky vystupni signdl (Compare Out) ®
8 Digital Outl
£ Digital Out2 InPosition ®
. Alarm ®
10 Digital Out3 Moving ®
. Acc/Dec ®
11 Digital Out4 ACK ®
12 Digital outs | END @
AlarmBlink ®
13 Digital Out6 OriginSearchOk ®
ServoReady @
20 Digital Out7 Brake @
Position Table output 0 ~ Position Table output 2 (JPT OUT 0~ JPTOUT 2) ®
21 Digital Out8 User Output 0 ~ User Output 8
22 Digital Out9
[ .
i RAVEO s.r.o0., TFida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR



Ezi-SERVO'”?

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

3.2 Podrobny popis vstupnich signalt

v

1) Koncové snimace ‘Limit+¢, ‘Limit-‘ a referenéni snimac ‘Origin‘:

Pozitivni a negativni koncové snimace jsou pfifazeny ke vstupnim svorkam ‘Limit+, resp. ‘Limit-* a
referen¢ni snimac ke vstupni svorce ‘Origin‘ konektoru CN1.

Koncové snimace jsou béhem polohovani pouzity v aplikaci pro zabezpeceni proti mechanickému
narazu. Referencni snimac slouzi pro kalibraci krokového motoru a umoziuje hledani referencni
polohy (nuly) pfed polohovanim.

_|-|: =5 Matice ”
| Sroub

/M

Pozitivni koncovy snimac (Limit+)

Y

Referencni snimac (Origin) | I

Y

Negativni koncovy snimac (Limit-) I |

Y

@® Vstupni signaly ‘Limit+, ‘Limit- a ‘Origin‘ jsou pevné pfifazeny ke vstupnim svorkam ¢. 1, 2 a 3
konektoru CN1 bez moZnosti zmény.

2) Vstupni signal vynulovani pozice ‘Clear Pos:
Timto signalem lze nastavit aktualni pozici na hodnotu ‘0 v ¢itaci polohy.

Cas aktivace tohoto signalu je pfiblizné 10 milisekund a vice (aktivace nab&inou hranou signalu).

® Priklad

rychlost [pps] ‘Actual Pos‘ =3 572 rychlost [pps] ‘Actual Pos‘ =0

v \

=

1 >
cas [s] ) Cas [s]

1

Vstupni signdl vynulovani pozice Vstupni signdl vynulovéni pozice 'ON

(Clear Pos) (Clear Pos)
|
Ce .
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Ezi-SERVO'”

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System
3) Vstupni signaly spinajici polohy z poziéni tabulky ‘Position Table A0 — A7 (PT AO~A7)":

Polohovani mize byt ovladano na zdkladé pozicni tabulky spindnim binarnich vstupnich signall
nadrazenou jednotkou. Kombinaci sepnuti téchto vstupnich signdld Ize ovladat presné polohovaci
pfikazy a Cisla (fadky) pozi¢ni tabulky. To umozni vykonat jednotlivé prfednastavené polohy z pozi¢ni
tabulky a dalsi polohovaci prikazy.

Vstupni signaly ‘Position Table A0 — A7 (PT AO~A7) mliZou byt pouZity pro ovladani az 256 (2°) pozic
z pozicni tabulky. Jejich binarni kombinaci sepnuti miZe byt vybran urcity fadek pozicni tabulky
v rozsahu od 0 do 255, pficemz AO je nejméné vyznamny bit a A7 je nejvice vyznamny bit.

Délka aktivace signalu: po dobu nezbytné nutnou pro vyuziti funkce.

Existuji dvé moZnosti jak naprogramovat kazdy radek pozicni tabulky:

@® Propojenim fidici jednotky krokového motoru s PC naprogramujte jednotlivé fadky poziéni
tabulky pomoci software Ezi-MOTION Plus-R.

@ Natoéte htidel krokového motoru do poZadované polohy a pomoci funkce Teaching uloZte
aktualni polohu do zvoleného radku pozi¢ni tabulky.

Nasledujici tabulka znazornuje, jak Ize pomoci vstupnich signald ‘PT AO~A7* pfifadit urcité ¢islo radku
pozi¢ni tabulky jako aktivni (kompletni tabulku naleznete v pfiloze).

PT A7 PT A6 PT AS PT A4 PT A3 PT A2 PT Al PT AO Cislo Fadku PT
0 0 0 0 0 0 0 0 0
0 0 0 0 0 0 0 1 1
0 0 0 0 0 0 1 0 2
0 0 0 0 0 0 1 1 3
1 1 1 1 1 1 1 0 254
1 1 1 1 1 1 1 1 255

V nasledujicim textu budou kombinace binarnich signald ‘PT AO~A7‘ zndzornény podle schématu nize:

OPTA0 OPTAL OPTA2 OPTA3 OPTA4 OPTA5 OPTA6 OPTA7
OPTA0O OPTAl OPTA2 OPTA3 OPTA4 OPTA5 OPTA6 OPTA?

® Cim vice funkci vstupnich signald ‘PT AO~A7‘ je pfifazeno, o to méné je mozno pfiradit dalsi
funkce ke zbyvajicim vstuplm z celkovych 9 fyzicky pfifaditelnych vstupnich signal(. Pri jejich
plném obsazeni funkcemi vstupnich signald ‘PT AO~A7‘ zbyvd pouze jeden volny fyzicky
prifaditelny vstup k vyuZiti pro jinou funkci.

@® Funkce vstupnich signal( ‘Origin‘ a ‘Clear Pos’ mohou byt naprogramovany do fadku poziéni
tabulky bez jejich fyzického pfirazeni ke vstupnim signdlim. To umozni, aby byly tyto funkce
softwarové ovladany pomoci binarni kombinace vstupnimi signaly ‘PT AO~A7‘. Lze tak usetfit
fyzické obsazeni téchto vstupnich signdald a vyuZit je pro pfirazeni k jiné funkci.
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4) Vstupni signal pro spusténi polohovani dle poziéni tabulky ‘Position Table Start (PT Start)‘:

Poté, co je vstupnimi signaly ‘PT AO~A7‘ vybran pozadovany radek pozi¢ni tabulky, smi byt spusténo
polohovani vstupnim signalem ‘PT Start’. Polohovani je pfitom vykonano podle vybraného radku
pozi¢ni tabulky kombinaci sepnuti vstupnich signald ‘PT AO~A7 .

Délka aktivace signalu: nabéznou hranou signalu.

Nasledujici ptiklad znazornuje polohovani s vyuzitim 5 prednastavenych vzorovych poloh v fadcich
pozi¢ni tabulky €. 0 az 4. Polohovdni je spousténo pomoci 0. fadku poziéni tabulky, pricemz
nasledujici 4 fadky jsou vykonany automaticky skokovou funkci po dokonceni predchoziho radku
pozi¢ni tabulky.

Priklad:
@® Nastavte 0. fadek poziéni tabulky deaktivaci vsech vstupnich signal( ‘PT AO~A7‘ na stav [OFF].
@ Spustte polohovani aktivaci vstupniho signalu ‘PT Start’ na stav [ON] a vykona se poloha

definovana v fadku pozi¢ni tabulky €. 0.

Jakmile je odstartovano polohovani dle poziéni tabulky vstupnim signalem ‘PT Start’, automaticky
je aktivovan vystupni signal ‘ACK’ signalizujici ¢innost polohovéni podle pozi¢ni tabulky. Tento
vystupni signdl je dostupny po cely pribéh polohovani do doby, neZ je polohovani pozi¢ni
tabulkou kompletné dokoncéeno, poté je nastaven na stav [OFF].

Po kompletnim dokonceni polohovani pozi¢ni tabulkou je aktivovan vystupni signal ‘END‘ na stav
[ON].

® Vstupni signal ‘PT Start’ se aktivuje nabéZznou hranou v ¢ase priblizné 10 milisekund.

©)

®

[0 > OPTAD OPTAL OPTA2 OPTA3 OPTA4 OPTA5 OPTA6 OPTA7

rychlost [pps]
PT=3
| PT=2 , Cas[s]
! PT=4 !
| ]
| |
| )
_I 0 { Adresni fadek pozi¢ni tabulky (PT AO~A7) '
. |
{ON |
|
|_| Vstupni signal spusténi polohovani PT (PT Start) '
|
1

Vystupni signal ¢innost polohovani PT (ACK)

Vystupni signal konec polohovéni PT (END)

® Adresni fadek pozi¢ni tabulky musi byt nastaven vstupnimi signaly ‘PT AO~A7‘ 50 milisekund pred
spusténim polohovani vstupnim signalem ‘PT Start'.
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Ovéreni vystupnich signald ‘Moving" a ‘Inposition’ pfi aktivaci signdlu ‘PT Start':

Pti sekvenci spindni vstupniho signalu ‘PT Start’ ovérte pred kazdym nasledujicim sepnutim aktivaci
vystupniho signalu ‘Inposition‘ [ON] a deaktivaci vystupniho signalu ‘Moving' [OFF] jak znazornuje
nasledujici priklad:

OPTAO0 OPTAL OPTA2 OPTA3 OPTA4 OPTA5 OPTA6 OPTA7
OPTA0 OPTAL OPTA2 OPTA3 OPTA4 OPTAS OPTA6 OPTA7

/ PT=3 \ PT=10

rychlost [pps]

cas [s]

_| 3 Adresni Fadek pozi¢ni tabulky (PT AO~A7) 0
! ]
1 1 1
JON ' {ON
|

rl Vstupni signdl spusténi polohovani PT (PT Start) |_|
LON : r7N | — e

.I OFF \ Vystupni signal probihajiciho
] ' T T X polohovani (Moving)
1 1 | , 1
' ' v ON . : Vystupni signal 7adané polohy
OFF \ 7 (Inposition)

N -

5) Vstupni signal pro zastaveni polohovani s deceleraci ‘Soft Stop*:
Vstupni signal ‘Soft Stop’ slouZi pro zastaveni ¢innosti polohovani s postupnou deceleraci.

Cas zpomaleni pfi zastavovani je v souladu s prednastavenou hodnotou decelerace ‘Decel Time‘ a
rozbéhovou rychlosti ‘Start Speed‘. Signal ‘Soft Stop’ je aktivni pfi logické drovni [ON] v ¢ase pfiblizné
10 milisekund a vice (aktivace ndbéznou hranou signalu).

rychlost [pps]

| ' cas [s]
1
10N
Vstupni signal spusténi polohovani PT (PT Start)
| |
1 1
! 10N
|
! Vstupni signal zastaveni polohovani (Soft Stop)
[ .
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6) Vstupni signal pro polohovani v rezimu ‘Jog+‘ a ‘Jog-‘:

Pokud je vstupni signal ‘Jog+‘ nebo ‘Jog-* aktivni [ON], dochazi po dobu jeho aktivace k rotaci htidele
krokového motoru ve sméru nebo proti sméru hodinovych ruciéek dokud nedojde k dosazeni
softwarového nebo hardwarového limitu (naplnéni bufferu nebo dorazu na koncové snimace).

Polohovani v tomto rezimu je vykonavano v zavislosti na nastaveni parametr( ‘Jog Speed’ (¢. 6), ‘Jog
Start Speed‘(¢. 7) a ‘Jog Acc Dec Time® (¢. 8) v PARAMETER LIsT (vice informaci v pfiloze dokumentu).

Délka aktivace signalu: po dobu nezbytné nutnou pro vyuziti funkce.

rychlost [pps]

Cas [s]

ON ON
OFF Vstupni signal Jogging (Jog+) Vstupni signal Jogging (Jog-)

7) Vstupni signal pro reset alarmovych stavl ‘AlarmReset’:

Pokud je béhem provozu aktivovana bezpecnostni funkce, dojde k ohlaseni alarmového stavu pomoci
vystupnich signal( ‘Alarm‘ a ‘AlarmBlink’. Vstupnim signalem ‘AlarmReset’ je mozno jakékoliv nastalé
alarmové stavy zrusit a vystupni signaly ohlasujici alarmovy stav deaktivovat [OFF].

Délka aktivace signalu: nabéznou hranou signalu.

rychlost [pps]

I . !
ION | 10N
Vstupni signal aktivace

cas [s]

i napajeni KM (Servo ON) '
'ON : |
1 1

Vstupni signal spusténi polohovani PT (PT Start) |_|
| |

i 1ON

Vstupni signal reset alarmu (AlarmReset) I_l

] ]

ON |

Vystupni signal alarmu (Alarm)

1
'ON ON ON ON ON;

Vystupni signal alarmu (AlarmBlink)
1
| | |

® Pred resetovanim alarmu musi uZivatel nejdfive odstranit jeho pfic¢inu. Pfi alarmovém stavu je
vstupni signal ‘Servo ON‘ deaktivovan [OFF].

C
i RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR



Ezi-SERVO'”

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

8) Vstupni signal pro pfivedeni napajeni do krokového motoru ‘Servo ON‘:

Vstupni signal ‘Servo ON‘ slouzi pro privod napajeni do krokového motoru a aktivaci pfidrzného
momentu. Pfed jakymkoliv polohovanim musi byt tento signal aktivovan. Pokud je signal ‘Servo ON'
deaktivovdn [OFF], pak fidici jednotka prerusi napajeni krokového motoru a htidel motoru je
povolena. V pfipadé, Ze je signal ‘Servo ON‘ aktivovan [ON], fidici jednotka pfivede napajeni do
krokového motoru a pfidrzny moment na htideli motoru je obnoven. Ve stejné chvili je aktivni
vystupni signal ‘ServoReady".

Délka aktivace signalu: trvale béhem polohovani.

® Jestlize je vstupni signal ‘Servo ON’ pfifazen ke vstupni svorce konektoru CN1, odpovidajici pfikaz
‘Servo ON‘ v uzivatelské aplikaci Ezi-MOTION Plus-R nebo DLL knihovné neni dostupny.

lestlize je zménén parametr ¢. 0: ‘Pulse Per Revolution v PARAMETER LIST, signal ‘Servo ON‘ je
automaticky deaktivovan [OFF].

9) Vstupni signal pauzy ‘Pause:
Vstupnim signalem ‘Pause’ Ize pozastavit ¢innost polohovaéni. Tento signal je mozno pouzit 2 zplsoby:

@® Zpusob A: Pokud je signal ‘Pause’ béhem polohovani nastaven na stav [ON], polohovani
krokového motoru je postupné zastavovano pomoci decelerace, pfiemz signal ‘Pause’ je pred
Uplnym zastavenim krokového motoru deaktivovan [OFF]. Opétovné spusténi polohovani by
mélo byt odstartovano vstupnim signalem ‘Pause‘ na stav [ON].

@ Zpusob B: Pokud je signal ‘Pause‘ béhem polohovani nastaven na [ON], polohovani krokového
motoru je postupné zastavovdno pomoci decelerace, pfi¢emz signal ‘Pause’ je nepfetrzité
udrzovan aktivni az do Uplného zastaveni krokového motoru. Opétovné spusténi polohovani by
mélo byt odstartovano vstupnim signalem ‘Pause‘ deaktivovanim na stav [OFF].

Vstupni signal ‘Pause’ je aktivovan priblizné v ¢ase 10 milisekund a vice.

Délka aktivace signalu: ndbéznou hranou signdlu nebo po dobu nezbytné nutnou pro vyuziti funkce
(zavisi na zpUsobu pouziti tohoto signalu).

rychlost [pps]A

Cas [s]

S)
®

o
2

OFF Vstupni signal pauzy (Pause)

® Tato funkce vstupniho signalu je ignorovana v okné REPEAT TEST uZivatelské aplikace Ezi-MOTION
Plus-R a v rezimu polohovani ‘Push Motion’.
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10) Vstupni signal pro spusténi reZzimu referovani ‘Origin Search‘:

Vstupni signal ‘Origin Search’ slouZi pro spusténi rezimu referovani, pfi némz probihd hledani
referenéni polohy podle prednastavenych podminek. Tyto podminky jsou dany nastavenim
parametr( ‘Org Speed* (¢. 17), ‘Org Search Speed’ (€. 18), ‘Org Acc Dec Time' (€. 19), ‘Org Method'
(€. 20), ‘Org Dir‘ (¢. 21), ‘Org Offset’ (. 22) a ‘Org Sensor Logic' (¢. 24) v okné PARAMETER LIST.
Po Uspésném nalezeni referencni polohy je rezim referovani dokoncen a odpovidajici vystupni signal
‘Origin Search OK' je aktivovan [ON] na vystupnim portu konektoru CN1.

Vstupni signal ‘Origin Search’ je aktivovan ptiblizné v ¢ase 10 milisekund a vice (aktivace nabéznou
hranou signalu).

rychlost [pps]

NN

l, Cas [s]
> |

v v, v L. . -
Smér otdceni v rezimu referovani (Org Dir) : [

ON :

1
Vstupni signal spusténi referovani (Origin Search)

1 [ 1

] I ]

| ! 'ON

I 1

Vstupni signal spusténi polohovani PT (PT Start)| |
| |

{ON |
1

|
1
I
|_| Vstupni signal referencniho snimace (Origin)
: ) | |
; 'ON
Vystupni signal dokonceni referovani (Origin Search OK)

11) Vstupni signal funkce uéeni ‘Teaching‘:

Vstupnim signdlem ‘Teaching' Ize uloZit aktualni hodnotu pozice do urcitého radku pozi¢ni tabulky.
Pokud je pro uZivatele obtizné urcit mechanicky presnou vzdalenost polohy, pomoci této funkce lze
jednoduse nastavit polohu natocenim hridele krokového motoru do poZzadované pozice a uloZit ji do
prednastaveného fadku pozi¢ni tabulky.

Vstupni signal ‘Teaching’ je aktivovan priblizné v ¢ase 10 milisekund a vice (aktivace nabéznou hranou
signalu).

Zpusob nastaveni a pouziti funkce uceni:

1) Pomoci uZivatelské aplikace Ezi-MOTION Plus-R nastavte odpovidajici radek pozi¢ni tabulky
v nékterém ze Ctyr zplsobu pfikaz( absolutniho polohovani.

2) Pomoci kombinace vstupnich signal( ‘PT AO~A7‘ zvolte odpovidajici fadek pozi¢ni tabulky.

3) Jakmile je funkce uéeni ‘Teaching’ vstupnim signdlem aktivovana [ON], aktualni pozice v pulzech
je uloZena do odpovidajiciho fadku pozi¢ni tabulky jako absolutni hodnota polohy.

4) Pro zobrazeni aktualné nastavené polohy pomoci funkce ‘Teaching' v uZivatelské aplikaci
Ezi-MOTION Plus-R stisknéte tlacitko v okné POSITION TABLE.

5) Pro uloZeni této pozice do paméti ROM fidici jednotky kliknéte na tlacitko | Save to ROM |.
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OPT A0
OPTAOD
OPTAO
OPT A0

rychlost [pps] A

25813

Ezi-SERVO'”
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OPTA1 OPTA2 OPTA3 OPTA4 OPTAS5 OPTA6 OPTA7
OPTA1 OPTA2 OPTA3 OPTA4 OPTA5 OPTA6 OPTA7
OPTAl OPTA2 OPTA3 OPTA4 OPTA5 OPTA6 OPTA7
OPTA1 OPTA2 OPTA3 OPTA4 OPTA5 OPTA6 OPTA7

10845
8957

Adresni radek pozi¢ni tabulky
(PT AO~A7)

-29460

Vstupni signal funkce uceni

(Teaching) r-l |_| |_| |_|
! 1 1 1
Cislo fadku PT Hodnota polohy v pulzech prislusného radku pozicni tabulky
5 25813
12 10845
67 -29460
255 8957

pulzy [pulse]

® Funkci ‘Teaching’ Ize pouZit pouze v absolutnim rezimu polohovani. Pfed pouzitim této funkce
musi byt aktivni vstupni signal ‘Servo ON'.

12) Vstupni signal pro okamZité zastaveni polohovani ‘E-Stop*:

Pokud je vstupni signal ‘Emergency Stop* aktivovan na stav [ON], aktudlné vykonavané polohovani je
bezprostfedné zastaveno bez decelerace.

Cas aktivace tohoto signalu je pfiblizné 10 milisekund a vice (aktivace ndbéZnou hranou signélu).

rychlost [pps]

: : cas [s]
iON |
]
Vstupni signal spusténi polohovani PT (PT Start)

| |
1 1
1 1
! 10N
|
! Vstupni signal zastaveni polohovani (E-Stop)
1 1

[ .
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13) Vstupni signal funkce skoku poziéni tabulky ‘JPT Input0~Input2 (Jump Position Table Input)‘:

Pomoci vstupnich signald ‘JPT InputO~Input2‘ smi byt pravidelné vykonana funkce skoku na
definovany radek pozi¢ni tabulky aktivaci vstupnim signalem podle pfednastavenych podminek.

Cas aktivace téchto signal je piiblizné 10 milisekund a vice (aktivace ndb&Znou hranou signalu).

Priklad:

Jestlize je provadéno polohovani podle radku pozicni tabulky ¢. 25 (PT 25), pak pokud nejsou
aktivovany v prabéhu polohovani jiné vstupni signaly, vykona se nasledujici poloha podle fadku
pozi¢ni tabulky €. 26 (PT 26) jak znazornuje priklad 1). V pfipadé, Ze je aktivovan néktery ze vstupnich
signald ‘JPT Input0~Input2’ pfi ¢innosti polohovani podle Fadku €. 25, pak nasledujici poloha odpovida
radku poziéni tabulky pfifazenému k nékterému z aktivovanych vstupnich signal( ‘JPT InputO~Input2,
jak znazornuji priklady 2) az 4).

Pfednastavena data v fadku pozicni tabulky ¢. 25

PT No. JP Table No. JPTO JPT1 JPT 2
25 26 50 132 218

OPTAO OPTAL OPTA2 OPTA3 OPTA4 OPTA5 OPTA6 OPTA7

o Priklad 1) o Priklad 2)
rychlost [pps] rychlost [pps]

| ¢as [s] | | ¢as [s]
o | |
1
PT AO~A7 | 25 PTAO~A7 | 25 :
1 {ON \ON |
PT Start | PT Start | | |
1 1
‘e : |
'ON {ON
JPT Input0~2 signal ignorovan JPT InputO
1
® Pfiklad 3) o Pfiklad 4)
rychlost [pps]/[\ rychlost [pps]
| ' | Y | ' | .
| ) cas [s] | ) cas [s]
| | | |
] 1
PTAO~A7 | 25 : PTAO~A7 | 25 :
\ON | \ON
PT Start l I | PT Start |
1 1
' T X
'ON 'ON
JPT Inputl JPT Input2
' .
[ .
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14) Vstupni signal funkce spusténi skoku poziéni tabulky ‘JPT Start (Jump Position Table)‘:

Pomoci vstupniho signalu ‘JPT Start’ smi byt pravidelné vykonana funkce skoku na definovany radek
pozi¢ni tabulky aktivaci vstupnim signdlem podle prednastavenych podminek.
Rozdil oproti vstupnim signaldm ‘JPT Input0~Input2’ je nasledujici:

1) Cislo pozi¢ni tabulky, na které ma byt skok proveden musi byt ve tvaru zapisu 10XXX.

2) Skok na nasledujici fadek pozi¢ni tabulky neni vykonan, dokud neni vstupni signal ‘JPT Start’
aktivovan [ON]. Jestlize hodnota ‘Wait Time' v fadku pozi¢ni tabulky je nastavena vétsi jak ‘0, pak
je nasledujici polohovani vykonano po uplynuti zadaného ¢asu.

Cas aktivace téchto signal je piiblizné 10 milisekund a vice (aktivace ndb&Znou hranou signalu).

Priklad:
Pfednastavena data v fadku pozicni tabulky ¢. 25
PT No. Wait Time JP Table No. JPTO JPT1 JPT 2
25 500 10026 10050 10132 10218
OPTA0O OPTAl1 OPTA2 OPTA3 OPTA4 OPTA5 OPTA6 OPTA7
o Priklad 1) o Priklad 2)
rychlost [pps] rychlost [pps]
/ PT=25 \ PT=26 PT=25 PT=50
' ' Y | ' | |
) | cas [s] | ) ) Cas [s]
1
: : L |
1 1
PT AO~A7 | 25 : PTAO~A7 | 25 : :
\ON | \ON | |
PT Start l | : PT Start l | | '
1 1 1
: | . | i
ION ! 'ON
JPT Start JPT Start :
! I !
1
'ON
JPT Input0~2 JPT InputO
1
o Priklad 3) o Priklad 4)
rychlost [pps] rychlost [pps]
PT=25 PT=132 PT=25 PT=218
| ' | ' Y | ' | i .
| | 1 cas [s] | ) ) Cas [s]
| | | | 1 1
! | L :
PT AO~A7 | 25 : ; PTAO~A7 | 25 ; ;
ION | | \ON | |
1
PT Start | : PT Start l | I |
1 1 ]
j ' . X i
: iON ! 'ON
JPT Start : |_| JPT Start I
: T : 1
| 1
{ON 'ON
JPT Inputl JPT Input2
1 1
[ .
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3.3 Podrobny popis vystupnich signalt

1) Vystupni signal ‘Compare Out’ / ‘Trigger Pulse Output‘:

Vystupni signal ‘Trigger Pulse Output’ je aktivovan pfi vykonani uréitych podminek. Tento signal je
pfifazen na vystupnim pinu ‘COMP* konektoru CN1 a je dostupny v pfipadé, kdy je krokovy motor
potieba synchronné ovladat nadifazenou jednotkou. Vice informaci v dalsi kapitole.

2) Vystupni signal Zadané polohy ‘Inposition‘:

Jakmile krokovy motor zastavi v cilové pozici, vystupni signal ‘Inposition‘ ohlasi svou aktivaci [ON]
dosaZzeni Zadané polohy. Podminka aktivace tohoto signdlu zdvisi na nastaveni souvisejicich
parametr( ‘Position Loop Gain‘ a ‘Inpos Value' v okné PARAMETER LIST.

rychlost [pps]

| . ! o
i ) Cas [s]
1ON 1
|
Vstupni signal Jogging .
ON . b
———— 1
OFF ' Vystupni signdl Zadané polohy (Inposition)
1 ] 1
Cas zpozdéni vystupniho signalu zavisi na nastaveni parametru ‘Inpos Value®:
Hodnota ReZim Popis
o~7 Rychly rezim VysFu.pm signdl je zobrazen za 1 milisekundu po zastaveni krokového motoru v cilové
pozici.
Vystupni signal je zobrazen maximalné do 100 milisekund po zastaveni krokového
8~15 Pfesny rezim motoru v cilové pozici.
(Tato doba je potiebnd pro ovéreni nalezeni piesné polohy).

3) Vystupni signal alarmu ‘Alarm‘ a ‘AlarmBlink‘:

Pokud je cinnost krokového motoru bezproblémovd, vystupni signal alarmu neni aktivni [OFF].
Jakmile dojde k detekci chyby, tento signal je aktivovan [ON]. V takovych pfipadech umozni fidici
jednotka rozlisit chybu, kterd alarm vyvolala a zastavit ¢innost krokového motoru. Nadrazena
jednotka smi byt o téchto nahodilych stavech taktéz informovana pomoci vystupnich signald ‘Alarm’
a ‘AlarmBlink’, ktery periodicky blikd a mlze uZivatele upozornit na abnormalni stav.

Nasledujici tabulka znazorniuje typy chybovych hlaseni, ke kterym muzZe dojit béhem cinnosti

krokového motoru (kazda chyba muZe byt rozeznana podle poctu blikani ¢ervené LED diody na fidici
jednotce a vystupniho signalu ‘AlarmBlink‘):

S I I B

0.5s 208
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Pocet bliknuti

Pricina

Odivodnéni

1 Prebytek proudu Proud z napajeciho zdroje prekracuje limitni hodnotu
2 Prekroceni rychlosti Rychlost motoru prekrocila maximalni rychlost 3000 ot/min
3 Prekroceni chyby pozice |Chyba pozice pfi polohovani prekracuje limitni nastavenou hodnotu*
4 Pretizeni Cinnost motoru je po vice nei 5 sekund nad hranici maximalniho zatizeni
5 Prehrati Teplota uvnitf jednotky presahuje 55°C

Y e, Back-EMF je nad limitni hodnotou (napétovy limit Back-EMF zavisi na typu
6 Prepéti

modelu) **

7 Chyba pfipojeni motoru |Chybné pfipojeni kabelu krokového motoru k fidici jednotce
8 Chyba pfipojeni enkodéru |Chybné pfipojeni kabelu enkodéru k fidici jednotce
9 Chyba napajeni motoru  |Napajeni motoru je mensi, nez pripustna dolni hranice***
10 Chyba Zadané pozice Po dokonceni polohovani dochazi k chybé pozice
11 Systémova chyba Chyba v fidicim systému
12 Chyba paméti ROM Chyba parametri uloZenych v paméti ROM fidici jednotky
14 Chyba vstupniho napajeni |Napajeni fidici jednotky prekracuje pfipustnou horni hranici****
15 Vychyleni z Zadané polohy |Odchylka od Zadané polohy prekracuje limitni hodnotu*****

* %

ko %k %

%k 3k %k kK

Ptipustnou hodnotu chybnych pulz dosazenych béhem otaceni krokového motoru Ize zménit parametrem ¢. 27
v okné PARAMETER LIsT
modely Fidicich jednotek EzS-NDR-20, EzS-NDR-28, EzS-NDR-42, EzS-NDR-56, EzS-NDR-60
modely fidicich jednotek EzS-NDR-86, EzS-NDR-110

modely fidicich jednotek EzS-NDR-20, EzS-NDR-28, EzS-NDR-42, EzS-NDR-56, EzS-NDR-60
modely fidicich jednotek EzS-NDR-86, EzS-NDR-110

modely fidicich jednotek EzS-NDR-20, EzS-NDR-28, EzS-NDR-42, EzS-NDR-56, EzS-NDR-60
modely fidicich jednotek EzS-NDR-86, EzS-NDR-110

Pfipustnou hodnotu chybnych pulzli dosazenych krokovym motorem v Zédané poloze Ize zménit parametrem ¢.31
v okné PARAMETER LisT

70V:
90V:
20V:
40V:
32V:
70V:

4) Vystupni signaly ¢innosti pozi¢ni tabulky ‘ACK‘ a ‘END":

Vystupni signdly ‘ACK‘ a ‘END‘ jsou dostupné pouze béhem polohovani vykondvaného pozi¢ni
tabulkou. Pokud je signal ‘ACK‘ aktivovan [ON] a ‘END‘ deaktivovan [OFF], polohovani dle pozi¢ni
tabulky je pravé vykonavano. Jakmile je signal ‘ACK' deaktivovan [OFF] a ‘END‘ aktivovan [ON],
polohovani dle pozicni tabulky je kompletné dokonceno.

rychlost [pps]

PT=71

o
2

\ PT=56 /

Vstupni signal spusténi polohovani PT (PT Start)

PT=98

Cas [s]

Vystupni signal ¢innost polohovani PT (ACK)

Vystupni signal konec polohovani PT (END)
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5) Vystupni signal probihajiciho polohovani ‘Moving*:

Jakmile je polohovani odstartovano, vystupni signal ‘Moving’' je aktivovan [ON] po celou dobu
¢innosti krokového motoru az po najeti do zddané polohy. Grafické znazornéni nize zobrazuje tuto
situaci.

rychlost [pps]

Cas [s]

ON
Vystupni signal probihajiciho polohovani (Moving)

6) Vystupni signal akcelerace a decelerace ‘Acc/Dec:

Vystupni signdl ‘Acc’ nebo ‘Dec’ je aktivovan [ON] pfi probihajici akceleraci nebo deceleraci. Tato
situace je zobrazena na nasledujicim grafickém zndzornéni.

rychlost [pps]

Cas [s]

ON

Vystupni signal akcelerace/decelerace
(Acc/Dec)

7) Vystupni signal dokonceni referovani ‘Org Search OK‘:

JestliZe probiha referovani, pfi némz se hleda referencni pozice, vystupni signal ‘Origin Search OK' je
deaktivovan na stav [OFF]. Poté, co je referovani kompletné dokonéeno, je vystupni signéal ‘Org
Search OK' aktivovan na stav [ON].

rychlost [pps]

l I |

cas [s]

Vstupni signal spusténi referovani (Origin Search)

1
'ON

Vstupni signal referenéniho snimace (Origin) I_l

Vystupni signal dokonceni referovani (Origin Search OK)

C
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8) Vystupni signal stavu pfipravenosti ‘Servo Ready‘:

Vstupnim signalem ‘Servo ON’ se privadi napajeni z fidici jednotky do krokového motoru. V takovém
pfipadé je soucasné aktivovan [ON] vystupni signal ‘Servo Ready’, coz znamena, Ze krokovy motor je
pfipraven pro ¢innost polohovani.

rychlost [pps]

cas [s]

Vstupni signal aktivace napajeni KM (Servo ON)

'ON

Vystupni signal stavu pripravenosti (Servo Ready)

9) Vystupni signaly ovéreni pozi¢ni tabulky ‘PT (Position Table) Output 0~2°:

Tyto vystupni signaly jsou pouzity k ovéfeni funkce pfikazu ‘Start/Stop‘. Pokud je polozka ‘PT Set’
nastavena, umozni uZivateli ovérit spusténi nebo zastaveni polohovani vykonavané pozi¢ni tabulkou
pomoci téchto vystupnich signald. Jestlize funkce prikazu ‘Start/Stop‘ neni pouZivana, polozka
vystupniho signalu ‘PT Set’ by méla byt nastavena na hodnotu ‘0‘ nebo ‘8’

PFi nastaveni funkce na jinou hodnotu je ¢innost polohovani vykonavana nasledovné:

1) lestlize polozky pro ovéfeni vystupniho signalu jsou nastaveny v rozsahu ‘1~7‘, jsou pfislusné
vystupni signaly ‘PT Output O~PT Output 2* aktivovany [ON] béhem cinnosti polohovani.

2) Jestlize polozky pro ovéreni vystupniho signalu jsou nastaveny v rozsahu ‘9~15°, jsou pfislusné
vystupni signdly ‘PT Output O~PT Output 2‘ aktivovany [ON] po dokonéeni polohovani.

Priklad:
Prednastavena data v Fadku pozicni tabulky ¢. 30
PT No. PT Set us PT No. PT Set
30 1 ’ 30 10
OPTAD OPTAL OPTA2 OPTA3 OPTA4 OPTA5 OPTA6 OPTA7
o Priklad 1) o Priklad 2)
rychlost [pps] rychlost [pps]
PT=30 PT=30
| : cas [s] : | | cas [s]
| | | | i
] ]
PT AO¥A7 |_30 : PT AO~A7 | 30 : :
| ION | 1ON |
PT Start : |_| PT Start : I_l :
1 1 1
f | : ' '
'ON ! 1ON
PT Output 0 PT Set=1 PT Output 1 | PT Set=10
1
] T
[ .
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10) Vystupni signal pro ovladani elektromagnetické brzdy ‘Brake+‘ a ‘Brake-‘ (1):

Tato funkce je pouzita k zabranéni pohybu a jakékoliv rotaci hfidele krokového motoru pokud je
vstupni signal ‘Servo ON‘ deaktivovan [OFF]. Elektromagnetickou brzdu (pokud je k dispozici) pfipojte
na vystupni svorky ¢. 23 a 24 konektoru CN1, pficemz ‘+24 VDC'je pfipojeno k ‘Brake+' a ‘GND'
k ‘Brake-'.

Tato funkce vystupniho signdlu musi byt pouzita k elektromagnetické brzdé, kterd je pod hodnotou
200 [mA] / 24vDC proudového odbéru.

pfikaz sepnuti Servo ON signalu alarm nebo ptikaz vypnuti Servo ON signalu

i Servo ON
Servo OFF ———®r——]<@—— ¢as sepnuti pFiblizné 400 milisekund

1

1

Brzda sepnuta !
Brzda uvolnéna_>i I<— Cas vypnuti pfiblizné 200 milisekund

1

11) Vystupni signal pro ovladani elektromagnetické brzdy ‘Brake‘ (2):

Tato funkce muize byt pouZita, pokud je vystupni signal ‘Brake‘ pfifazen k nékterému z vystupnich
signald ‘Digital Out1~Digital Out9‘ konektoru CN1. Funkce slouZi k zabranéni pohybu a jakékoliv rotaci
htidele krokového motoru pokud je vstupni signal ‘Servo ON‘ deaktivovan [OFF].

Tato funkce vystupniho signdlu je pouZita pro elektromagnetickou brzdu, kterd je nad hodnotou
200 [mA] / 24VDC proudového odbéru. Pro spravnou funkci je zapottebi brzda, relé a dioda jak je
znazornéno na schématu zapojeni nize.

stejnosmérny zdroj

1) Brzda: uZivatelem vybrany typ brzdy napajeni

2) Relé: pod 15[mA]/24VDC

3) Dioda: typ 1N4004 nebo ekvivalentni +24VDC GND
3) Dioda 1) Brzda

Y
= \ 2) Relé

[ = ®
4| | Digital Out1~Digital Out9
Konektor CN1 -
\ E / GND
E (pin €. 25)
O
[ o
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4.1 Proces cinnosti polohovani:

Nacasovani napdjeni

Napajeni u Ezi-SERVO® Plus-R probiha skrze fidici jednotku do krokového motoru. Z toho dlvodu
nejdrive propojte prodluzovaci kabeldzi fidici jednotku a motor a teprve poté pripojte externi
napdjeni do fidici jednotky. Jakmile je pfivedeno napdjeni do fidici jednotky, krokovy motor je
v zakladnim nastaveni v rezimu ‘Servo OFF",

Nadasovani vstupniho signalu ‘Servo ON*

Poté, co je pfivedeno napajeni do modulu Fidici jednotky, nastavte signal ‘Servo ON‘ pomoci nékteré
z ndsledujicich moZnosti:

@® Kliknéte na tlacitko v uzivatelské aplikaci Ezi-MOTION Plus-R.

@ Zadejte fidici jednotce odpovidajici pfikaz pomoci DLL knihovny.

® Ptirfadte vstupni signal ‘Servo ON‘ nékterému z programovatelnych vstupnich pinG a ovladejte
pfivod napajeni do krokového motoru aktivaci timto pinem.

V okamziku aktivace vstupniho signalu ‘Servo ON‘ je vystupni signal zadané polohy ‘Inposition’
potfebny pro polohovani aktivovan pfiblizné v ¢ase, ktery naznacuje nasledujici schéma:

ON

OFF Vstupni signal napajeni krokového motoru (Servo ON)

ON

Vystupni signal Zadané polohy (Inposition)
t

OFF

A

¢as sepnuti priblizné 400 milisekund

Doba ‘t;‘ je dana ¢asem mezi aktivaci vstupniho signalu ‘Servo ON‘ a vystupniho signalu ‘Inposition®,
tento ¢as sepnuti je priblizné 400 milisekund a je zplsoben narlstem doby vstupniho napdjeni a
stavem krokového motoru.

@® Pokud je vstupni signal ‘Servo ON‘ pfifazen k nékterému z programovatelnych pinQ, funkce

tlacitka v uZivatelské aplikaci nebo odpovidajici pfikaz z knihovny DLL nebude
k dispozici.

Rezimy ovladani

Ridici jednotka Ezi-SERVO® Plus-R disponuje tfemi réiznymi Fidicimi funkcemi, mezi které patfi
ovladani pomoci vstupné-vystupnich signalli, ovladani komunikacnimi ptikazy z knihovny DLL a
ovladani pomoci uZivatelské aplikace.

(1) Ovladani vstupné-vystupnimi signaly:

Ridici jednotka Ezi-SERVO® Plus-R mUze byt ovladdna pomoci vstupné-vystupnich signall
zasilanych nebo pfijimanych nadfazenou jednotkou pres konektor CN1.

C
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(2) Ovladani komunikacnimi p¥ikazy z knihovny DLL:

Ridici jednotka Ezi-SERVO® Plus-R miZe byt ovldddna pomoci komunikaénich ptikazd
knihovny DLL zasilanych nebo pfijimanych nadfazenou jednotkou pres konektor CN1.

Postup polohovani pozicni tabulkou:

V pripadé Ezi-SERVO® Plus-R muzZe tento systém vykonavat kontinualni ¢innost polohovani
pozi¢ni tabulkou pomoci vstupné-vystupnich signald.

® Pouzitim vstupnich signald poziéni tabulky ‘PT AO~PT A7' nebo knihovnou DLL,
nastavte Cislo fadku pozi¢ni tabulky, ktery ma byt vykonan.

@ Pokud je signal nastaven na ‘Servo OFF’, nastavte jej fidici jednotkou do rezimu ‘Servo
ON‘ komunikaénim ptikazem nebo odpovidajicim vstupnim signalem.

® Spustte definované polohovani nabéznou hranou vstupniho signalu ‘PT Start’ nebo
komunikacnim pfikazem.

Zastaveni polohovani pozicni tabulky:

Jestlize krokovy motor vykonava kontinudlni ¢innost polohovani pomoci pozi¢ni tabulky,
zastaveni této ¢innosti Ize provést nasledujicimi zplsoby:

® PouZitim odpovidajici funkce ‘Stop‘ nebo ‘E-Stop*‘ vstupniho signélu ¢i DLL knihovny
kompletné zastavite proces polohovdni a prerusite tak vykonavani aktudlni a
nasledujici ¢innosti polohovani.

@ Uzivatel mGze také pomoci vstupniho signalu ‘Pause’, pfip. kliknutim na
stejnojmennou funkci v uzivatelské aplikaci docasné zastavit proces cinnosti
polohovani. Vtomto pfipadé znovu kliknéte na tlacitko ‘Pause‘ nebo aktivujte
pfislusny vstupni signal a pokracujte tak v navazujici ¢innosti polohovani.

ReZim zrychleni a zpomaleni béhem polohovani:

Slouzi pro polohovani na zakladé prednastavenych parametrd v uZivatelské aplikaci nebo
knihovné DLL (tato funkce neni svazana s Cinnosti polohovani na zakladé pozi¢ni tabulky).

Jakmile je spusténo ovlddani rychlosti, ¢innost polohovani na zakladé pozi¢ni tabulky je
prerusena. Podobné pokud je vykondvano polohovani na zakladé pozi¢ni tabulky, rezim
ovladani rychlosti je prerusen.

Nasledujici tabulka zobrazuje parametry souvisejici s rezimem ovladani rychlosti. Hodnoty
poloZek souvisejici s ¢innosti polohovani na zadkladé pozi¢ni tabulky jsou zanedbany.

Nazev parametru Popis Rozsah
Axis Max Speed Rychlost polohovani po dokonceni akcelerace. 1~2500000 [pps]
Axis Start Speed Pocatecni rychlost polohovani pfi spusténi akcelerace. 1~35000 [pps]

PoZadovany cas akcelerace od spusténi polohovani po
Axis Acc Time dosazeni maximalni rychlosti polohovani krokovym 1~9999 [ms]
motorem.

Pozadovany cas decelerace z probihajiciho polohovani az po

Axis Dec Time , ., , 179999 [ms]
zastaveni polohovani krokovym motorem.
Motion Dir Volt?a srr:neru oEicenl (ve sméru CW nebo proti sméru CCW o~1
hodinovych rucicek).
Pl ey Reveliie Pocet pulzd na otdcku krokového motoru. 0~9

Rozsah parametru ‘Axis Max Speed’ zavisi na této hodnoté.
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4.2 Moznosti nastaveni v rezimu referovani:
Pokud je systém Ezi-SERVO® Plus-R ovladan pomoci vstupné-vystupnich signalll a zaroven je pfifazen
referencni snimac k pfislusnému pinu konektoru CN1, pak mlze krokovy motor provést referovani na

zékladé aktivace [ON] vstupniho signalu ‘Origin Search’. Také mlzZe byt spustén rezim referovani
odpovidajicim tlacitkem v uZivatelské aplikaci nebo prikazem z knihovny DLL.

Nasledujici tabulka popisuje parametry souvisejici s reZimem referovani:

Nazev parametru Popis Rozsah
Rychlost polohovani pfi Sténi rezi f aniazd ani
Org Speed yc osv p,o o o,vamvpn spusténi rezimu referovéni az do rozpoznani 1~500000 [pps]
referenc¢niho snimace.
Org Search Speed Nizka ryvchllost p?uii:ca’ pfi polohovani k referencni pozici po rozpoznani 1~50000 [pps]
referen¢niho snimace.
. Cas akcelerace a decelerace b&hem spusténi a zastaveni v rezim
Org Acc Dec Time - pu 1@ zastavenivrezimu 1~9999 [ms]
referovani.
Org Method Volba metody reZzimu referovani. 0~5
G B Vovl.bva sméru otaceni (ve sméru CW nebo proti sméru CCW hodinovych o~1
rucicek).
Ore Offset Po nalezeni referenc¢ni polohy smi byt dodatecné krokovy motor -134217727~
g napolohovén do prednastavené pozice a v této pozici zastavi. 134217727
Po nalezeni referencni polohy mUze byt aktudlni pozice v Citaci polohy
" ‘ ‘ v -134217727~
Org Position Set Command Pos / Actual Pos’ nastavena na uzivatelem zvolenou
. 134217727
hodnotu z povoleného rozsahu.
Org Sensor Logic Nastaveni logické urovné aktivace koncového snimace. 0~1
. Nastaveni poméru krouticiho momentu v reZimu momentového
Org Torque Ratio vent pomeru kroutic uvrezmu v 10~100 [%]
polohovani.

Volba metody rezimu referovani:

Chovani krokového motoru v rezimu referovani zavisi na prednastaveném parametru ‘Org Method’,
ktery mlize byt nastaven jednou z nasledujicich metod:

Nastavena hodnota Popis
krokovy motor se pohybuje smérem k referencnimu snimaci rychlosti danou v parametru
0 = | ‘Org Speed‘ a po jeho detekci najizdi na referenci rychlosti danou v parametru ‘Org Search
Speed**
krokovy motor se pohybuje smérem k referencnimu snimaci rychlosti danou v parametru
1 = | ‘Org Speed’ a po jeho detekci najizdi na prvni Z-pulz enkodéru rychlosti danou v parametru

‘Org Search Speed'.
krokovy motor se pohybuje smérem ke koncovému snimaci rychlosti danou v parametru

2 = ‘Org Speed' a po jeho detekci se ihned zastavi.

3 o krokovy motor se pohybuje smérem k mechanickému dorazu a po dosazeni urcité velikosti
krouticiho momentu daného v parametru ‘Org Torque Ratio’ ihned zastavi.
krokovy motor se pohybuje smérem k mechanickému dorazu a po dosazeni urcité velikosti

4 = | krouticiho momentu daného v parametru ‘Org Torque Ratio* najizdi na prvni Z-pulz
enkodéru rychlosti danou v parametru ‘Org Search Speed'.

5 = | nastavi referenci v aktualni mechanické pozici bez pouziti referencniho snimace.

*  Tovdrni nastaveni hodnoty

® Popisované parametry vtahujici se k moznostem nastaveni rezimu referovani Ize zménit v okné

PARAMETER LIST, pripadné v okné MOTION TEST v Casti Origin. Zména nékterého z parametr( se
projevi v kazdém z téchto oken soucasné.
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@ Origin (v pfipadé nastaveni ‘Org Method* = 0)

Smér otaceni:

rychlost D1: podle parametru ‘Org Dir'.
‘Org Speed’ f------------ D2: reverzni vici D1.

[pps] / D1

D3: volitelny.

rychlost " T ¥ FFFA .
‘Search Speed' [~~~ -- - b e - weelee e e s s s e s oy cas [s]

1 1

[pps] ION E : :

I_l Vstupni signal spusténi referovani (Origin Search) :

1

1

1

! ON !
Vstupni signél referenéniho snimace (Origin) | l |
1

1

1

1

]

]

Vystupni signdl dokonceni referovani (Origin Search OK)

ON

Vystupni signal Zzadané polohy (Inposition)

BT L I e i Ll e et

Vystupni signal Moving (Moving)

Postup referovani v reZzimu Origin:

1)
2)

3)

4)

5)

6)

7)

Pro vykonani rezimu referovani je aktivovan vstupni signal spusténi referovani.

Krokovy motor najizdi smérem definovanym v parametru ‘Org Dir‘ k referenc¢nimu snimadi
rychlosti danou v parametru ‘Org Speed" a akceleraci danou v parametru ‘Org Acc Dec Time'.

Po rozpoznani a aktivaci referenéniho snimace krokovy motor deceleruje podle parametru
‘Org Acc Dec Time' a poté zastavi (D1).

Nasledné zméni smér otaceni a rychlosti danou v parametru ‘Org Search Speed‘ dodatecné
najizdi do referen¢ni polohy, ktera je dana v poloze D2 a poté zastavi.
Polohy D1 a D2 jsou ve stejné vzdalenosti.

Jestlie je parametr ‘Org Offset’ nastaven na jinou hodnotu neZ ‘0, pak krokovy motor
dodatecné najizdi do polohy D3 definované v tomto parametru a poté zastavi.

Pokud dojde k aktivaci koncového snimace béhem reZzimu referovani, krokovy motor v této
poloze zastavi, zméni smér otaceni a poté pokracuje v hledani referen¢niho snimace.

Dosazeni referencni polohy je nasledné ohlaseno vystupnim signalem dokonceni referovani
‘Origin Search OK".

@® Polohu D2 Ize vykonat pouze v reverznim sméru otaceni oproti poloze D1 bez moZnosti zmény.
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@ Z Origin (v pripadé nastaveni ‘Org Method‘ = 1)

Smér otdceni:
D1 D1: podle parametru ‘Org Dir".
rychlost / D2: ve stejném sméru jako D1.
Org Speed D3: volitelny.
[pps]
D2 D3
rychlost / /
‘Search Speed‘ [ ~==---f~----------------------- o B e 4
X SRR EN 3 >
[pps] ! ! | &as [s]
! 1 1
! ! !
Vstupni signal spusténi referovani (Origin Search) |
: I : !
1 ! 1 1
1 ! 1 1
h 10N | 1
Vstupni signal referen¢niho snimace (Origin) |_| i i
| ] | |
1 1 1
: ON ON ION | ON
| |
Z pulz enkodéru (Z-pulse) I_l | | '
| i o
1 1 1
] ] 1
: N :
‘ ]
Vystupni signal dokonceni referovani (Origin Search OK) j
| | |
] ] 1
ON: | :
| T
Vystupni signal Zaddané polohy (Inposition) H
1 1 1
] ] 1
] ] 1
| | 1
o~ e ——— 4
Vystupni signal Moving (Moving) 5
1

Postup referovani v rezimu Z Origin:

1) Pro vykonani rezimu referovani je aktivovan vstupni signal spusténi referovani.

2) Krokovy motor najizdi smérem definovanym v parametru ‘Org Dir‘ k referenénimu snimaci
rychlosti danou v parametru ‘Org Speed" a akceleraci danou v parametru ‘Org Acc Dec Time'.

3) Po rozpoznani a aktivaci referencniho snimace krokovy motor deceleruje podle parametru
‘Org Acc Dec Time* a poté pokracuje ve stejném sméru otaceni rychlosti danou v parametru
‘Org Search Speed’ smérem k prvnimu Z-pulzu enkodéru, ktery je povazovan za referencni
pozici a v této pozici krokovy motor zastavi.

4) Jestlize je parametr ‘Org Offset’ nastaven na jinou hodnotu nez ‘0, pak krokovy motor
dodatecné najizdi do polohy D3 definované v tomto parametru a poté zastavi.

5) Pokud dojde k aktivaci koncového snimace béhem rezimu referovani, krokovy motor v této
poloze zastavi, zméni smér otaceni a poté pokracuje v hledani referen¢niho snimace.

6) DosazZeni referencni polohy je nasledné ohlaseno vystupnim signalem dokonceni referovani
‘Origin Search OK'.

C
i RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR



Ezi-SERVO'”

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

@ Limit Origin (v pfipadé nastaveni ‘Org Method' = 2)

Smér otdceni:
D1 D1: podle parametru ‘Org Dir".

rychlost / D2: volitelny.
‘Org Speed* f--------------
[pps]

Liiiiidiididililil ¢as [s]
1

o
2

s

' ]
Vstupni signal spusténi referovani (Origin Search)
1

iON

Vstupni signal koncového snimace (+Limit/-Limit)

[
1
1
1
1
|
1
!
T
1
1
1
1
[

S

ON
Vystupni signal dokonceni referovani (Origin Search OK)

. hesssssnsnsnsnnnennenes .
1 1 1
] ] ]
ON; ' !
Vystupni signdl Zadané polohy (Inposition) E
1 1 :
] ] ]
\ON | :
......................... '
Vystupni signal Moving (Moving) H

Postup referovani v rezimu Limit Origin:

1) Pro vykonani rezimu referovani je aktivovan vstupni signal spusténi referovani.

2) Krokovy motor najizdi na pozici kladného nebo zdporného koncového snimace rychlosti
danou v parametru ‘Org Speed" a akceleraci danou v parametru ‘Org Acc Dec Time' ve sméru
otaceni podle parametru ‘Org Dir’.

3) Jakmile je aktivovan koncovy snimacd (‘+Limit’ nebo ‘-Limit' v zavislosti na sméru otaceni),
krokovy motor deceleruje podle parametru ‘Org Acc Dec Time'‘ a poté zastavi.

4) lJestlize je parametr ‘Org Offset’ nastaven na jinou hodnotu neZ ‘0, pak krokovy motor
dodatecné najizdi do polohy D2 definované v tomto parametru a poté zastavi.

5) Dosazeni referencni polohy je nasledné ohlaseno vystupnim signdlem dokonceni referovani
‘Origin Search OK'.

6) Pokud nejsou uzZivatelem zapojeny mechanické koncové snimace, lze definovat koncové

polohy softwarové pomoci parametr( ‘S/W Limit Plus Value® a ‘S/W limit Minus Value'.

® Vstupni signal referen¢niho snimace je béhem referovani v tomto rezimu ignorovan.
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@ Torque Origin (v pfipadé nastaveni ‘Org Method* = 3)

Smér otédceni:
D1: podle parametru ‘Org Dir".

D1
rychlost / D2: reverzni vaci D1.
‘Org Speed” |----------- . D3: volitelny.
[pps]

rychlost e
‘Search Speed' F------| e : LY Tt Tt S Tt gt O cas [s]
1
[pps] ION ! :
]
|_| Vstupni signal spusténi referovani (Origin Search)
)
1

Mechanicka prekazka (detekce v zavislosti
na nastaveni parametru Org Torque Ratio) E

[]
1
1
|
1
Vystupni signal dokonceni referovani (Origin Search OK)

JERRSpRPY [P P S

ON,

Vystupni signal Zddané polohy (Inposition)

Vystupni signal Moving (Moving)

Postup referovani v rezimu Torgue Origin:

1) Pro vykonanirezimu referovani je aktivovan vstupni signal spusténi referovani.

2) Krokovy motor najizdi na pozici mechanické prekdzky rychlosti danou v parametru
‘Org Speed‘ a akceleraci danou v parametru ‘Org Acc Dec Time' ve sméru otaceni
podle parametru ‘Org Dir’.

3) Jakmile je mechanickou prekazkou prekondan kroutici moment krokového motoru definovany
v parametru ‘Org Torque Ratio’, krokovy motor bezprostfedné zastavi a zméni smér otaceni,
pricemz rychlosti danou v parametru ‘Org Search Speed’ najizdi do referencni polohy dané
v poloze D2 a poté zastavi.

4) Jestlize je parametr ‘Org Offset’ nastaven na jinou hodnotu nez ‘0, pak krokovy motor
dodatecné najizdi do polohy D3 definované v tomto parametru a poté zastavi.

5) Dosazeni referencni polohy je nasledné ohlaseno vystupnim signalem dokonceni referovani
‘Origin Search OK'.

® Tuto metodu Ize s vyhodou pouZit bez nutnosti poufziti referen¢niho a koncovych snimacd.
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® Torque Z Origin (v pfipadé nastaveni ‘Org Method’ = 4)

Smér otédceni:
D1: podle parametru ‘Org Dir".

D1
rychlost / D2: reverzni vaci D1.
‘Org Speed” |----------- . D3: volitelny.
[pps]

rychlost A R R B,
‘Search Speed' b ---- -+ b oo : TITTFITI TR FLEIEL LY cas [s]

[pps] ION I E |

] |

|_| Vstupni signal spusténi referovani (Origin Search) '

| | 1 1

1 | 1 |

1 ) 1

Mechanicka prekazka (detekce v zavislosti | ' '

na nastaveni parametru Org Torque Ratio) i :

\ |

| | :

' : :

| ON ON 10N ON |

| |

Z pulz enkodéru (Z-pulse) | | I_l | | H

| ) j

1 ) 1

' : |

' ON !

' 4

Vystupni signal dokonceni referovani (Origin Search OK) j

| | \

] 1 ]

] I ]

ON: 1 |

Vystupni signdl Zadané polohy (Inposition) i

. S R "

] 1 ]

] I ]

'ON ' |

Vystupni signdl Moving (Moving) ;

1

Postup referovani v rezimu Torque Z Origin:

1) Pro vykonani reZzimu referovani je aktivovan vstupni signal spusténi referovani.

2) Krokovy motor najizdi na pozici mechanické prekazky podle stejnych podminek jako
v popisované metodé Torque Origin, avSak dale pokracuje v pohybu smérem k prvnimu
Z-pulzu enkodéru, ktery je povazovan za referencni pozici a vtéto pozici krokovy motor
zastavi.

3) Polohovani k prvnimu Z-pulzu enkodéru probiha stejnym zplisobem jako u metody Z Origin.

4) Jestlize je parametr ‘Org Offset’ nastaven na jinou hodnotu nez ‘0, pak krokovy motor
dodatecné najizdi do polohy D3 definované v tomto parametru a poté zastavi.

5) DosazZeni referenc¢ni polohy je nasledné ohlaseno vystupnim signalem dokonceni referovani
‘Origin Search OK'.

® Set Origin (v pfipadé nastaveni ‘Org Method‘ = 5)

Nastavi referenéni bod v aktudlni mechanické pozici bez referenéniho snimace.
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(1) Postup referovani:
RezZim referovani je provadén podle ndsledujiciho postupu:

® Nastavte pozadované parametry pro referovani.

@ Jestlize je funkce nastavena na ‘Servo OFF (v pfipadé alarmového stavu tento nejdfive
resetujte), vstupnim signdlem nebo komunika¢nim programem nastavte tuto funkci na
‘Servo ON".

® Spustte ndbéinou hranou vstupniho signalu nebo komunikaénim programem rezim
referovani.

(2) Preruseni referovani:

Pokud se krokovy motor nachazi vreZzimu referovani, miZe byt tento reZim prerusen
uzivatelem pomoci vstupnich signald ‘Stop‘ nebo ‘E-Stop’, pfipadné kliknutim na odpovidajici
tlacitka v uzivatelské aplikaci. V tomto pfipadé nedojde k Uspésnému zreferovani systému.

(3) Vystupni signal ohlasujici uspésné dokonceni rezimu referovani:

Uspédné nalezeni referenéni pozice vrezimu referovani je ohldeno binarni hodnotou
vystupniho signalu ‘Origin Search OK’, nebo ‘Axis Status' v pfipadé komunikaéniho programu.

4.3 Zastaveni ¢innosti polohovani:

Prislusnym vstupnim signdlem nebo komunikacnim programem mizZe uZivatel zastavit Cinnost
polohovéni s postupnou deceleraci (‘Stop‘) nebo nouzové (‘E-Stop‘). V druhém pripadé krokovy
motor zastavi neprodlené po aktivaci, bez pouziti decelerace (signal ‘Servo ON' pfitom zUstava stéle
aktivovan). Lze se tak vyvarovat mechanickému nérazu.

4.4 Vystupni signal ‘Trigger Pulse‘:

Tato funkce vystupniho signdlu je periodicky aktivovana [ON] podle uZivatelem prednastavenych
podminek.

(1) Nastaveni:

Tato funkce je k dispozici s komunikaénim protokolem RS-485 (knihovna DLL).
Prikaz mUze byt vykonan béhem ¢innosti polohovani nebo také pred spusténim polohovani.

Nasledujici tabulka zobrazuje nastaveni parametri souvisejicich s touto funkci:

Nastaveni polozky Popis Rozsah
Start/Stop Nastaveni start/stop vystupniho pulzu. 0~1
" , . vex s . , , -134217727~
Pulse Start Position Nastaveni pozice spusténi prvniho vystupniho pulzu. 134217727
Pulse Period Nastaveni periody pulzu. 1~9999 [pulse]
Pulse Width Nastaveni Sitky pulzu. 1~1000 [ms]

(2) Vystupni signal:

Vystupni svorka na konektoru CN1 pro funkci ‘Trigger Pulse‘ je trvale pfifazena na vystupni
signal ‘Compare Out’, pficemz schéma signalu je znazornéno na nasledujicim obrazku:
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signal A . perioda pulzu 1
Compare Out . " a
H H neaktivni (OFF)
(aktivni v log.0) (24 vDC)
— <+—— Sitka pulzu
aktivni (ON)
: (0vDC)
zacatek [pulzy]

prvniho pulzu

4.5 Momentové polohovani ‘Push Motion‘:

Této funkce lze vyuZit pro omezeni krouticho momentu krokového motoru pfi jeho zastaveni
v zavislosti na velikosti plsobici sily mechanické zarazky proti pohybu.

(1) Popis funkce:

polohovani

rychlost
momentového mechanicka
polohovani i prekazka
1
CIHEE ® o . [Eas]
1 | 1
pocatecni pozice pozice 1 pozice 2
(1000 pulzt) (1200 pulzd)
® Spusténi pfikazu momentového polohovani.
@ Po spusténi je vykonan bézny rezim polohovani.
® Decelerace rychlosti z bézného rezimu polohovani na rezim momentového polohovani
(rychlost v reZimu momentového polohovani musi byt nizsi nez 200 ot/min).
@ V tomto kroku je vykonan reZzim momentového polohovani az do pfekonani stanoveného

krouticitho momentu mechanickou prekazkou. Po detekci mechanické prekazky je
polohovani zastaveno (pouze v rezimu ‘Stop‘).

Chovani systému pokud je rezim momentového polohovéni nastaven na ‘Stop":

Po detekci mechanické prekazky krokovy motor zastavi, avsak omezeny kroutici moment
zUstava udrzovan, pricemz vystupni signaly ‘Inposition‘ a jiné zUstavaji aktivni.

Velikost krouticitho momentu se vrati na svou plGvodni hodnotu (100 %) po aktivaci
prikazem ‘Stop’, pfipadné vykonanim jiného polohovaciho pfikazu.

Chovani systému pokud je rezim momentového polohovéni nastaven na ‘Non-stop':

Po detekci mechanické prekazky krokovy motor nezastavi a omezeny kroutici moment
zUstava udrzovan, pficemz vystupni signaly ‘Inposition® a jiné zUstavaji aktivni.

Prikaz ‘Stop’, musi byt aktivovan pred dals$im polohovacim pfikazem.
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(2) Specifikace:

Velikost krouticiho momentu se lisi v zavislosti na velikosti krokového motoru. Vice informaci
je k dispozici v prvni kapitole tohoto dokumentu.

Pomér kroutictho momentu (z 20~100 [%]) odpovida hodnoté uvedené v grafu krouticiho
momentu pro danou velikost krokového motoru. Pfesnost nastaveni je -20~+20 [%].

(3) Zplsob nastaveni:

Pouziti funkce momentového polohovani je mozné pouze v absolutnim rezimu polohovani.
Chyba pozice vreZzimu momentového polohovani muiZe nastat v dUsledku mechanické
prekazky. Ptikaz pro spusténi momentového polohovani mize byt vykonan 2 zpUsoby:

® Pomoci komunikace RS-485 (knihovnou DLL).
@ Pomoci vstupniho digitalniho signalu (‘PT Start’).

(4) Ovéreni stavu momentového polohovani:

Aktudlni stav momentového polohovani lze ovérit pomoci knihovny DLL a dodatecné také
signalizaci pomoci pfislusnych vystupnich signald (‘Inposition® a ‘END’) nasledovné:

@® P¥i detekci mechanické prekazky

rychlost A
polohovani
rychlost
momentového F-----ff oo mechanicka
polohovani : prekazka
: ! T >
pozice 1 E pozice2 ! [¢as]

1 1

pocatecni pozice (1000 pulza)

(1200 pulzd)
]

Vystupni signal Zadané polohy (Inposition)

Vystupni signal (END)

@ Bez detekce mechanické prekazky

polohovani

rychlost
momentového f-----ff oo mechanicka
polohovani i prekdazka
— L >
! pozice 1 ! | pozice 2 [Cas]
pocdtecni pozice ! (1000 pulzd) 1 (1200 pulzh)
] 1

Vystupni signal Zadané polohy (Inposition)

Vystupni signal (END)

V rezimu ‘Non-stop® je signal ‘Inposition‘ stale vypnut pokud neni mechanicka prekazka detekovéana.
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5. INSTALACE SOFTWARE
Ezi-MOTION Plus-R

RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR

Ezi-SERVO Fivs-r

48



Ezi-SERVO 7!

Fast, Accurate, Smooth Motion clused Loop siepplng 5y5lem
Privodce nastavenim software Ezi-MOTION Plus-R

Pro programovani fidici jednotky krokového motoru Ezi-SERVO® Plus-R je k dispozici obsluzny
program Ezi-MOTION Plus-R, pomoci kterého Ize provadét vlastni algoritmus polohovani.

Tento program je zdarma ke staZzeni na strankach:
http://www.raveo.cz/krokove-motory-zpetna-vazba-fastech

Odkaz ke stazeni instalacniho souboru:
http://www.raveo.cz/sites/default/files/fastech/sw/EziMOTION%20PlusR%20Setup%20ver%206.21.
0.612%20%28rev.729%29.zip

(aktudlni verze EziMOTION PlusR Setup ver.6.24.3.626 rev.945 ze dne 26. 7. 2013 ke staZzeni zde)

. E5MOTON P R 8 prograr - A T T . = O e
File View Help
4 Board | ““Parameter Axis Vo I o =p§ Motion [ | Pos Cmd
K\‘,’G"””"C' W List | | E==dlist Param | (/@Monitor ( Sefting . .4m Test |\ -qmTable | =~ ° Bar
© 10 setting [ = = \] W% Parameter List == k=]~
# Motion Test
Assign INPUT
LMIT+ [Limit + s Slave No 0 JJ
LIMIT - Limit Single Move Parameters
No. [Name Junit | Field | Default] Value| comment
ORIGIN Origin Cmd Pos 45352)  [pulse] - | 0|Pulse Per Revolution 08 9 9 10000
Stspesd [ 7 Position Status Axi 1| Axis Max Speed [ops] 1~2500000 500000 450000
INFUT 1 [Sewalin Bl Ieps] Cmd Pos 4908 [pulse] 3 2| Axis Start Speed [pps] 1~35000 1 7
Move Speed 10500 [pps] 999 100 1250
NPUTZ [Estep | Actual Pos 4390 [puke] [T Ais Parameter [E=R{ECH == % 00 1300
Aocel Time 1260 [msec] o 3 fops] 500 100 a0 =
INPUT 3 |PT A0 Decel Time 1300 [msec] 000 5000 29000
Pos Eror 0 [pulse] Slave No 0 000 1 1
IMPUT 4 [PT a1 b3 Mave ‘ 999 100 a00

Clear Position Motor Direction opositon ===

INPUT S [PT a2
DEC Have INC Mave Fow O ooow — -
INPUT & [PT Stant
Oiigin Slave No 0
INPUT 7 [Diigin Searq [ -Jog Move Origin Origin Direction HA Limit Stop Mode
INPUT & [Alam Rset| | Max Speed 29000 [pps] S A0 tpes] Cowo @ oW  EStop © Stop
Spesd | M8 | Alam Resst JPTIN2
NPUTS  [Fase #ocel/Decel B0 [msec] Diigin Dffset | Servo 0m e
Accel/Decel [750 mseq] SruslimitValie 134217727 [puige)
. . 2500 [pulss] M9 | Pause UserIN O
SettoDEFAULT | L g og Method  [Z00 - -
15 ran Oiigin Posilion Set S LimitVaue  [13421772) [ouke)] M7 | Oign Seach UserIN 1
Limit ‘ L | Trigin ‘ [0 k|| PO Tk lint S ey | | | Teschne | e
M2 | ESton UserIN 3
Speed Overide JPTIND UserIN 4
0 x
8V sevoorr ‘ s | J— ‘ Eorol | MaSpesdRato % s IPTINT UserIN 5
Ready NOM

Obr. 5.1 - Aplikace Ezi-MOTION Plus-R

Po Uspésné instalaci aplikace Ezi-MOTION Plus-R a pfed jejim prvnim spusténim je zapotrebi pFipojit
fidici jednotku k PC napf. pomoci originalniho prevodniku FAS-RCV (USB --> RS-485), pfipadné
FAS-RCR (RS232C --> RS-485).

Pro instalaci ovladace prevodniku je vyZadovdno aktivni prfipojeni k Internetu, staZzeni tohoto
ovladace a jeho instalace probihd automaticky po propojeni fidici jednotky s PC. Pokud neni
k dispozici pfipojeni k Internetu nebo se nezdafi automaticka instalace ovladace, Ize tento ovladac
nainstalovat manudlné, viz postup popsany nize.

® Aplikaci Ezi-MOTION Plus-R je mozné provozovat pouze v online reZzimu s pfipojenou ftidici
jednotkou k PC.

@® Neékteré typy neoriginalnich pfevodnikd nejsou podporovany a nemusi byt proto kompatibilni
s fidici jednotkou krokového motoru! V pfipadé, Ze nelze komunikovat mezi béinym
prevodnikem a fidici jednotkou nebo je komunikacni rychlost nedostatecn3, je nezbytné pouizit
originalni prevodnik Fastech FAS-RCV nebo FAS-RCR, pfipadné pouZit jiny typ pfevodniku.
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5.1 Instalace aplikace Ezi-MOTION Plus-R:

V nasledujici kapitole je popsana instalace aplikace Ezi-MOTION Plus-R pro operaéni systémy
Windows 7. Aplikaci Ezi-MOTION Plus-R je také moZné pouzivat ve starSich operacnich systémech
Windows 2000, XP a VISTA. V pfipadé instalace na tyto starsi operacni systémy postupujte obdobné
jako u instalace na Windows 7.

1) Pokud propojujete fFidici jednotku krokového motoru s pocitatem pomoci origindlniho
prevodniku FAS-RCV, pfipojte USB konektor prodluZovaciho kabelu do zastréky USB na pocitaci.
Zobrazi se oznamovaci bublina v listé Windows 7 informujici o instalaci softwaru ovladace
zafizeni, viz obrazek nize.

Instalace softwaru ovladace zafizeni ™ *

Stav zobrazite kliknutim sem.

€& SN (PRhe -

Obr. 5.2 — Automatické staZeni a instalace ovladace prevodniku

® Pro automatickou instalaci ovladace prevodniku je vyZzadovano aktivni pripojeni k Internetu.
Je doporuceno pouzivat originalni pfevodnik Fastech FAS-RCV.

2) Spustte instalaéni soubor aplikace Ezi-MOTION Plus-R (odkaz ke stazeni instalaéniho souboru je
uveden v predchazejici sekci).

-

p
(Z) Ezi-MOTION PlusR Controller GUI Setup = | = |-

Welcome to the Ezi-MOTION PlusR
Controller GUI Setup Wizard

This wizard will guide you through the installation of
Ezi-MOTION Plusk. Controller GUI.

It is recommended that you dose all other applications
before starting Setup, This will make it possible to update
relevant system files without having to reboot your
computer.

Click Mext to continue.

Mext = ] [ Cancel

Obr. 5.3 — Uvodni okno po spusténi instalace aplikace
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3) Pokud hodlate nainstalovat vSechny soucasti aplikace (doporuceno), ponechte veskeré polozky
zatrhnuté a kliknéte na tlacitko ‘Next'.

P ™y
@ Ezi-MOTION PlusR Controller GUI Setup -
Choose Components ﬁ\:-_}
Choose which features of EzitMOTION Plusk. Controller GUT you want to install. 7

Chedk the components you want to install and uncheck the components you don't want to
install. Clidk Mext to continue.

Select components to install: Main Files (required) Dol
Ezi-Motion Plus-R. Library

Ezi-Motion Plus-R Example
Position Table Sample
FTDI USE Driver

Space reguired: 8.9MB

4 11 | b

[ < Badk ][ Mext = J [ Cancel

Obr. 5.4 — MozZnost vybéru instalace soucasti aplikace

4) Vyberte instalacni adresar pro nainstalovani aplikace nebo ponechte standardni cestu k cilovému

adresati.
ff ™y
@ Ezi-MOTION PlusR Controller GUI Setup =l—
Choose Install Location -.q :r_}
Choose the folder in which to install EziMOTION PluskR Controller GUI. L iy
Setup wil install Ezi-MOTION Plusk Controller GUI in the following folder, Toinstall in a
different folder, dick Browse and select another folder, Clidk Install to start the installation.
Destination Folder
C:\Program Files\FASTECH\EzZiMOTION_Flush.
Space required: 3.9MB
Space available: 69, 3GB
< Back ][ Install ] [ Cancel
“ A
Obr. 5.5 — MoZnost zmény instalacniho adresare
Ce o+
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5) Po Uspésné instalaci aplikace instalaéni okno tlaéitkem ‘Close’ zavrete.
¢ ™y
(L) Ezi-MOTION PlusR Controller GUI Setup = e
Installation Complete =
Setup was completed successfully, LE

Ce

Completed

Mullsoft Install Swstem w2, 46

< Back Close Cancel

Obr. 5.6 — Dokonceni instalace aplikace

RAVEO s.r.0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR
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5.2 Manualni instalace ovladace pfevodniku:

Pokud se nepodafi automaticky nainstalovat ovladac prevodniku nebo neni k dispozici pfipojeni PC
k Internetu, mlzZete jej nainstalovat manualné podle nasledujiciho postupu.

1) Nejprve nainstalujte aplikaci Ezi-MOTION Plus-R podle postupu popsaného v predchozi ¢asti (bod
2) az 5) ). Nezapomerite ponechat zatrhnutou polozku ‘FTDI USB Driver‘ jak je popsano v bodé v
kroku 3), ktera zkopiruje ovladac do instalacniho adresare aplikace.

2) Pripojte USB konektor prodluzovaciho kabelu od originalniho pfevodniku do zastrcky USB na PC.

3) Ve ‘Start’ menu Windows 7 do vyhledavaciho textového pole zadejte vyhledat , Spravce zafizeni”
a tento poté spustte.

Owladaci panely (3)
== Sprévce zafizeni
#5 Zobrazit zafizeni a tiskamy

= Aktualizovat oviadade zafizeni

I Zobrazit dali wyelediy

| spravee zar'izcn‘

Obr. 5.7 - Spusténi Spravce zafizeni

4) Zobrazi se nasledujici okno s nezndmym ovladacem USB <-> RS485:

e ™
o= Spravce zafizeni E@g

Soubor  Akce Zobrazit  MNapovéda

4 24 Skynet -
b 45 Baterie I
'> 2| Biometricka zafizeni
a. ﬂ@. Dalzi zafizeni
' |y USBE <-> R5485
b g Diskove jednotky
b A Graficke adaptéry
b e Jednotky DVD/CD-ROM
D Klavesnice
o L] Modemy
: ‘__5_. Menitory
--,l_u! Myzi a jina polohovaci zafizeni
E7] Owvladac technologie paméti
M| Pocitad
T Porty (COM a LPT) =
o ¥ Procesory
; -- Radiostanice Bluetooth
g Radiée IDE ATA/ATAPI
A Radite pamétovych zafizeni
-§ Radice USB (Universal Serial Bus)
- Radice zvuku, videa a her i

m

= -

T W W

B

-

W W W

=

Obr. 5.8 — Spravce zafizeni s neznamym ovladac¢em USB <-> RS485
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Na neznamy ovladac¢ kliknéte pravym tladitkem mysSi a z kontextové nabidky zvolte polozku

‘Aktualizovat software ovladace....

-
= Sprévce zafizeni

[ESREER )

Soubor  Akce Zobrazit  MNapovéda

&= | mE Hme & F &b

a4 2 Skynet
> .25) Baterie
» 18 Biometricka zafizeni
4 -5 Dalii zafizeni

: |y USB <-> peaes

} =y Diskové jedn Aktualizovat software ovladace...
s B Grafické adap Zakazat

P L—LT'J Jednotky DV Odinstalovat

5 2 Klavesnice

b u;l Moderny Wyhledat zmény hardwaru
>l Menitory

Co I Vlastnosti

s Mysi ajina p

> f] Ovladaé technologie paméti

5 -M Poditad

> X3 Porty (COM aLPT)

b I Procesory

b -6} Radiostanice Bluetooth

b g Radi¢e IDE ATA/ATAPI

b & Radice pamétovych zafizeni

- g Radice USB (Universal Serial Bus)
B Radice zvuku, videa a her

R

=

»

m

Spusti Privedce aktualizaci softwaru ovladace pro vybrané zafizeni.

Obr. 5.9 - Kontextova nabidka pro neznamy ovladac¢ USB <-> RS485

Otevre se nové okno, ze kterého vyberte moznost ‘Vyhledat ovliadaé v poéitadi‘.

I.Q_—/.l [ Aktualizovat software ovladace - USB <-> RS485

Jak chcete vyhledat software ovladace?

zafizeni.

< Vyhledat ovladac v pocditadi

Vyhledejte a nainstalujte software ovladace ruéné.

< Vyhledat automaticky aktualizovany software ovladace
Windows se pokusi vyhledat nejnovéjii software ovladade pro dané zafizeni v
pocitaci a na Internetu, pokud jste tuto funkci nezakazali v nastaveni instalace

Obr. 5.10 — Okno Aktualizovat software ovladace USB <-> RS485

C
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Vyhledejte slozku ‘FTDI USB Driver' v kofenovém adreséari nainstalované aplikace a ponechte
systémové zatrhnuti 'Véetné podsloZek'. Potvrdte nastaveni tladitkem ‘Dalsi.

. 00 BN

G [l Aktualizovat software ovladace - USE - -"

Vyhledejte software ovladade ve svém poditadi.

Vyhledat ovladac v tomto umisténi:

Ch\Program Files\FASTECH\EziMOTION_PlusR\FTDI USE Driver

Veetné podslozek

< Vybrat ovladac ze seznamu
Tento seznam zobrazi instalovany software ovladace kompatibilni se zafizenim a
software viech ovladaci ve stejné kategorii jako zafizeni.

[ Dpalii || stome

Obr. 5.11 - Vyhledani slozky FTDI USB Driver pro instalaci ovladace USB <-> R$485

Po dokoncéeni instalace ovladace mulzZete okno zavfit.

Systém Windows Uspéiné aktualizoval software ovladace.

Instalace ovladade zafizeni byla dokencena:

USB Serial Converter

=

Obr. 5.12 - Dokonéeni instalace ovladace USB <-> RS485

v RAVEO s.r.0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR
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V pripadé, Ze se po dokonceni instalace zobrazi chybové hlaseni jako na obrazku nize, toto oznameni
ignorujte.

M

[
{

Software ovladace zafizeni nebyl (spésné nainstalovan. % *
Podrobnosti zobrazite kliknutim sem.

Obr. 5.13 - Oznameni o nelspésné instalaci ovladace

Spravce zafizeni se nyni aktualizoval a zobrazil neznamy ovladac ‘USB Serial Port’.

,
e . e

Soubor  Akce Zobrazit  MNapovéda

&= =|E H= =

a2 Skynet n

b-& Baterie

b 2| Biometrickd zafizeni

4 - Dal3i zafizeni

¢ [l USE Serial Port
= Diskove jednotky |
A Grafické adaptéry
-4 Jednotky DVD/CD-ROM

m

b

b

[

b2 Klavesnice
D{J;] Medemy

Dl,-:ﬂ Manitory

b ﬂ Mygi a jind polohovaci zafizeni I
b Ovladac technologie paméti
b 7 Poéitad

» 15" Porty (COM a LPT)

b-w Procesory |
b -- Radiostanice Bluetooth

b g Radice IDE ATA/ATAPI

b C— Radite pamétovych zafizeni

b Radice USB (Universal Serial Bus)

D’qj Radice zvuku, videa a her i

Obr. 5.14 - Spravce zafizeni s neznamym ovladacem USB Serial Port

3
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Na neznamy ovladac¢ kliknéte pravym tladitkem mysSi a z kontextové nabidky zvolte polozku
‘Aktualizovat software ovladace....

=4 Spravce zafizeni = g\
Souber Akce JZobrazit  Mapovéda

@ | @B HE ® R &S
a2 Skynet

:> & Baterie I

» 18| Biometricka zafizeni

»

4|3 Daldi zafizeni

. USB Serial Part

j> 5 Diskové jednotk Aktualizovat software ovladade...
> B Graficke adapté Zakszat
]
v Jednotkly DVD/Q Odinstalovat
s 2 Klavesnice |
s H;:I Modermy Vyhledat zmény hardwaru =
> Bl Monitory
Viastnosti

o)A My a jing polo
b Ovladaé technologie paméti

> g Pogitag

4. Y5 Porty (COM a LPT)

P -"? Standardni sériova linka pomoci protokeolu Bluetooth (COM3)

b I Procesory TN
b g Radiostanice Bluetooth

5 g Radice IDE ATA/ATAPI

b &% Radice pamétovych zafizeni

> § Radiée USE (Universal Serial Bus)

b -3y Radice zvuku, videa a her -

Spusti Privodce aktualizaci softwaru ovladaZe pro vybrané zafizeni.

Obr. 5.15 - Kontextova nabidka pro neznamy ovladac USB Serial Port

Otevre se nové okno, ze kterého vyberte moznost ‘Vyhledat oviadac v pocitaci'.

'\_:_)’ [l Aktualizovat software ovladace - USE Serial Port

Jak checete vyhledat software ovladace?

2 Vyhledat automaticky aktualizovany software ovladace

Windows se pokusi vyhledat nejnovéjsi software ovladace pro dané zafizeni v
poéitaci a na Internetu, pokud jste tuto funkci nezakazali v nastaveni instalace
zafizeni.

2 Vyhledat ovladac v poditadi
Wyhledejte a nainstalujte software ovladace rucné,

Obr. 5.16 — Okno Aktualizovat software ovladace USB Serial Port
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Zobrazi se naposledy vyhledané umisténi instalacniho adresare, které ponechte beze zmén a

potvrdte tlacitkem ‘Dalsi'.

Vyhledejte software ovladade ve svém poditadi.

Vyhledat ovladac v tomto umisténi:

Ch\Program Files\FASTECH\EziMOTION_PlusR\FTDI USE Driver

Veetné podslozek

< Vybrat ovladac ze seznamu
Tento seznam zobrazi instalovany software ovladace kompatibilni se zafizenim a
software viech ovladaci ve stejné kategorii jako zafizeni.

[ Dalii || stome

Obr. 5.17 - Vyhledani slozky FTDI USB Driver pro instalaci ovladace USB Serial Port

Po dokoncéeni instalace ovladace muizZete okno zavfit.

at software ovladace - USE Senal Port (COM7)

Systém Windows Gspéiné aktualizoval software ovladace.

Instalace ovladace zafizeni byla dokondena:

USE Serial Port

Obr. 5.18 - Dokonceni instalace ovladace USB Serial Port

v RAVEO s.r.0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR
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Ve spravci zafizeni by se nyni mély zobrazit Uspésné nainstalované ovladace:

- USB Serial Converter
- USB Serial Port (COMXx)

Cislo x COM portu si zapamatujte, bude potieba jej zvolit pfi pfipojovani Fidici jednotky krokového
motoru k aplikaci Ezi-MOTION Plus-R (viz nasledujici kapitola).

=4 Sprévce zafizeni E@lﬂ\
Soubor Akce Zobrazit Mapovéda

@& | @0 HE & R &S
42 Skynet

b & Baterie
. 12 Biometricka zafizeni
b ea Diskowveé jednotky

»

> B Grafické adaptény
» 2 Jednotky DVD/CD-ROM
s I Klavesnice

m

> -Bd Monitary
s --B Myéi a jind polohovaci zafizeni
» -] Ovladac technologie paméti

s D Procesory

b a Radiostanice Bluetooth

b g Radice IDE ATA/ATAPI

b &> Radite pamétovyich zafizeni

4§ Radie USE (Universal Serial Bus)

i Korenowy rozbocovad USB

i USB Serial Converter -

Obr. 5.19 - Spravce zafizeni se zobrazenim nainstalovanych ovladacu

USB Serial Port (COMT) — vlastnosti -
Bits per second: (9600 -
Data bits: (8 -
Party: | None -
Stop bits: [1 -
Flow cortrol: [None -]

[ Advanced... ] [ Restore Defaults ]

[ OK ] [ Stomao

Obr. 5.20 - Vlastnosti prifazeného portu
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6. POPIS FUNKCI A OBSLUHA APLIKACE
Ezi-MOTION Plus-R

C
RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR
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Spusténi aplikace Ezi-MOTION Plus-R:

Po spusténi aplikace Ezi-MOTION Plus-R a pfipojeni fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R se objevi
nasledujici dvodni okno:

(EESTECH

Fast, Accurate, Smooth Motion Control

Ezi-MOTION Plus-R GUI

For wWindows 2k, =P
Fil=Wer. B, 23, 3. B20 [rev. 907)

r— Communication Port

Paort Mo ICUM? vl
Baudrate |1152DD "I

Connect

Obr. 6.1 - Uvodni okno aplikace Ezi-MOTION Plus-R

Polozky | Port No. | a | Baudrate | v ¢asti Communication Port jsou nastaveny automaticky podle
pfipojeného portu a nastaveni prepinace SW2 (viz Volba prenosové rychlosti). V pfipadé, Ze
nepotiebujete zménit toto nastaveni manualné, ponechte jej beze zmén (uvedené parametry
zobrazené na Obr. 6.1 se mohou lisit).

® Vpripadé, Ze se poZadované Cislo portu v poloZce nezobrazi, restartujte aplikaci,
pfipadné odpojte a znovu pfipojte USB konektor k PC.

Pro spusténi aplikace do zakladniho menu kliknéte na tlacitko .

—
. Ei-MOTION Plus-R
File View Help

il

[~ Controller List

rai

Device List_| Type [ .. Inform:
= Pot3 Baudis
Slave 0 E2iSERVD PlusAST 6L Ver: Fir

L PR —

Parameter List | Auis Parameter |

i

170 Moritor | 170 Setting |

Mation Test |

Repeat Test

Pasition Table |

Obr. 6.2 - Zakladni rozhrani aplikace Ezi-MOTION Plus-R

RAVEO s.r.0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR
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Po Uspésném spojeni PC s fidici jednotkou se zobrazi zakladni okno pro obsluhu programu (viz Obr.
6.2). V tomto okné se nachazi hlavni panel s nabidkami ‘File’, ‘View', ‘Help‘ a nastrojova lista aplikace
(viz Obr. 6.6). Pfes nabidku ‘File* mGze uzivatel pfipojit nebo odpojit komunikaci s Fidici jednotkou,
nabidkou ‘View' pfehlednym zplsobem zobrazit nebo skryt jednotlivd okna aplikace a nabidkou
‘Help‘ zobrazit informace o aplikaci nebo zkontrolovat, zda je k dispozici nova verze této aplikace.

V pfipadé vice pfipojenych jednotek Ezi-SERVO® Plus-R v siti Ize nastaveni parametrd v nékterych
oknech pro kazdou fidici jednotku pfepinat pomoci Sipek E’ nebo v Casti Slave No x (viz Obr.
6.3). Cislo x nastavované jednotky pfitom odpovida pfifazenému sitovému ID dle nastaveni pfepinace
SW1 jak je znazornéno na nasledujicich obrazcich.

Obr. 6.3 — nastaveni sitového ID pro provoz jedné Fidici jednotky

Pokud je propojeno vice fidicich jednotek Ezi-SERVO® Plus-R v siti, nastavte prepina¢ SW1 na
nasledujici fidici jednotce k prvnimu neobsazenému sitovému ID, jak je zndzornéno na obrazku nize.

¥

Obr. 6.4 - Nastaveni sitového ID pfepinaéem SW1

C
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Set to DEFALILT | Load ROM ‘ Save to ROM | Load File Save to File Cloze

Obr. 6.5 — Dostupna tlaéitka v oknech Parameter List, 1/O Logic Setting, Position Table

Ve spodni ¢asti nékterych oken aplikace se nachazi tlacitka pro praci s parametry nebo hodnotami,
které byly uZivatelem zménény. VSechny zmény v nastaveni parametr(l téchto oken jsou docasné
uloZzeny do paméti RAM Fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R aZz do vypnuti napdjeni. Poté jsou
uzZivatelem zménéné hodnoty z této paméti odstranény! Pro jejich trvalé uloZeni do paméti ROM

musi uzivatel tyto zmény potvrdit tlacitkem | Save to ROM |. Tladitko | Load ROM | slouZi pro nacteni

parametrl z paméti ROM fidici jednotky.

Tlacitkem ‘ Set to DEFAULT ‘ Ize vratit vSechny zmény v parametrech do plvodniho tovarniho
nastaveni (po potvrzeni mGze dojit v nékterych pfipadech k deaktivaci signalu ‘Servo ON°).

Tlacitka ‘ Load File ‘ a ‘ Save to File ‘ umoZfuji uZivateli nahrat ¢i uloZit konfiguraéni soubor parametr(
v prislusSném okné do textového souboru pro uchovani nastaveni, prenaseni a pozdé;jsi pouZiti.

® Funkce vyse popsanych tlacitek jsou k dispozici pouze pro aktivni fidici jednotku. V pfipadé vice
ptipojenych jednotek v siti musi uzivatel pouZzit tato tlac¢itka pro kazdou jednotku zvlast.

) Board | TParameter Axis wo  Jun 1o w»§ Motion [ | Pos Ccmd
%)aconnect must i==List Param &Monﬂor {_ Setting dm Test |1 -4mTable | [= ) Bar

Obr. 6.6 — Nastrojova lista aplikace s volbami spusténi prislusnych oken s funkcemi

Pomoci nastrojové listy aplikace (viz Obr. 6.6) Ize zvolit nékterou z deviti nabizenych funkci. Kazdou
z téchto funkci je mozZno zobrazit ve vlastnim okné.

K Comest 6.1 Connect

Pomoci okna CONNECT nastrojové listy Ize ptipojit nebo odpojit komunikaci s fidici jednotkou.

Connect to Ezi-MOTION PIUSRA e

FNANSTECH

Fast, Accurata-, Smoom Motion Control
| Ezi-MOTION Plus-R GUI

For WwWindows 2k, <P
File ¥er. 6. 23, 3. 620 [rev.907)

Commurnication Port

Paort Mo. COM3 h
Baudrate 115200 hd

Connect

Obr. 6.7 - Okno s moznosti pripojeni Fidici jednotky k PC

C
i RAVEO s.r.0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR



Ezi-SERVO 7!

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

A S 6.2 Board List

V zakladnim rozhrani aplikace (viz Obr. 6.2) se nachazi okno BOARD LIST slouzici pro ovéreni informaci
kazdé tidici jednotky komunikujici s PC.

Informace, které lze zobrazit vtomto okné jsou ndsleduijici:

—  pfripojeny port fidici jednotky;
—  (islo sitového ID (slave 0-15);
—  typ systému;

—  prenosova rychlost;

—  komunikaéni protokol;

— verze firmware.

' F Board List o] = =)

Contraller List

Type | Information
Baudrate : 115200
Ezi-SERYO Pluz-R-5T Ver: RS5-485 [W0E.03.063.34)

] 1 P
Parameter
Parameter List ‘ Axiz Parameter ‘
1/0
[0 b anitar ‘ |/0 Setting ‘
kotion
Motion Test
Repeat Test ‘ Position T able

Obr. 6.8 - Okno Board List se zakladnimi informacemi

® Neékteré z oken nastrojové listy aplikace Ezi-MOTION Plus-R jsou dostupné i v okné BOARD LIST
v Casti Parameter, /O a Motion.
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6.3 Parameter List

Okno PARAMETER LIST slouZi k zobrazeni a nastaveni zakladnich parametrd souvisejicich s ovladanim
krokového motoru béhem polohovani, jako je napf. zména rozliSeni enkodéru, omezeni maximalni
rychlosti, nastaveni doby akcelerace/decelerace atd.

fran e i ==

Slave No 0
Parameters
Mo, MName | Uit | Field | Default| Value | Comment
0|Pulse Per Revolution 0rQ g g 10000
1| Axis Max Speed [pps] 1~2500000 500000 500000
2| Axis Start Speed [pps] 1~35000 1 1
3| Axis Acc Time [m=ec] 1~9999 100 100
4| Axis Dec Time [msec] 1~58999 100 100
5|Speed Override [%6] 1500 100 100
6| Jog Speed [pp=] 1~:2500000 5000 5000
7| Jog Start Speed [Pps] 135000 1 1
8| Jog Acc Dec Time [msec] 175999 100 100
9| Servo Alarm Logic Oeel i} 0| Low Active
10| 5ervo On Logic Qe a 0|Low Active
11|5Servo Alarm Reset Logic Oeel i} 0| Low Active
12|57 Limit Plus Value [pulse] 134217727 134217727 134217727
13| 5/ Limit Minus Yalue [pulze] +134217727 -134217727 -134217727
14| 5/ Limit Stop Method Oe1 4] 0|E-5top
15|HMW Limit Stop Method Qe u] 0 E-Stop
16| Limit Sensor Logic Onl a 0|Low Active
17| Crg Speed [pp=] 1~:500000 5000 5000
18| 0rg Search Speed [Pps] 1~50000 1000 1000
19| Org Acc Dec Time [mzec] 175999 50 50
20| Org Method 0w 0 0| Origin
21| Crg Dir Oe1 a 0 Ccw
22| Org Offset [pulse] +£134217727 0 0
23| Org Position Set [pulse] £134217727 0 0
24| Org Sensor Logic Oeel i} 0| Low Active
25| Position Loop Gain 0~15 4 4
26| Inpos Value O~l5 0 0 Fast0
27|Pos Tracking Limit [pulze] 1~134217727 5000 5000
28 |Mation Dir Qe u] 0 Ccw
29| Limit Sensar Dir Onl a 0|Ccw
30|Org Torgue Ratio [%a] 107100 50 50
31|Pos. Error Qverflow Limit [pulse] 1134217727 5000 5000
32|Pos.Value Counting Method Orl 0 1/ Plus Only -
Set to DEFALILT Load ROM Save to ROM Load File Save to File ‘ Cloze

Obr. 6.9 - Okno Parameter List se zakladnimi parametry a moZnostmi nastaveni
V okné PARAMETER LIST Ize upravovat a zapisovat hodnoty jednotlivych parametr( dle povoleného
rozsahu uvedeného ve sloupci ‘Field’ pfislusného radku.

Podrobné informace k nastaveni jednotlivych parametrti jsou uvedeny v pfiloze dokumentu.
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Axis
Param
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Closed Loop Stepping System

6.4 Axis Parameter

Okno AXxis PARAMETER umozni uZivateli prfehledné a jednoduchym zplsobem obsluhovat nékteré
dllezZité parametry z okna PARAMETER LIST v zavislosti na poZadované funkci. Veskeré parametry
nastavitelné v Axis PARAMETER jsou k dispozici i v okné PARAMETER LIST.

%Axisl’arameter EI = @1
Slave No 0
bator Direction | .
npositian
o B oW INF % alue

B

H.Aw Limnit Stop Mode

Origin
Crigin Direction

(" Cwf " COW {* E-Stop " Stop

Origin Offzet

0 [pulse]

Ornigin Position Set

0 [pulze]
Speed Override

b ax Speed FRatio 50 %

S/ +LimitValue  [134217727  [pujse]
52 -Limit Y alue AMATIE [pulze]
EO00  [puse]

Cloge

Paz Tracking Limit

Obr. 6.10 — Okno Axis Parameter se zakladnimi parametry

Zakladni popis nastavitelnych parametrd v okné Axis PARAMETER:

Motor Direction

- zméni smér otaceni hridele krokového motoru.

moZnosti nastaveni:

® CW - otaceni po sméru hodinovych rucicek.

® CCW - otaceni proti sméru hodinovych rucicek.

(dalsi informace)

Origin Direction

moZnosti nastaveni:

® CW - otaceni po sméru hodinovych rucicek.

® CCW - otaceni proti sméru hodinovych rucicek.

zméni smér hledani referencni polohy v rezimu referovani.

(dalsi informace)

Origin Offset

referovani.
rozsah nastaveni:

+134217727 pulzl

najeti na libovolné vzdalenou polohu od mista referenc¢ni pozice v rezimu

(dalsi informace)
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Origin Position Set

nastavi ¢ita¢ polohy ‘Command Pos / Actual Pos' po dokonceni referovani
na libovolnou hodnotu z povoleného rozsahu.

rozsah nastaveni:

+134217727 pulzl

(dalsi informace)

Inposition - nastavi hodnotu rozsahu aktivace vystupniho signalu ‘Inposition’
ohlasujici dosaZzeni Zadané polohy.
rozsah nastaveni:
0~15
(dalsi informace)
H/W Limit Stop Mode - zplUsob zastaveni krokového motoru v pfipadé aktivace koncového
snimace v reZimu polohovani.
moznosti nastaveni:
® E-Stop — zastavi krokovy motor bezprostfedné po aktivaci
jednoho z koncovych snimac.
® Stop - zastavi krokovy motor pozvolna s deceleraci po aktivaci
jednoho z koncovych snimac.
(dalsi informace)
S/W +/-Limit Value - softwarové nastaveni maximalniho vstupniho limitu (bufferu)

kladnych/zapornych pulzli, které lze wvykonat vreZzimu polohovani
v dopfedném/zpétném sméru otaceni krokového motoru.

rozsah nastaveni:

+134217727 pulzl

(dalsi informace)

Pos Tracking Limit -

nastaveni pfipustné mezni hodnoty poc¢tu chybnych pulz(, kterych smi byt
dosazeno béhem polohovani. Chybné pulzy jsou definovany jako rozdil
mezi referencnimi a realné dosazenymi pulzy (skluz krokového motoru
vUci referencnim pulziim zasilané fidici jednotkou).

rozsah nastaveni:

1~134217727 pulzl

(dalsi informace)

Speed Override -

nastavi pomeér hodnoty z aktudlni rychlosti polohovani.

rozsah nastaveni:

1~500 %

(dalsi informace)

® Parametry v okné Axis PARAMETER jsou shodné s pfislusSnymi parametry v okné PARAMETER LIST.
Zména nékterého z parametrl vjednom okné se projevi zménou odpovidajictho parametru

v druhém okné.

Podrobné informace k nastaveni jednotlivych parametri jsou uvedeny v pfiloze dokumentu.
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fa]
(. &/Monitor

6.5 1/0 Monitoring

V okné I/O MONITORING nastrojové listy mlZe uZivatel sledovat stav aktivace vstupné-vystupnich
signall konektoru CN1 souvisejicich s fizenim polohovani a softwarové tyto signaly ovladat a
ovérovat jejich sepnuti.

@0 /0 Monitoring E = @
Slave No 0
INPUT
LT+ | Limit + PT Ad Alarm Rezet JPTIM 2
LMT- | Limit - PT &5 ServoOn JPT Start
ORG | Onain PT AR Pauze zer M O
Clear Poz PT A7 Origin Search dzer M1
PT A0 PT Start T eaching zerlM 2
PT A1 Stop E-Stop zer M 3
PT &2 Jog + JRTIM O zerlM 4
PT A3 Jog - JPTIMN 1 UzerIMN &
OUTPUT
COMP | Compare Out Org Search Ok zer OUT 1
[nposition Servo Ready HzerQUT 2
Alarm zerQUT 3
kaving Brake zerOUT 4
Acc/Dec PTOUTO JeerOUT &
ALK PTOUTA Ueer OUT &
—_— —_— —_— [/0 Logic Setting
EMND PT OUT 2 Jeer QUT 7
AlarmBlink, HeerOUT 0 eerOUT 8 Cloze

Obr. 6.11 - Okno 1/O Monitoring zobrazujici stav vstupnich a vystupnich signala

| kdyZ nejsou zadné vstupni signdly fyzicky pfifazeny (mimo koncové snimace a referencni snimac),
mdUze je uzivatel softwarové aktivovat ¢i deaktivovat odpovidajicimi tlacitky v okné I/O MONITORING.

Pokud je néktery ze vstupnich nebo vystupnich signall pfifazenych ke konektoru CN1 aktivovan [ON],
ikona tlacitka s odpovidajicim ndpisem je zvyraznéna zelenou barvou, viz Obr. 6.12. Po deaktivaci
signalu [OFF] se ikona prislusného tlacitka vrati zpét do plvodniho stavu a barvy.

® Po prirazeni kterékoliv funkce ke vstupnimu nebo vystupnimu signalu jiz nelze prislusné tlacitko
ovladat a zménit jeho aktivaci/deaktivaci na odpovidajicim pinu.
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@0 /0 Monitoring E = @
Slave No 0

INPUT

LT+ | Limit + PT Ad M3 | Alarm Reset JPTIM 2

LMT- | Limit - PT &5 42 | ServoOn JPT Start

ORG | Onain PT AR Pauze zer M O

I8 | Clear Pos PT A7 IME | Orngin Search dzer M1

M5 | PTAD Ik 1 PT Start Teaching dzer it 2

W3 | PT A1 Stap M7 | E-Stap zer M 3

IM4 | PTAZ Jog + JPTIMN O zerlM 4

PT A3 Jag - JPTIMN 1 UzerIMN &

OUTPUT

COMP | Compare Out QUT 4 | OrgSearch Ok dzer OUT 1

QUT 1| Inpozitian OUT 3 | Servo Ready HeerQUT 2

QUT 5| Alam gerOUT 3

OuT 2 | Maoving Brake zerOUT 4

QuT 7 | Acc/Dec PTOUTAO Ueer OUT &

OUT 8| ACE PTOUTA Ueer OUT &

—_— —_— I/0 Logic Setting

QUT 9| END PT OUT 2 Jeer QUT 7

QUT & | AlarmBlink, eer OUT 0 JeerOUT 8 Close

Obr. 6.12 - Okno 1/O Monitoring se zvyraznénim aktivovanych vstupnich a vystupnich signala

Tlacitkem ‘ I/O Logic Setting ‘ Ize zobrazit okno s pfifazenim odpovidajicich vstupnich a vystupnich
signal( k jednotlivym fyzickym vstupné-vystupnim pindm konektoru CN1 a urcit aktivni Uroven
signalu. Vice informaci v kapitole s popisem funkci okna 1/0O LOGIC SETTING.

@® Pred spusténim polohovani je nutné nejdrive aktivovat vstupni signal Servo ON.

INPUT - funkce vstupnich signal:

K dispozici je celkem 32 definovatelnych vstupnich funkci, avsak pouze 12 funkci z tohoto celkového
poctu smi byt prifazeno ke vstupnim signaliim konektoru CN1. Prvni 3 funkce jsou pevné pfifazeny
koncovym snimacam ‘LIMIT+', ‘LIMIT-* a referenénimu snimaci ‘ORIGIN' a proto nemohou byt ostatni
vstupni funkce pfipojeny k témto vstupnim pinlim. Ve stejnou chvili mdze uZivatel prifadit az 9 funkci
ke zbyvajicim 9 vstupnim pinim konektoru CN1, které odpovidaji indikatorm na jednotlivych
tlacitcich ‘IN1*~'IN9* zobrazujici aktudalni nastaveni vstupnich signald.

C
i RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR



Fast, Accurate, Smooth Motion

’

—

0

<) | |2 |3 ol |5 |&] o
oQ o w o 3 T,

+ © & ) = w

Y S | =

= c

=]

=

)

imit -

Clear Pos

PT AO~A7

t

0og -

Alarm Reset

Servo On

Origin Search

Teaching

JPT IN O~IN 2

JPT Start

ITI e
Q

) c

o (%)

o D

User IN O~IN 5

-+

Ezi-SERVO'”

Closed Loop Stepping System

z10

<
@
=
T
3
o
>
0,
*L°]
=)
o
=
2
)
Cc
—

vstupni signal kladného koncového snimace.
vstupni signal zdporného koncového snimace.
vstupni signal referen¢niho snimace.

vstupni signal pro vynulovani ¢itace polohy.

kombinaci téchto vstupnich signalll Ize aktivovat odpovidajici fadky pozicni
tabulky.

vstupni signal pro spusténi polohovani podle pozicni tabulky.

vstupni signal pro zastaveni polohovani.

pokud je tento vstupni signal aktivni [ON], dochazi po dobu jeho aktivace
nebo do dosaZeni hardwarového nebo softwarového limitu k rotaci hfidele
krokového motoru v dopfedném sméru otaceni.

pokud je tento vstupni signal aktivni [ON], dochazi po dobu jeho aktivace
nebo do dosaZzeni hardwarového nebo softwarového limitu k rotaci hfidele
krokového motoru ve zpétném sméru otdceni.

vstupni signal pro reset alarmového stavu.

vstupni signal slouZici pro pfivod napdjeni krokového motoru a aktivaci
pfidrzného momentu. Pfed polohovanim musi byt funkce aktivovana [ON].

aktivaci tohoto vstupniho signalu se pozastavi aktualné vykondvana pozice.
Po opétovné aktivaci se pokracuje v ¢innosti pozastaveného polohovani.

vstupni signal, kterym se spousti hledani referencni pozice (rezim referovani).
funkce uceni, kterd umozni uzivateli zaddvat absolutni polohu do jednotlivych

radkd pozi¢ni tabulky na zakladé natoceni hridele krokového motoru do
zadané polohy. Pro zobrazeni aktualné uloZené polohy v pozi¢ni tabulce

pomoci funkce ‘Teaching' je nutné stisknout tlatitko |Refresh |

vstupni signal pro okamZzité zastaveni krokového motoru bez decelerace.

aktivaci nékterého z téchto vstupnich signdll se vykona skok na pfislusny
nadefinovany radek tabulky po dokonceni aktualné vykonavané polohy.

vstupni signal pro pokrocilou funkci skoku, ktery spusti vykonani skoku dle
aktivace signald ‘JPT IN 0~IN2* po dokonceni aktualné vykonavané polohy.

uZivatelské vstupy pro naprogramovani vlastni funkce.
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OUTPUT - funkce vystupnich signala:

v

K dispozici je celkem 24 definovatelnych vystupnich funkci, avSak pouze 10 funkci z tohoto celkového
poctu smi byt pfifazeno k vystupnim signaldim konektoru CN1. Prvni funkce ‘COMP’ je pouZita pouze
pro specifické uUcely a proto nemohou byt ostatni vystupni funkce pripojeny k tomuto vystupnimu
pinu. Ve stejnou chvili m0Ze uZivatel pfifadit az 9 programovatelnych vystupnich funkci ke
zbyvajicim 9 vystupnim pinim konektoru CN1, které odpovidaji indikatordm na jednotlivych tlacitcich
‘OUT1~‘0UTY’ zobrazujici aktualni nastaveni vystupnich signald.

. z10

)
>
4
o0
>
=N
[ =
o
Cc
—
v
Cc
—

vystupni signal, ktery je dostupny pfi ovladani krokového motoru
nadfazenou jednotkou.

Compare Out
Inposition — vystupni signdl indikujici dosaZeni Zadané polohy (krokovy motor je
v pozici).

Alarm vystupni signal, ktery je aktivni [ON] pti alarmovych stavech.

Moving — vystupni signal, ktery je aktivni [ON] pfi rotaci hfidele krokového motoru.

Acc/Dec — vystupni signal indikujici vykonavani akcelerace a decelerace.

.
o
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>
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|

vystupni signal je aktivni béhem cCinnosti polohovani dle pozi¢ni tabulky.

m
=2
|

[

vystupni signal indikujici dokonceni vSech vykondvanych poloh z pozi¢ni
tabulky. Tento signal je dostupny pouze pfi polohovéani vykonavaného na
zakladé pozicni tabulky.

AlarmBlink — vystupni signal, ktery je aktivni [ON] pfi alarmovych stavech a periodicky
blika.

Org Search Ok vystupni signal indikujici dokonceni referovani (v rezimu referovani).

vystupni signdl indikujici privedeni napajeni do krokového motoru a
pfipravenost pro polohovani.

Servo Ready

Brake — vystupni signal pro aktivaci [ON] elektromagnetické brzdy.

‘PTOUTO”OUTZ‘ —  kontrolni vystupni signdl indikujici zac¢atek nebo konec polohovani z
definovaného fadku pozi¢ni tabulky.
’ User OUT 0~OUT 8‘ — uzivatelské vystupy pro naprogramovani vlastni funkce.

Podrobné informace k jednotlivym signaliim jsou uvedeny v druhé kapitole tohoto dokumentu.
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i 6.6 1/0 Logic Setting

Okno 1/O LOGIC SETTING slouZi pro pfifazeni programovatelnych vstupnich a vystupnich funkci
k prislusnym fyzickym vstupné-vystupnim svorkam (pindm) konektoru CN1 a také k nastaveni aktivni
Urovné téchto signall.

D V0 Setting =
Assign INPUT
UMIT+ [l <] Lowdadtive
UMIT-  [Lmit- <] Lowdadtive Assign OUTPUT
ORIGIN  [Oiigin+~~ =] LowdActive COMPARE ( | Compare Dut Low Active
INPUT T [NOME] =] OUTPUT1 [MOME] ]
INPUT 2 [NONE] ] OUTPUT 2 |MOME] ]
INPUT 3 [NONE] ] OUTPUT 3 [MOME] ]
INPUT 4 [NONE] ] OUTPUT 4 [MOME] |
INPUTS  [NONE] ] OUTPUTS [MOME] |
INPUTE  [NONE] ] OUTPUTE [MOME] ]
INPUT7  [NONE] ] OUTPUT? [MOME] ]
INPUT S [NONE] ] OUTPUTS [mOME] ]
INPUT S |[NONE] - OUTPUT 9 [[NONE] ~

Slave No 0

Set to DEFAULT ‘ Load ROM ‘ Save to ROM ‘ Load File Save to File Cloze

Obr. 6.13 - Okno 1/0 Setting s moZnosti pFifazeni vstupnich a vystupnich funkci

Kazda funkce smi byt pfifazena pouze jednomu vstupnimu nebo vystupnimu signalu. Pokud je
uzivatelem jiz pfifazend funkce opét prifrazovana k jinému signalu, zobrazi se néasledujici oznameni:

Input Assign ‘ [——

The logic which you select is already assigned. Do you want to assign the logic?
The legic value of the Input pin which was assigned it before will be reset,

Ano Me

—|

Tlacitkem se dand funkce pfifadi k nastavovanému vstupnimu nebo vystupnimu signdlu a
z plvodné pfifazeného signalu se odstrani, tlacitkem se zrusi pfifazeni k nastavovanému signalu.
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Assign INPUT — pfifazeni funkci ke vstupnim signaliim:

Ridici jednotka Ezi-SERVO® Plus-R disponuje celkem 9 programovatelnymi vstupnimi signaly.
K jednotlivym vstupnim svorkam ‘Digital In1*~‘Digital In9‘ konektoru CN1 lze pfifadit jednu z 15 funkci
uvedenych v tabulce nize.

Cislo pinu (St L Funkce vstupniho signalu
konektoru CN1 signalu

4 Digital In1 Clear Pos ®

14 Digital In2 Position Table AO ~ Positior_1 Table A7 (PTAO~PTA7) ®
Position Table Start Execution (PT Start) @

15 Digital In3 | Soft Stop (Stop) ®
Jog+ @

16 Digital In4 Jog- ®
AlarmReset @

17 Digital In5 ServoON @
Pause ®

5 Digital In6 Origin Search ®
Teaching @

6 Digital In7 Emergency Stop (E-Stop) ®

18 Digital In8 Jump Position Table Input 0 ~ Jump Position Table Input 2 (JPTINO~JPTIN2) @
Jump Position Table Start (JPT Start) @

19 Digital In9 User Input 0 ~ User Input 5 (User IN 0 ~ User IN 5)

* v tovarnim nastaveni neni zadna z funkci pfifazena k programovatelnym vstupnim signal(im ‘Digital In1'~‘Digital In9*

Assign OUTPUT - pfifazeni funkci k vystupnim signaltim:

Ridici jednotka Ezi-SERVO® Plus-R disponuje celkem 9 programovatelnymi vystupnimi signaly.
K jednotlivym vystupnim svorkam ‘Digital Out1“~‘Digital Out9‘ konektoru CN1 Ize pfifadit jednu z 12
funkci uvedenych v tabulce nize.

Cislo pinu (S Funkce vystupniho signalu
konektoru CN1 signalu ystup g
8 Digital Outl
9 Digital Out2 InPosition ®
Alarm @®
10 Digital Out3 Moving ®
. Acc/Dec @
11 Digital Out4 ACK ®
.. END @
12 Digital Out5 AlarmBlink @
13 Digital Out6 OriginSearchOk @
ServoReady @
20 Digital Out7 Brake ®
Position Table Output 0 ~ Position Table Output 2 (JPTOUTO0 ~JPTOUT2) ®
21 Digital Out8 User Output 0 ~ User Output 8
22 Digital Out9

* v tovarnim nastaveni neni zadna z funkci pfifazena k programovatelnym vystupnim signalim ‘Digital Out1‘~‘Digital Out9'

C
i RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR



Ezi-SERVO 7!

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

Pro pfifazeni pozadované funkce vyberte jednu z dostupnych funkci zrozbalovaci nabidky, viz
nasledujici obrazek:
@ 10 Setting o] =& == |Sewn On j |Inpusition j
Assign INPUT IIETE .| [NONE] R
e Clear Pos Inpogition
= = Slave No 0 BT Al Alarm
LIMIT + Lirnit + Low Active BT 41 Maving
e " PT &2 E Acc/Dec L
LIMIT - Lirnit - Low Active Assign OUTPUT BT a3 WOE =
ORIGIN  [Drigin Low Active COMPARE € [Cormpare Out LemAsie ﬁ gé E«Ertuj-nBlink
INPUT 1 [Servo On v| LowActve OUTPUT 1 [|NONE] - E% ig g;?viear;hdfk
[NONE] Y
INPUT 2 [Stap +|  LowActive QuTRUT 2 ::lposition EETDDS‘E'“ E;ieéved
arm
INPUT 3 [PT Statt «|  LowActive OUTPUT 3 Egg}%ic ) jgg * El 831 10
ALK 5
INPUT 4 [Alamn Fleset  +| LowActive OUTPUT4 [END ’é!:‘rm%isa Ele?H[ITE 0
armo ini
- (g Search Ok Pause Jzer QLT 1
INPUTS | PT A0 = M UL & S;?voe:!:ecady Q Origin Search User OUT 2
Reserved T i Ueger QUT 3
IMPUT B PT &1 | LowActive OUTPUT B E'[ralanT 0 E?Satl-;pmg lez: ouT 4
JPTIM O UeerQUT &
- PT OUTA
INFUT 7 PT &3 w|  LowActive OUTPUT 7 PT OUT 2 e JPTIM 1 Uzer QUT &
JPTIMN 2 User QUT 7
INFUT & |PT &4 | LowActive OUTPUT & |ServoReady  ~| Low Active JPT Start dzer QUT 8 7
dger M 0
INPUT 3 |Qrigin Search v |  Low Active QUTPUT 3 |OmgSearch Ok |  Low Active User M1
UgerIM 2
UgerIM 3
Set ta DEFAULT ‘ Load ROM ‘ Save to ROM ‘ Load File Save to File Cloze ‘ dzer M 4
UserlM & b

Obr. 6.15 - Rozbalovaci nabidky s pfifazenim jednotlivych funkci ke vstupnim a vystupnim signaltim

Low/High Active — nastaveni aktivni Urovné signalu:

Tlacitka ‘ Low Active‘/‘ High Active ‘ (viz Obr. 6.16) umoznuji nastavit logickou Uroven spinani kazdého

vstupniho a vystupniho signalu tak, Ze je tento signal rozpoznan jako aktivni [ON].

Lo Active | /  High Active

Obr. 6.16 - Tlacitka pro nastaveni logické urovné signalu

Tladitky Ize zvolit jednu ze dvou nabizenych moZnosti:

MozZnost tlacitka Popis
Low Active = | pfislusny signal je aktivni [ON] pfi napéti 24 V*
High Active = | prislusny signal je aktivni [ON] pfi napéti 0 V

*  Tovdrni nastaveni logické hodnoty

dojit k jejich aktivaci automaticky po spusténi napdjeni.
POZOR!

v

Budte opatrni béhem nastavovani zmény logickych drovni signdlQ, pfi zméné mize

@® Funkce tladitek ve spodni ¢asti okna 1/O LOGIC SETTING jsou k dispozici pouze pro momentalné
aktivni fidici jednotku. V pfipadé vice pripojenych fidicich jednotek Ezi-SERVO® Plus-R v siti musi

uzivatel pouzit tato tlacitka nezavisle pro kazdou jednotku zvlast.
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i 6.7 Motion Test

Okno MOTION TEST nabizi moznost otestovat zadkladni funkce pohybu krokového motoru v rezimech
polohovani, referovani a joggingu, sledovat aktudlni hodnoty pozi¢nich parametrl a chovani
vystupnich stavl. Mélo by zde dojit k prvnimu seznameni uZivatele se zakladnimi funkcemi
krokového motoru po pfipojeni k fidici jednotce, kde si mlGze jednoduchym zplisobem ovéfit, ze
krokovy motor polohuje do poZadovanych pozic podle konkrétniho nastaveni. Stejné tak toto okno
nabizi moZnost ovéfit spravnou funkci hledani referencéniho polohy a obou koncovych snimacq,
sledovat aktudlni pozici, rychlost a pocet chybnych pulzd.

! Motion Test IEI =] @
Slave No 0
Single Move
Crnd Poz 100001 [pulze]
Position Status Axis Status
Start Speed 1 [pps]
S Cmd Pos 0 [pulss] . Emor all 2 EmgStop
Move Speed [pp] Actual Pos 0 [pulse] 0 HA +Limnit ' Slow Stop
Accel Time 100 [msec] Actual Vel G [pps] 0 HA Limit ' OrgReturming
Decel Time 100 [mzec] S +Linit J Inposition
Pos Erar 0 [pulse]
0 S -Limit 2 ServoOn
Abs Maove n ;
Clear Position -’ hll Alarm Reset
. & PT 5t d
DEC Move INC Move - oRRE
. EnPoz Overflow 0 Ongin Sensor
' EnQwver Current 0 £ Pulse
Jog Move Origin . EnOver Speed o OrgRet 0K
Max Speed 5000 [pps] Search Speed 1000 [pps] ! EnPos Tracking .0 Mation DIR
Speed 5000 (ops] . EnOverload ' Motioning
AccelDecel 100 [mzec] ' En Over heat ' Mation Pause
Accel/Decel 50 [meec] .| EnBack EMF ) Motion Accel
Jog ‘ +log ‘ Methad m .0 EnMotor Power 0 Motion Decel
' EnInposition ' Mation Constant
Lirnit Limnit Origi
i ‘ i ‘ fian ‘ Status Value (HEX] | 0+00400000
ALARM
SERVO ON ‘ RESET ‘ STOP ‘ E-STOP! ‘ Close

Obr. 6.17 - Okno Motion Test s moznosti ovéfit spravnou funkci pohybu krokového motoru
Pred jakymkoliv polohovanim je nutné nejdfive aktivovat vstupni signal ‘Servo ON‘ nebo jej zapnout
softwarové pomoci prislusného tlacitka.
V okné MOTION TEesT (viz Obr. 6.17) kliknéte na tlacitko | SERVO ON | pro aktivaci vstupniho signalu

‘Servo ON’, ¢imz dojde k pfivedeni napajeni do krokového motoru a aktivaci pfidrzného momentu.
Stavova ikona vedle tlacitka D se tim zméni na stav .
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Single Move — rezim jednoduchého polohovani b sl
CmdPos 1500250  [pulse]
Umozni provést rotacni pohyb v absolutnim rezimu polohovani nebo Start Speed T Ipps]
v inkrementdlnim reZimu polohovani podle podminek zadanych Move Speed __120000]  [opg
uzivatelem. Accel Time 65 [mzec]
Decel Time ’W [mzec]
&bz Mave ‘
DEC Move ‘ IMC Move |
Polozka* Popis Jednotka Rozsah
Nastavi hodnotu Zadané, resp. cilové polohy.
Pokud je vykonan absolutni pohyb tlacitkem
Abs Move |, tato hodnota zobrazuje absolutni [pulse] +134217727
pozici. Pokud je stisknuto tlacitko | DEC Move
nebo | INC Move |, tato hodnota zobrazuje
relativni pozici.
Nastavi startovaci rychlost v absolutnim
nebo inkrementalnim rezimu polohovani,
kterou se zacne hridel krokového motoru
otacet na zacatku polohovani, nez dosdahne
Start Speed cilové rychlosti ‘Move Speed'. Hodnota ‘Start [pps] 1~35000
Speed’ by méla byt mensi, nez hodnota
‘Move Speed'.
® Hodnota mlZe byt zménéna také
parametrem ¢. 2 v okné PARAMETER LIST.
Nastavi cilovou rychlost otadceni hfidele
krokového motoru v absolutnim nebo
inkrementalnim reZzimu polohovani. Hodnota
‘Move Speed’ by méla byt vétsi, nez hodnota
Move Speed ‘Start Speed:". [pps] 1~2500000
® Rychlost otaceni mlize byt omezena
nastavenim maximalni rychlosti v
parametru ¢. 1 v okné PARAMETER LIST.
Nastavi €as akcelerace, ktery se vykond na
zacatku polohovani.
Accel Time oy . o , msec 1~9999
® Tato hodnota miZe byt zménéna také [ ]
parametrem ¢. 3 v okné PARAMETER LIST.
Nastavi ¢as decelerace na konci polohovani.
® Tato hodnota mulze byt zménéna také [msec] 19999
parametrem ¢. 4 v okné PARAMETER LIST.

*

Cervené zvyraznénd pole je nutno vyplnit.
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Tlacitko

Popis

Vykona rotacni pohyb v absolutnim reZimu polohovani.

| DEC Move | /[INC Move |

Vykona rotacni pohyb v inkrementalnim (relativnim) rezimu
polohovani v dopfedném nebo zpétném sméru otaceni motoru.

Position Status — zobrazeni aktualniho stavu polohy

Monitorovaci rezim, ktery zobrazi aktudlni hodnoty referencni a

realné dosazené polohy, rychlosti a pozi¢ni chyby.

Position Status

Cmd FPos 128628 [pulse]
Actual Pos 128588 [pulse]
Actual Vel 8361 [pps]
Pos Errar 41 [pulse]

|

Polozka Popis Jednotka
Zobrazuje referencni (Zadané) pulzy polohy
zasilané fidici jednotkou, kterych ma byt
P . . N

dosaZzeno krokovym motorem béhem [pulse]
polohovani.
Zobrazuje aktudlni polohu, ve které se

A P , o (s

krokovy motor v danou chvili nachazi. [pulse]
Zobrazuje aktuadlni rychlost krokového

Actual Vel : y [pps]
motoru.
Zobrazuje aktudlni pocet chybnych pulzl
jako rozdil mezi referenc¢nimi (zadanymi)
pulzy ‘Cmd Pos' zasilanymi Fidici jednotkou a
readlné dosazenymi pulzy ‘Actual Pos'

oo [pulse]

vykonanymi krokovym motorem. Pomoci
této hodnoty muiZe uZivatel zkontrolovat,
k jak velkym rozdilGim mezi témito pulzy
dochazi béhem polohovani.

Tlacitko

Popis

Clear Position

hodnotu ‘0.

Vynuluje aktuélné zobrazené hodnoty v polich ‘Cmd Pos’, ‘Actual
Pos‘ a ‘Pos Error‘ a soucasné je aktualni poloha nastavena na
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Origin — hledani referenéni polohy v rezimu referovani Origin
Search Speed 550 [pps]
Spusti hledani referenéni pozice v rezimu referovani ‘Origin‘ podle Speed 8370 [pps]
uZivatelem zvolené metody referovéni. PO I e
Method  [TorqueZ Origin |
Origin
Polozka* Popis Jednotka Rozsah
Nastavi rychlost odjizdéni z referenéniho
snimace v rezimu referovani.
Search Speed . [pps] 1~50000
® Tato hodnota mlze byt zménéna také
parametrem €. 18 v okné PARAMETER LIST.
Nastavi rychlost hledani referencni pozice
v rezimu referovani.
Speed . [pps] 1~500000
® Tato hodnota mlze byt zménéna také
parametrem €. 17 v okné PARAMETER LIST.
Nastavi soucasné ¢as akcelerace a
decelerace béhem hledani referenéni pozice
Accel/Decel v rezimu referovani. [msec] 1~9999
® Tato hodnota mize byt zménéna také
parametrem €. 19 v okné PARAMETER LIST.
Volba nékteré z 6-ti metod referovani,
pomoci které bude provedeno hledani
referencni pozice.
MoZnosti nastaven:
— Origin ®
Method — ZOrigih @ [ 0~5
— Limit Origin ®
— Torque Origin @
— Torque Z Origin @
— Set Origin @
@® Tato hodnota mize byt zménéna také
parametrem ¢. 20 v okné PARAMETER LIST.

*

Cervené zvyraznéna pole je nutno vyplnit.

Tlacitko

Popis

parametru.

Spusti hledani referencni pozice podle uzivatelem prednastavenych

Dalsi informace k moZnostem nastaveni jsou uvedeny ve ctvrté kapitole tohoto dokumentu.
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Jog Move — polohovani v rezimu Jogging Jog Move
Max Speed 25000 [pps]
Stisknutim a podrienim jednoho z tlacitek se bude krokovy motor
otacet do doby, ne? bude pfisluiné tlagitko uvolnéno nebo dojde AecelDecel 3 Ieect
k dosazeni softwarového limitu (naplnéni bufferu) danym parametry | [ N |
o o
‘S/W +Limit Value‘ a ‘S/W -Limit Value’ v okné PARAMETER LIST i ’
(parametry ¢. 12 a 13). Limit +Limit
Polozka™ Popis Jednotka Rozsah
Nastavi maximalni rychlost polohovani
v rezimu polohovani +Jog/-log.
Max Speed [pps] 1~2500000
® Tato hodnota mlze byt zménéna také
parametrem €. 6 v okné PARAMETER LIST.
Nastavi soucasné ¢as akcelerace a
decelerace v rezimu polohovani +Jog/-Jog.
Accel/Decel [msec] 1~9999
® Tato hodnota mlze byt zménéna také
parametrem €. 8 v okné PARAMETER LIST.

*  Cervené zvyraznéna pole je nutno vyplnit.

Tlacitko Popis

[-Jog]/[+Jog]

Vykona rotaci hfidele krokového motoru na zakladé délky stisknuti
jednoho z tlacitek v doprfedném nebo zpétném sméru otaceni.

‘ -Limit ‘ / ‘ +Limit ‘

Po stisknuti a uvolnéni jednoho z tlacitek se hridel krokového
motoru otdci do doby, neZ dojde k dosaZeni softwarového limitu
danym parametry ‘S/W +Limit Value® a ‘S/W -Limit Value'.

V dialogovém okné MOTION TEST se nachdzi mimo jiné zakladni tlaCitka pro ovladani polohovani.

sV ALARM .
ON SERVO OFF FESET STOP E-STOPI
Obr. 6.18 - Zakladni tlacitka v dialogovém okné Motion Test
Tlacitko Popis

| SERVO ON|/|SERVO OFF|

aktivuje / deaktivuje pfidrzny moment.

Zapne / vypne privod napdjeni do krokového motoru a zaroven

ALARM RESET

Resetuje alarm a deaktivuje vystupni signaly ohlasujici tento alarm.

STOP

Zastavi ¢innost polohovani, pokud pravé probih3, s deceleraci.

Zastavi ¢innost polohovani, pokud pravé probiha, bez decelerace.
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Axis Status — zobrazeni aktualniho stavu polohovani

Slouzi pro zobrazeni a signalizaci aktualniho vystupniho stavu polohovani.

§ Motion Test IEI =l @
Slave No 0
Single Move
Crnd Poz FOO300|  [pulze]
Position Status Axis Status
Start Speed 300 [pps]
P Cmd Fos 162773 [pulse] . Emar &l . Emg Stop
Mave Speed __ 29000] - fops Actual Pog 162773 [pulse] 0 HAw +Limit ) Slow Stap
Lecel Time 750 [meec] Actusl Vel 0 (o] ) HAw -Limit | DOrg Returring
Decel Time 1500 Imgec] o 50 +Limit @ Inpasition
Posz Error 0 [pulss]
S -Limit W Servo On
Abs Maove 3 ;
Clear Position - bl Alarm Reset
. PT 5t d
DEC Move IMC Mowve - 9 o “kpe
. EnPoz Overflow 0 Ongin Sensor
./ EnQOver Current 0 £ Pulze
Jog Move Origin . EnOverSpeed W OrgRetOK
Max Spesd B0 [pps] Search Speed 1000 [pps] . EnPos Tracking & Mation DIR
Speed 2000 (ops] . EnOverload ' Mationing
Accel/Decel 00 [msec] .\ EmOver heat ' Maotion Pauze
Accel/Decel 50 [msec] . EnBack EMF ) Motion Accel
-Jag ‘ +Jog ‘ Method ’W .\ EnMotor Power 0 Motion Decel
' EnInposition ' Mation Constant
Lirnit Limnit Origi
i ‘ i ‘ fian ‘ Status Value (HEX] | 0x08580000
sV ALARM
ON SERVO OFF RESET STOP E-STOP! -

Obr. 6.19 - Sledovani stavu polohovani Axis Status v okné Motion Test

Error All -
H/W +Limit -
H/W -Limit -
S/W +Limit -
S/W -Limit -

Reserved (2x)

¢ O O 0 L L @

Err Pos Overflow

detekovan alarmovy stav.

aktivovan kladny koncovy snimac (hardwarovy limit kladnych pulzd).
aktivovan zaporny koncovy snimac (hardwarovy limit zapornych pulza).
dosazZen softwarovy limit kladnych pulz(.

dosazen softwarovy limit zapornych pulz(.

rezervované vystupy.

prekro¢eni maximalni hodnoty odchylky od Zadané pozice nastavené
v Parameter List ¢. 31.
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Err Over Current

Err Over Speed
Err Pos Tracking
Err Over Load
Err Over Heat

Err Back EMF

Err Motor Power

Err Inposition
Emg Stop
Slow Stop

Org Returning
Inposition
Servo On
Alarm Reset
PT Stopped
Origin Sensor
Z Pulse

Org Ret OK
Motion DIR
Motioning
Motion Pause
Motion Accel

Motion Decel

Motion Constant

Ezi-SERVO 7

Closed Loop Stepping System

proud z napdjeciho zdroje prekracuje limitni hodnotu.

prekroceni maximalni rychlosti.

prekroceni maximalni odchylky rychlosti nastavené v Parameter List €. 27.
pretizeni krokového motoru a prekonani jeho maximalniho momentu.
teplota uvnitf jednotky presahuje 55°C.

Back-EMF je nad limitni hodnotou.

chybné pripojeni kabelu krokového motoru k Fidici jednotce.

chyba dosazeni zZaddané polohy.

aktivovan vstupni signal ‘E-Stop’.

aktivovan vstupni signal ‘Stop’.

aktivovan rezim referovani pro hledani referenéni pozice.

krokovy motor se nachazi v Zddané poloze.

aktivovan signal ‘Servo ON‘ privadéjici napajeni do krokového motoru.
aktivovan vstupni signal pro reset alarmovych stavd.

dokonéeni viech poloh z pozi¢ni tabulky.

aktivovan referenc¢ni snimac.

aktivovan v rezimu referovani a hledani prvniho Z-pulzu.

dokonceni referovani probéhlo Uspésné.

reverzni smér otdceni hiidele krokového motoru.

signalizuje pohyb a rotaci hfidele krokového motoru.

aktivovan vstupni signal pauzy polohovani.

signalizuje aktualni vykonavani akcelerace.

signalizuje aktualni vykonavani decelerace.

signalizuje konstantni rychlost polohovani.

‘Status Value (HEX) ‘— zobrazuje aktudlné pouzity hexadecimalni komunikacéni kod prikazu.

RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR

81



Ezi-SERVO'”

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

6.8 Repeat Test

Okno REPEAT TEST je dostupné v okné BOARD LIST a slouZi k otestovani cyklickych operaci v absolutnim
rezimu polohovani.

; Repeat Test El (=] @

Position Data
Pozition 1 0 [pulze] Slave ND 0 J J

Position 2 10000 [pulze]
[ Position 3 20000 [pulse]

Status
Move Speed 10000 [ppz] Crnd Pos i [ouke]
Actual P |
Move Pozl | Move Pos2 ‘ Etualoz 0 [pulse]
Actual Yel 0 [pps]
Pios Errar 0 [pulze
Repeat Data [Pulse]
Delay Time 0 [msec] Cycle Time 0 [mzec)
Repeat Count n
Repeat n
Clear Stat
[ Check Inposition [EE U=l ‘
E-Stop ‘ Stop ‘ Repeat ‘ Claze ‘

Obr. 6.20 — Okno Repeat Test k testovani cyklického polohovani

V dialogovém okné REPEAT TEST se nachazi zakladni tlacitka pro ovladani polohovani.

E-Stop ‘ Stop ‘ Repeat

Obr. 6.21 - Zakladni tlacitka v dialogovém okné Repeat Test

Tlacitko Popis
ESTOPI Tlacitkem se vynuti zastaveni pravé vykonavaného cyklického

pohybu, bez decelerace.

Tlacitkem se vynuti zastaveni pravé vykonavaného cyklického

STOP ,
pohybu, s deceleraci.
Slouzi ke spusténi cyklického polohovani dle prednastavenych
parametru v sekcich Position Data a Repeat Data.
Ce .
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Position Data — reZim cyklického polohovani

Position Data

Puosition 1 5378 [pulse]
Provede cyklicky rotacni pohyb v absolutnim reZimu polohovani | | Festienz 13924 [pulse]
podle specifickych podminek definovanych uzivatelem. v Fosition 3 1200 [puisz]
Move Speed E70250  [pps]
Mowe Pozl | Mowve Poz2 | Mowe Pos3
Polozka* Popis Jednotka Rozsah
Nastavi hodnotu Zadané, resp. cilové polohy.
Tato hodnota zobrazuje absolutni pozici.
® Pokud je zatrzen checkbox, pak Ize zadat | [pulse] +134217727
tfeti hodnotu polohy do zpfistupnéného
v | Position 3 .
textového pole.
Nastavi cilovou rychlost otaceni hridele
krokového motoru v absolutnim rezimu
polohovani.
Move Speed [pps] 1~2500000
® Rychlost otaceni mize byt omezena
nastavenim maximalni rychlosti v
parametru ¢. 1 okna PARAMETER LIST.

*  Cervené zvyraznénd pole je nutno vyplnit.

Tlacitko Popis

| Move Pos1|/|Move Pos2 |

/[Move Pos3]

Stisknutim a uvolnénim nékterého z téchto tlacitek se vykona pouze
jedna cilova poloha podle pfislusnych hodnot v textovych polich
‘Position 1°, ‘Position 2, pfipadné ‘Position 3‘ (pokud je zatrzeno).

Repeat Data — parametry cyklického polohovani

Repeat Data

polohami rozpoznan jako stav ‘Inposition’.

Delay Time 500 [meec]
Umoini nastavit parametry chovani cyklického polohovani
v absolutnim reZimu polohovani. s °
v Check Inposition
Polozka* Popis Jednotka Rozsah
Delay Time Nastavi cas zpozdeni mezi cyklickym [msec] | 0~999999999
vykonavanim jednotlivych cilovych poloh.
Nastavi celkovy pocet cykll, které se maji N
béhem polohovani vykonat. [pps] 17999999999
- Pti zatrZzeni je pfechod mezi navazujicimi
M Check Inposition [-] o~1

*  Cervené zvyraznéna pole je nutno vyplnit.
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Status — zobrazeni aktudlniho stavu cyklického polohovani s
Cmd Poz 5378 [pulse]
Monitorovaci status, ktery zobrazi aktualni hodnoty cyklického | | Ao 5378 [pulse]
poIohovénl'. Aztual Vel 0 [rps]
Pos Erar 0 [pulse]
Cycle Time 21263 [mzec]
Repeat Count E
Clear Statug
Polozka Popis Jednotka
Zobrazuje referencni (zadané) pulzy polohy
zasilané fidici jednotkou, kterych ma byt
; o o bshen [pulse]
dosazeno krokovym motorem béhem
polohovani.
Zobrazuje aktualni polohu, ve které se
Actual Pos Y P I - [pulse]
krokovy motor v danou chvili nachazi.
Zobrazuje aktudlni rychlost krokového
Actual Vel ) y [pps]
motoru.
Zobrazuje aktualni pocet chybnych pulz(
jako rozdil mezi referenc¢nimi (zadanymi)
pulzy ‘Cmd Pos' zasilanymi Fidici jednotkou a
redlné dosazenymi pulzy ‘Actual Pos
A : [pulse]
vykonanymi krokovym motorem. Pomoci
této hodnoty muiZze uzivatel zkontrolovat,
k jak velkym rozdilim mezi témito pulzy
dochazi béhem polohovani.
- Zobrazuje celkovy Cas trvani cyklického
Cycle Time J y y [msec]

polohovani.

Repeat Count

Zobrazuje pocet vykonanych cykll béhem
cyklického polohovani.

-]

Tlacitko

Popis

Clear Status

Vynuluje aktudlné zobrazené hodnoty v polich ‘Cmd Pos, ‘Actual
Pos’, ‘Pos Error’, ‘Cycle Time* a ‘Repeat Count’.
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- 6.9 Command Bar

V okné COMMAND BAR Ize zobrazit sled pfikazd, které byly nebo jsou vykonavany knihovnou DLL.

X FAS MoveVelocity (7, O, S000, O0):; Return :: O=x00
FAS _MoveStop (T, 0):s BReturmn :@: O0x00
FAS SetParametex (7, 0, Z0, 0):; Return : O0x00
FAS MovelriginSinglefAxi= (7, 0); Returmn : O0x00
FAS_ _EmergencyStop (7, 0)s Returmn :: O0x00
FAZ_ SatcI0Input (7, O, O0x00000000, OxO0O0000010): Retwurn @ Ox00
FAS SeacI0Input (7, O, O0x00001000, OxOO0000000) : BRetwurm @ Ox00
FAS_SecICInput (7, 0, O0x00000000, O0xO0O0001000):; Return @ Ox00
FAS_ SecICInput (7, 0, O0x00002000, O0xO00000000):; Return :@: Ox00
FAS_ SecICInput (7, 0, O0x00000000, OxO0O000Z000):; Return :@: Ox00
FAS ClearPo=sition (7, 0):; Returmn : O0x00
FAS MoveSingleAmxi=Abh=Pos=s (7, O, 10000, 100000):; Returmn : O0x00
FAS MoveSingleAmxis=IncPos (7, O, 10000, 100000):; Returm :@: O0x00
FAS MoveSinglefAxis=IncPos=s (7, 0, -—-10000, 100000):; Return : O0x00
FAS MoveVWelocity (T, O, S000, 1):; Return :: O0x00
FAS MoveStop (7, 0)s Returm - O=x00
FAS MoveaVaelocity (7, O, S000, 0): Return :: O0x00
FAS_MoveStop (T, 0): BReturmn :@: O0x00

Ready

Obr. 6.22 — Okno Cmd (Command) Bar se zobrazenim sledu vykonanych pfikazd

Kliknutim na ‘Cmd Bar’ v nastrojové listé aplikace nebo vybérem polozky ‘Command Bar‘ z hlavniho
panelu nabidky ‘View‘, se zobrazi vySe zobrazené okno pfikaz(.

Toto okno zobrazuje prikazy, kterymi uzivatel ovlada fidici jednotku v zavislosti na spusténé funkci.
UZivatel pomoci tohoto okna mulzZe ovéfit, které funkce byly nebo jsou zrovna vykonavany, jaké
hodnoty parametru jsou zasilany do fidici jednotky a jakym zplsobem jsou pravidelné zpracovavany.

® Vice informaci o moZnostech poufZiti polohovacich prikazi najdete v anglické uZivatelské
pfiruc¢ce User Manual - Communication Function.
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7. POZICNI TABULKA SYSTEMU
Ezi-SERVO® Plus-R
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o 7.1 Position Table

Pomoci okna POSITION TABLE Ize jednodusSe nadefinovat az 256 poloh (v pfipadé Ezi-SERVO® Plus-R)
nebo az 64 poloh (v pfipadé Ezi-SERVO® Plus-R Mini) do paméti fidici jednotky, které je mozné
nasledné spinat pomoci digitdlnich vstupnich signald konektoru CN1. Tyto polohy se zadavaji do
pozi¢ni tabulky jako jednotlivé polozky (fadky), pricemz pro kazdy fadek pozi¢ni tabulky lze nastavit
mnoho parametr pomoci ovladacich prvkd.

V pozi¢ni tabulce mohou byt pouzity libovolné rfadky pro nastaveni pozadovanych poloh, pficemz
kazdy z téchto radkl muize byt samostatné spustén. Jednotlivé fadky mohou byt také mezi sebou
provazany a provadény automatické skoky na jiné fadky pozicni tabulky podle potreb uzivatele.

; Position Table EI@
Mode
& Momal " Single Step Slave N 0 0
Fosition T able
Mo ChD Poszition Laws Spd High Spd Arccel Decel ' ait Tirne Continuous JP Table Mo, «
I ] I 100 1.
1 3 44602 1 50000 100 100 100 1] 215
2 3 B000 1 100000 100 100 100 a 3
3 3 7a00 1 30000 10 B000 100 a 4
4 3 10000 1 100000 5000 2000 100 1] 5
5 3 12500 1 100000 100 100 100 1] 5
E 3 15000 1 100000 100 100 100 a 7
7 3 17500 1 100000 100 100 1000 a a8
g 3 20000 1 100000 100 100 100 1] ]
9 3 22500 1 100000 100 100 100 1] 10
10 3 28000 1 100000 100 100 100 a 1A
1k 3 22500 1 100000 100 100 100 a 12
12 3 20000 1 100000 100 100 100 1] 13
13 3 17500 1 100000 100 100 100 1] 14
14 3 15000 1 100000 100 100 100 a 15
15 3 12500 1 100000 100 100 100 a 16
16 3 10000 1 100000 100 100 100 1] 17
17 3 50000 1 50000 100 100 100 a 13
18
19 g 1] 100 20
20 3 22500 1 100000 100 100 100 1] 21
21 3 B000 1 100000 100 100 1000 a 23
22
23 7 100000 20000 200000 100 100 100 1] 24
24 7 -100000 20000 200000 100 100 100 1] 26
25
R 7 1nnn 2N 2nn 1 1 nn n il
Fi I 3
Teaching ‘ Refresh | Load ROM Save to ROM Load File Save to File Cloze

Obr. 7.1 - Okno Position Table se zakladnim rozhranim pozicni tabulky

Hlavni funkce pro praci s pozi¢ni tabulkou jsou nasledujici:

- editace parametru pro kazdy radek pozi¢ni tabulky (vkladavani, Gpravy, mazani, kopirovani);
- spusténi nebo zastaveni polohovani pomoci uzivatelského rozhrani aplikace;
- spusténi nebo zastaveni polohovani vstupnimi bindrnimi signaly nadfazenou jednotkou;
- funkce ‘Teaching’ pro ulozeni polohy do pozi¢ni tabulky nato¢enim hfidele krokového motoru do
cilové polohy;
- funkce pro uloZeni nebo nahrani polohovacich pfikazli z nebo do pozi¢ni tabulky;
- sledovani stavu aktualné vykonavaného radku pozi¢ni tabulky.
t.sljr RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR g7
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a) Position Table — hlavni okno pozi¢ni tabulky:

Kliknutim na tladitko ‘Pos Table' v nastrojové listé aplikace se pfi prvnim spusténi pozicni tabulky
zobrazi nejprve zprava o nacitani parametrl a dat uloZzenych v paméti RAM fidici jednotky (viz Obr.
7.2).

[ Loading... ﬁ-\ ‘ Loading... ﬁ

Loading Parameters Loading Position Table Data

2% 3%

Cancel [

Obr. 7.2 — Nahravani parametr( a dat z paméti Fidici jednotky béhem prvniho spusténi PT

Nasledné se zobrazi hlavni okno pozi¢ni tabulky:

E Position Table [ |- =[]
Mode
& Momal  © Single Step Fun SlaVE N 0 D
Pozition Table
Mo ChD Fozition Lo Spd High Spd Accel Decel Wit Time Continuous JF Table Mo, =
n a 1000 1] 1
1 4 1500 500 1 1 2
2 7 240128 3000 12400 A00 A00 10 i 3
3 5 133700 8205 1 1 4
4 7 ataraar 1500 7000 150 233 100 i 7
A
E
7 4 2310 B78 1 i 8
g 5 248300 125000 25 i Bl
9 7 -273000 1 30000 1800 2200 15 a 10
10 7 g910 300 350 A A 1 1 1
i) 1 12500 12
12 g 5000 1 15 -
] 1 3
Teaching ‘ Refresh | Load ROM Save to ROM Load File Save to File Cloze

Obr. 7.3 — Zobrazeni zakladniho okna pozi¢ni tabulky s nactenymi parametry a daty z paméti fidici jednotky

V hlavnim okné pozi¢ni tabulky je pro kazidy radek (No.) prehledné zobrazen vypis s aktualnim
nastavenim jeho parametr( (viz Obr. 7.3). Tyto parametry jsou dany v pfislusnych sloupcich pozi¢ni
tabulky pro kazdy radek, jak je zndzornéno na nasledujicim obrazku:

Pasition T able
| Mo. CHD Position Low Spd High Spd Accel Decel ‘whait Time Continuous JPTableMao. | JPTO| JPT1| JPTZ2 Laoop Count

Position T able
| LoopJP Table Mo. | PT Set Loop Count Clear Check Inpoz Trigger Pos Trigger Time Push Ratio Push Speed Push Pogition Push Mode

Obr. 7.4 — Panel se zobrazenim nastavitelnych parametrd kazdého fadku pozi¢ni tabulky

C
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Tlacitko

Popis

® Normal / ® Single Step

Umozni vybrat rezim pro spusténi polohovani dle pozi¢ni tabulky.

Normal: spusti se polohovani vSech prednastavenych radka
pozi¢ni tabulky.
Single Step: spusti se polohovani pouze aktualné oznaceného rfadku
pozi¢ni tabulky.

|Run|/|Stop|/|Next]

Spusti / zastavi polohovani vykonavané podle prednastavenych
radka pozicni tabulky, pfipadné pokracuje na dalsi fadek poziéni
tabulky v rezimu Single Step.

Funkce ‘Teaching’ mlzZe byt obsluhovana vstupnim binarnim
signalem nebo uZivatelskou aplikaci. Kliknutim na toto tlacitko maze
uzivatel jednoduse pouzit funkci ‘Teaching’ v uzivatelské aplikaci.
Tim se vyvola okno s rezimem uceni polohy, pomoci kterého smi byt
tato poloha nastavena do libovolného fadku pozi¢ni tabulky tak, Ze
se hridel krokového motoru natoci do Zzadané pozice a tato pozice se
nasledné ulozi do ptislusného radku pozi¢ni tabulky.

Aktualizuje hodnoty v pozi¢ni tabulce a zobrazi aktudlni parametry
nastavené funkci ‘Teaching'.

Save to ROM

VSechny zmény v nastaveni radkd a parametr( pozicni tabulky jsou
docasné ulozeny v paméti RAM fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R az
do odpojeni fidici jednotky od aplikace nebo vypnuti napajeni.

Timto tlacitkem se trvale az do prepsani uloZi aktudlné nastavené
parametry v fadcich pozi¢ni tabulky do paméti ROM fidici jednotky.

Zobrazi data a parametry uloZzené v paméti ROM fidici jednotky do
pozic¢ni tabulky.

Save to File

UlozZi aktualné nastavena data a parametry v fadcich pozi¢ni tabulky
do konfiguraéniho souboru s pfiponou ‘*.txt".

Nacte data a parametry pozi¢ni tabulky z konfiguracniho souboru.

F. Oteviit ‘ ‘ - [

@Y-\v .« PT_Samples » Ezi-SERVO ST - | ¥4 ‘ Prohledat: Ezi-SERVO ST p|
— - _—
Uspofadat « MNova slozka i== » 0 i@l
C
i Nazev polozky Datum zmény Typ
& Knihovny . - N
— | PTsample (Clear Position).txt 511.2012 2:02 Textovy df
j Dokumenty - -

b J _— | PTsample (General Moticning).tet 511.2012 2:02 Textovy df
CF et | PTsample (Loop counter clear).tet 511.2012 2:02 Textovy df
=] Obrazky - -

X | PTsample (Loop Motioning) 511.2012 2:02 Textovy df
B Videa =
& Doméci skupina

1M Pogitac
£, WindowsT_05 (C
cu DATA (D) - 4 [} 3

Nreranbors v [Text Filefra) -

I Oteviit "] l Sterno ]
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Kliknutim pravym tlac¢itkem mysi na néktery z radkd (No.) pozi¢ni tabulky se zobrazi kontextova
nabidka s moZnosti rznych Uprav.

$F Position Table
haode

Position T able

=N ECR =)

& Momal © Single Step Run Slave NO D

Mo ChD Puozition Laow Spd High Spd Accel Decel Wait Time Continuous JP Table Mo, =«
0 g 1000 0 12
1 4 1500 500 1 1 212
2 7 240128 3000 12400 500 500 10 0 3

3 5 -133700 g205 1 1 4

4 7 55643 1500 7000 150 233 100 0 7

5
(=3 o e e ) O

7 4 2310 678 Edit Item g

g 5 248300 125000 i 9

9 7 -273000 1 30000 180 =ar tem 10
10 7 310 300 350 Clear All tems n

1 11 12
E 3 5000 Cut Item Ctrl-X 15
14 Copy Item Ctrl-C

15 ] 1230 400 B} 16
16 1 100000 11385 Pasteltem oy 17
17 2 -58000 700 3040 18
12 3 240 4293 24802 M Run Selected ltem 20
19

20 11 1

|

22 i
o e 3

Teaching Refrezh | Load ROM Save to ROM Load File Save to File Cloze

Obr. 7.5 — Kontextova nabidka pro vybrany fadek pozi¢ni tabulky

Moznosti kontextové nabidky jsou nasledujici:

Edit Item

Clear Item

Clear All Items

Cut Item
Copy Item

Paste Item

Run Selected Item

edituje vybrany fadek pozi¢ni tabulky (viz nize).

vymaze nastavend data a parametry z vybraného radku pozi¢ni tabulky.
Po kliknuti na tuto polozku je pfislusny radek zobrazen jako prazdny.

vymaze veskeré nastaveni dat a parametri ze vSech 256 (nebo 64 v pfipadé
Ezi-SERVO® Plus-R Mini) radkl pozi¢ni tabulky.

vyjme vybrany rfadek pozicni tabulky pro vloZeni na jinou pozici fadku.
zkopiruje vybrany fadek pozi¢ni tabulky pro vloZeni na jinou pozici fadku.
vlozi vyjmuty nebo zkopirovany fadek pozi¢ni tabulky na vybranou pozici.

spusti polohovani vybraného radku pozi¢ni tabulky.

C
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b) Position Table Item Editor — editor Fadku pozi¢ni tabulky:

Dvojim kliknutim na vybrany rfadek v hlavnim okné pozi¢ni tabulky nebo vybranim polozky Edit Item
z kontextové nabidky se otevie okno editoru pozi¢ni tabulky pfislusSného fadku (viz nasledujici
obrazek, kde je otevien prazdny radek ¢. 0 — ‘ltem No. : 0000°).

W

— Itern Mo, : 0000
Cornrnatd I LI
— Mation —Jump —I~ PT Dutput Set
Pozition I JP Table Mo {¥ Start Sign " End Sign
Low Speed [T JPTO " Pass Sign
High Speed [ JPT1 oUTPUT
[ JPT 2 [T PTOC PT1[C PT2

Decel Time

Accel Time I_
I_

[T Check Inposition

[~ Enable Continuous &ction

—I Counting Loop

Trigger Position I
I—

T

Trigger Time [mzec)
Loop Cournt
JP Table Mo, at — Push kation
the end of loop T -
Puzh Speed [pps]

YWaiting Time after command

—

I Clear Loop Count ————— Puzh Position I [pulze]

JP Table Mo. ™ MHon-Stop Mode

:

Pulze Count I [pulze]

Begin

End

4|>

Save | Cloze

Obr. 7.6 — Zobrazeni okna editoru pozicni tabulky s Upravou prazdného fadku ¢. 0

Tlacitko

Popis

Pfesun v editoru na pocatec¢ni fadek pozi¢ni tabulky.

[«]/[>]

Pfesun v editoru na predchozi / nasledujici Fadek poziéni tabulky.

s vz

Pfesun v editoru na posledni fadek pozi¢ni tabulky.

Pokud je dokonéeno veskeré nastaveni fadku pozi¢ni tabulky,
kliknéte na toto tladitko pro uloZeni nastavenych parametri do
paméti RAM fidici jednotky.

Pro trvalé uloZeni téchto parametrl do paméti ROM Fidici jednotky

kliknéte na tlacitko | Save to ROM |v hlavnim okné pozi¢ni tabulky.

Ce
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Command - reZzim polohovani

Polozka ‘Command‘ stanovi specificky rezim
polohovani, ktery ma byt vykonan pro kaidy

fadek pozi¢ni tabulky.

Absolutni rezim polohovani je oznacen jako

=

ABS - Only Low Speed

ABS - Only High Speed

ABS - High Speed and Decel,
ABS - Mormal Motion

INC - Only Low Speed

IMC - Only High Speed

IMC - High Speed and Decel.
IMC - Marmal Mation

ABS, inkrementalni rezim polohovani jako INC. Mave Origin
L. . i .. L, Clear Position
V zavislosti na vybraném rezimu polohovani se Push &B5 Mation [SERVD Ornly)
uZivateli zpFistupni uréité polozky. Stop
" .. - Pfifazena ,
Nazev rezimu polohovani iraz Poznamka
hodnota
ABS — Only Low Speed 0 Y .. (. .
ytow>p V téchto rezimech polohovani je hodnota pozice
v polozce ‘Position® nastavovana v absolutnim
ABS — Only High Speed 1 rezimu polohovani.
Funkce ‘Teaching’ smi byt pro tyto rezimy
ABS — High Speed and Decel. 2 pouZzita.
Funkce ‘Enable Continuous Action’ smi byt pro
ABS — Normal Motion 3 tyto rezimy pouzita.
INC — Only Low Speed 4 N .. (. .
yrow-p V téchto rezimech polohovani je hodnota pozice
v poloZce ‘Position‘ nastavovana v inkrementalni
INC — Only High Speed 5 rezimu polohovani.
Funkce ‘Teaching’ neni pro tyto reZimy
INC — High Speed and Decel. 6 podporovana.
Funkce ‘Enable Continuous Action‘ neni pro tyto
rezimy podporovana.
INC — Normal Motion 7 Y podp
Spusti rezim referovani, pfi némz dochazi
Move Origin 8 k hledani referencni polohy podle stanovenych
podminek.
Nastavi aktudlni hodnotu (¢itaCe pozice v
Clear Position 9 ‘Command Pos’ / ‘Actual Pos‘ na hodnotu ‘0".
(hodnota > ‘0‘ zadana v ‘Position’ je ignorovana).
Push ABS Motion (SERVO Only) 10 Spusti ‘reiim momentoveho polohovani Push
Motion’ se zastavenim pfi detekci prekazky.
Stop 11 Zastavi polohovani vrezimu ‘Push Motion’ pfi

nastaveni ‘Non-stop Mode".

*

Polozku ‘Command’ je pro Uspésné dokonceni nastaveni Fadku nutné zadat z pfislusné rozbalovaci nabidky.
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. - - Pfifazena _
Nazev rezimu polohovani Vzorovy nahled
hodnota
ABS — Only Low Speed 0
Polohovani nizkou rychlosti
INC — Only Low Speed 4 (bez akcelerace a decelerace)
ABS — Only High Speed 1 Polohovani vysokou rychlosti
(bez akcelerace a decelerace)
INC — Only High Speed 5
ABS — High Speed and Decel. 2 Polohovani vysokou rychlosti
Polohovani nizkou rychlosti
INC — High Speed and Decel. 6 (s deceleraci)
ABS — Normal Motion 3 Polohovani vysokou rychlosti
Polohovani nizkou rychlosti
INC — Normal Motion 7 (s akceleraci a deceleraci)
Hledéni referenéni polohy ﬁ\—’
K. > |
.. 1
Move Origin 8 !'I
Pozice = ‘0° <)
‘Actual Pos‘ =0
Clear Position 9
Momentové polohovani
s detekci mechanické
. fekazk
Push ABS Motion (SERVO Only) 10 . /
mechanicka
N prekazka
[ .
\.31 RAVEO s.r.o0., TFida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR 93
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Motion — polohovani

M ation

Sekce ‘Motion‘ slouzi pro nastaveni zakladnich polohovacich pfikaz(,
mezi které patfi cilova poloha, rychlost otaceni krokového motoru,
akcelerace, decelerace atd.

Puoszition

Low Speed
High Speed

accel Time

Decel Time

2510400
1
130500

14

G

=

[ Check Inposition

[v Enable Continuous Action

Polozka* Popis Jednotka Rozsah
Nastavi hodnotu Zadané, resp. cilové polohy. [pulse] 1134217727
Nastavi nizkou rychlost polohovani
Low Speed ;ravi nizkou rychiost potonovani -~ [pps] 1~35000
v zavislosti na vybraném reZimu polohovani.
- Nastavi vysokou rychlost polohovani
High Speed ;-avi vysokou rychiost polonovani [pps] 1~2500000
v zavislosti na vybraném reZimu polohovani.
- Nastavi Cas akcelerace na zac¢atk
vicas zacatid [msec] 1~9999
polohovani.
Nastavi ¢as decelerace na konci polohovani. [msec] 1~9999
rychlost
High Speed |---------~
Low Speed |------ ' '
— —n das
Accel Time Decel Time
. Pti zatrZzeni je pfechod mezi navazujicimi
M Check Inposition i . . o [-] 0~1
polohami rozpoznan jako stav ‘Inposition’.
Pokud je tato polozka zatrhnuta:
- systém provadi plynuly prechod mezi
polohami v pfedchozim a nasledujicim
radku pozicni tabulky.
M Enable Continuous | -  neprojevi se mezi na sebe navazujicimi ] o~1

Action

polohami vystupni signal ‘Inposition’
oznamujici dosazeni Zzadané polohy.
- Cas prodlevy je ignorovan.

® Tato funkce neni podporovana
v inkrementdalnim reZimu polohovani.
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Podminka 1)  Pro pouZiti této funkce musi byt rezim polohovani ‘Command’ nastaven na
hodnotu ‘0~3".

Podminka 2)  Pokud ma byt tato funkce pouZita pro vice jak dva radky pozi¢ni tabulky, kazdy
radek pozicni tabulky musi mit tuto funkci zatrzenu.

Priklad: Necht fadky pozi¢ni tabulky No. 0, No. 1 a No. 2 jsou uvazovany jako navazujici,
pak v pfipadé plynulého prfechodu mezi fadky No. 0 a No. 1 pozi¢ni tabulky musi

byt aktivni funkce ‘Enable Continuous Action‘ dle nasledujici tabulky:

PT No Enable Continuous Action JPT No
0 1 1
1 0 2
2 0 -

‘Enable Continuous Action‘ =1
rychlost

/

A
1 T\

PT No.O / \ PT No. 1 \ PT No. 2 cas

Cervené zvyraznéna pole je nutno vyplnit (zavisi na vybraném rezimu polohovani polozky ‘Command).

Waiting Time after Command - ¢as prodlevy

vl . . ¢ ;v YWaiting Time after command
Polozka ‘Waiting Time after Command’ stanovi ¢as prodlevy. ?

10
Pokud je funkce ‘Enable Continuous Action‘ zatrhnuta, nastaveni této
poloZky je ignorovano.
Polozka* Popis Jednotka Rozsah
| Wait Time after | Stanovi Cas prodlevy od spusténi polohovani
nasledujiciho fadku poziéni tabulky [msec] 0~60000
v pfipadé, Ze je pouZita funkce skoku.

rychlost

PT=Y
PT =X

v ] v>
1— cas

Wait Time after éommand

® | kdy? je tato polozka nastavena na hodnotu ‘0° milisekund, systém &ekd na vystupni signal

‘Inposition‘ nebo stop signal pfed spusténim nasledujiciho Fadku poziéni tabulky.

*  Cervené zvyraznéna pole je nutno vyplnit.
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Jump - funkce skoku Jump
. ) o . . Y JP Table Mo. 127
Sekce ‘Jump' definuje zplsob vykonani skoku na pfislusny radek
pozi¢ni tabulky podle podminek zadanych uZivatelem. ¥ JPTO 33
I JPTT |
@® Pokud nemad byt funkce skoku pouZita, ponechte toto pole v JPT 2 ’m
prazdné.
Polozka Popis Jednotka Rozsah
Provede skok na pfislusny fadek pozi¢ni
tabulky po dokonéeni aktualni polohy.

IP Table No. Jestlize je hodnota zaddna ve tvaru 10XXX, [] 0~255
systém provede skok na fadek pozi¢ni 10000~10255
tabulky No. XXX jakmile je aktivovan vstupni
signal ‘JPT Start'.

¥ JPTO Pokud je nékterd z téchto polozek zatrhnuta ] 0~255
a zaroven je pfirazen odpovidajici vstupni 10000~10255
signal ‘JPT IN 0','JPT IN 1‘ nebo ‘JPT IN 2¢,
o JPT 1 systém vykond skok na odpovidajici radek (] 0~255
pozi¢ni tabulky zadany v tomto poli, jakmile 10000~10255
je aktivovan pfislusny vstupni signal JPT IN X
& AIni 0~255
o JPT 2 a dokoncena aktudlni poloha. _
] 10000~10255
rychlost
Vstupni signal | Odpovidajici funkce skoku
JPTIN O JPT1
JPTIN 1 JPT2 PT =X
IPTINZ 1PT3 JP Table No.=Z PT=Y PT=2

JP Table No. =7

Counting Loop — smycka cyklu

Sekce ‘Counting Loop‘ umozZni nastavit opakovani polohovaciho

cyklu na zédkladé podminek zadanych uzivatelem.

@® Tuto funkci Ize pouZit pouze v kombinaci s funkci skoku, jinak

bude nastaveni ignorovano.

[v Counting Loop

Loop Count

JP Table Mo. at
the end of loop

2
G

Polozka Popis Jednotka Rozsah
Opakuje cyklus polohovani tolikrat, az je -
dosaZzeno hodnoty zadané v tomto poli. y 07100
‘JP Table No. atl Na konci smycky provede skok na pfislusny 0~255
radek pozi¢ni tabulky. [-] ~
‘the End of Loop‘ P Y 10000~10255
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Clear Loop Count — vynulovani smycky cyklu

Sekce ‘Clear Loop Count’ slouZi pro vynulovani smycky cyklu, ¢imz

[w Clear Loop Count

umozni spoustét jiz ukoncenou smycku cyklu opakované. JP Tatle Mo, 3
@® Tuto funkci Ize pouZit pouze v kombinaci s funkci skoku, jinak
bude nastaveni ignorovano.
PoloZka Popis Jednotka Rozsah
Vynuluje ¢ita¢ smycky cyklu pfi vykonani
JP Table No. ynuije citac smycky cyied pri yyxonani [ 0~100
skoku na pfislusny radek pozi¢ni tabulky.
PT Output Set — vystupni funkce pro ovéreni ¢innosti radku PT W PT Output Set
™ Start Sign " End Sign
Sekci ‘PT Output Set‘ Ize nastavit chovani odpovidajicich vystupnich & Pass Sign
signdld ‘PT Output O°,'PT Output 1° nebo ‘PT Output 2‘ pro dany SuTRUT

radek poziéni tabulky podle specifickych podminek definovanych
uzivatelem.

® Pro spravnou funkci musi byt v sekci ‘OUTPUT' zatrhnuta alespon
jedna ze tfi nabizenych moznosti PTO/ PT 1/ PT 2.

[ FTOM FT1[ PTZ

Trigger Position

Trigger Time

o

1 [mgec]

Polozka* Popis

Jednotka

Rozsah

- Start Sign: vystupni signaly ‘PT Output

0','PT Output 1°,PT Output 2‘ jsou aktivni

v pribéhu ¢innosti polohovani

pfislusného radku pozicni tabulky.

End Sign: vystupni signaly ‘PT Output

0','PT Output 1°,PT Output 2‘ jsou aktivni

po dokonceni ¢innosti polohovani

prislusného radku pozicni tabulky.

- Pass Sign: vystupni signdly ‘PT Output
0','PT Output 1°,PT Output 2‘ jsou aktivni
v uZivatelem nastaveném case nebo
poloze pfislusného radku poziéni tabulky.

@® Start Sign -
® End Sign
®© Pass Sign

0~1

Hodnota potvrzovaciho ptiznaku (odpovida
kombinaci zatrhnuti PT 0, PT 1, PT2):

0, 8, 16: vystupni funkce je deaktivovana.

1~7:  vystupni signaly jsou aktivni na

M PT Set zacatku cinnosti polohovani.

9~15: wvystupni signdly jsou aktivni po

dokoncéeni ¢innosti polohovani.

17~23: vystupni signaly jsou aktivni po

dosazeni ‘Trigger Position / Time".

0~23
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Nastavi polohu, ktera aktivuje vystupni
signaly ‘PT Output 0','PT Output 1°,'PT
Trigger Position| | Output 2" v pfislusném fadku pozi¢ni tabulky.

® Tato funkce je povolena v rezimu
potvrzovaciho pfiznaku Pass Sign.

[pps]

1134217727

Nastavi ¢as, po ktery jsou aktivovany
vystupni signaly ‘PT Output 0,'PT Output 1/,
‘PT Output 2 v pfislusném fadku poziéni

Trigger Time tabulky.

® Tato funkce je povolena v rezimu
potvrzovaciho pfiznaku Pass Sign.

[msec]

0~65535

*  Cervené zvyraznéna pole je nutno vyplnit (zavisi na vybraném potvrzovacim pfiznaku).

Push Motion — momentové polohovani aplikované pfi zastaveni

Puszh Motion

Push Ratio ,—50 [#]

Nastavenim rezimu polohovéni na ‘Push ABS Motion (SERVO Only)’ Push Speed 750 [pps]
se zpristupni sekce ‘Push Motion‘, kterd umozni nastavit urcitou Push Pasition 15000 [pulse]
velikost momentu pro zastaveni polohovani. ¥ MNon-Stop Mode
® Tato funkce je pouzita v absolutnim reZimu polohovani. Pulse Count 135 [puise]
Polozka* Popis Jednotka Rozsah
- Nastavi velikost krouticiho momentu v %
Push Ratio . . . - [%] 20~90
aplikovaného pfi momentovém polohovani.
Nastavi rychlost momentového polohovani
Push Speed [pps] 1~100000
(maximalné 200 ot/min).
Nastavi cilovou polohu momentového
Push Position polohovani v absolutnim reZzimu polohovani, [pulse] +134217727
po kterou je aplikovdn omezeny moment.
Stanovi rezim zastaveni béhem
momentového polohovani:
- Stop Mode [0]: po detekci mechanické
prekazky je motor zastaven a udrzovan
stanoveny kroutici moment, pficem? je
I Non-Stop Mode aktivovan vystupni signal ‘Inposition‘. [-] 0~1
- Non-stop Mode [1]: po detekci
mechanické prekazky neni motor
zastaven, je udrZovdan stanoveny kroutici
moment a aktivovan vystupni signdl
‘Inposition’.
Pozice, do které najizdi krokovy motor po
Pulse Count . . J Y 1y ¥ P [pulse] 1~10000
detekci mechanické prekazky.
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d) Teaching - funkce uceni:

Pozic¢ni tabulka disponuje funkci ‘Teaching’, kterd umozni nato¢enim htidele krokového motoru do
cilové polohy a aktivaci prislusného vstupniho signdlu ulozit tuto polohu v absolutnim rezimu
polohovani do libovolného rfadku poziéni tabulky.

fe B
|tEITI D Begin | 4 ‘ 3 ‘ End ‘

e Pozition Status

Crnd Pog 10000 [pulze] Cmd Pos 0 [pulse]

Move Speed 100000 [pps] Actual Pos 0 [pulse]
Actual Vel 0 [ppz]

Abz Move
Pos Ermor 0 [pulze]
DEC Move IMC Move

-log +log Pozition 5 ave

SERVO ALARM
ON RESET

‘ STOP ‘

Obr. 7.7 — Dialogové okno funkce ‘Teaching’

V nasledujici tabulce jsou uvedeny rezimy polohovani, které podporuji ¢i nepodporuji pouZziti funkce
‘Teaching":

Rezim polohovani Hodnota MozZnost pouZziti
ABS — Only Low Speed 0
ABS — Only High Speed
ABS — High Speed and Decel.
ABS — Normal Motion
INC — Only Low Speed
INC — Only High Speed
INC — High Speed and Decel.
INC — Normal Motion
Move Origin
Clear Position
Push ABS Motion (SERVO Only)
Stop

Funkce ‘Teaching' smi byt poufZita.

Funkce ‘Teaching’ nem(zZe byt poufZita.

OO [N |WIN (K-

[y
o

=
[N

Kliknutim na tlacitko v hlavnim okné pozi¢ni tabulky se zobrazi dialogové okno funkce
‘Teaching' jak znazorniuje Obr. 7.7.

C
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Pokud neni zadny z radkl pozicni tabulky nastaven v absolutnim rezimu polohovani nebo je pozi¢ni
tabulka prazdn3, zobrazi se nasledujici okno:

- B =

There were no absolute position command items which teaching function could
be applied.

Obr. 7.8 — Oznameni o chybéjicim fadku PT s reZimem absolutniho polohovani

V takovém pripadé nastavte alespon jeden rfadek pozi¢ni tabulky do rezimu absolutniho polohovani
dle tabulky vyse.

Dialogové okno ‘Teaching' je tvofeno nékolika zakladnimi tladitky napf. pro vybér nastavovaného
radku pozi¢ni tabulky nebo ovladani polohovani.

Item 0 Begin| 4 ‘ }‘ End
SV SERVO ALAFM
ON OFF ‘ RESET ‘ STOP ‘

Obr. 7.9 — Zakladni tlacitka v dialogovém okné ‘Teaching®

Tlacitko Popis
Pfesun v dialogovém okné ‘Teaching' na pocéatecni fadek pozi¢ni

tabulky nastaveny v absolutnim reZimu polohovani.

E/El Pfesun v dialogovém okné ‘Teaching’ na predchozi / nasledujici
fadek pozicni tabulky nastaveny v absolutnim reZzimu polohovani.

Pfesun v dialogovém okné ‘Teaching’ na posledni fadek pozi¢ni
tabulky nastaveny v absolutnim reZimu polohovani.

Zapne / vypne pfivod napdjeni do krokového motoru a zaroven
aktivuje / deaktivuje pfidrzny moment.

ALARM RESET Resetuje nastaly alarmovy stav a deaktivuje vystupni signaly

ohlasujici tento alarmovy stav.

| SERVO ON|/|SERVO OFF|

STOP Zastavi ¢innost polohovani, pokud pravé probiha.

— UloZi aktudlni hodnotu absolutni polohy do vybraného fadku pozi¢ni
hond

C
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Move - rezim zakladniho polohovani

Sekce ‘Move’ slouzi pro nastaveni maximalni vzdalenosti, které bude
dosazeno béhem hledani cilové polohy a rychlosti otac¢eni krokového

M ave

Crnd Pos 17280 [pulse]
Move Speed 450 [pps]

motoru, kterou bude toto hledani probihat. Abs Move ‘
DEC Move ‘ IMC Move |
-log ‘ +log |
Polozka* Popis Jednotka Rozsah
Nas:caw hoqn?tu maximalni Idolsazene [pulse] +134217727
vzdalenosti béhem polohovani.
_ Nastavi cilovou rychlost otaceni hfidele N
Move Speed krokového motoru. [pps] 1~2500000

*

Cervené zvyraznéna pole je nutno vyplnit.

Tlacitko

Popis

Vykona rotacni pohyb v absolutnim reZzimu polohovani.

| DEC Move |/ |INC Move|

Vykona rotacni pohyb v inkrementalnim (relativnim) rezimu
polohovani v dopfedném nebo zpétném sméru otaceni motoru.

[-Jog]/[+Jog]

Vykona rotaci hfidele krokového motoru na zakladé délky stisknuti
jednoho z tlacitek v dopfedném nebo zpétném sméru otaceni.

Position Status — zobrazeni aktualniho stavu polohovani

Position Stabus

Cmd Pos 2013 [pulse]
Sekce ‘Position Status' zobrazuje aktualni hodnoty polohy, rychlosti a At o 5013 [pule]
pozi¢ni chyby pfi ¢innosti polohovani, pficemZ hodnota v ‘Cmd Pos® | | . .ivel o lops]
je vychozi hodnota pro uloZeni této polohy do vybraného fadku EUN. 0 [pulse]
pozi¢ni tabulky.
Polozka Popis Jednotka
Zobrazuje referencni (zddané) pulzy poloh
razuje referencn; (2adan) pulzy polohy [pulse]
zasilané fidici jednotkou.
Zobrazuje aktudlni polohu, ve které se
, . . ulse
Actual Pos krokovy motor v danou chvili nachazi. [p ]
Zobrazuje aktualni rychlost krokového
Actual Vel J y [pps]
motoru.
Zobrazuje aktudlni pocet chybnych pulz
jako rozdil mezi referenénimi pulzy ‘Cmd Pos' [pulse]

a realné dosazenymi pulzy ‘Actual Pos'.

C
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8. VZOROVE PRIKLADY S POPISEM
FUNKCIi POZICNiI TABULKY
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Vzorové ptiklady pozicni tabulky:
V nasledujicim textu jsou popsdny vzorové pfiklady pro nastaveni pozi¢ni tabulky podle specifickych

pozadavk( uZivatele.

Vyrobcem poskytnuté vzorové priklady pozi¢ni tabulky pro Ezi-SERVO® Plus-R jsou k dispozici po
nainstalovani software Ezi-MOTION Plus-R ve sloZce instala¢niho adresare programu:

EziMOTION PlusR/PT_Samples/Ezi-SERVO ST.

Uvod:

Pfed pouzitim produktu Ezi-SERVO® Plus-R je doporuceno, aby uzivatel zvazil veskeré okolnosti
tykajici se zplsobu Fizeni, pfedevsim aby zvolil vhodny zplsob ovladani systému, urcil celkovy pocet
potiebnych drah, které budou pozicni tabulkou vykondavany, zvazil vyuziti potifebnych funkci a jimi
obsazenych vstupné-vystupnich signald.

Zpusob ovladani systému Ezi-SERVO® Plus-R:

@® ovladani pomoci pfipojeného pocitate — systém Ezi-SERVO® Plus-R mUze byt programovan a
ovladan aplikaci Ezi-MOTION Plus-R. Pomoci této aplikace Ize také softwarové simulovat spinani
nékterych vstupnich a vystupnich signald.

@ ovladani digitalnimi signaly — systém Ezi-SERVO® Plus-R mUze byt naprogramovan a poté odpojen
od pocitace a ovladan pouze digitalnimi signaly.

® ovladani pomoci komunikace.

Optimalizace obsazeni programovatelnych vstupné-vystupnich signal:

Systém Ezi-SERVO® Plus-R disponuje celkem 9 programovatelnymi vstupnimi a vystupnimi signaly.
Aby mohl byt krokovy motor optimalné fizen pomoci digitalnich signal(, je potfeba pfedem stanovit,
které funkce budou omezenému poctu vstupnich a vystupnich signdll pfirazeny. Kombinaci
digitalnich signald mohou byt také nastavovany jednotlivé fadky z pozi¢ni tabulky, coz mlze vyrazné
omezit pocet neobsazenych volnych vstupnich signdld. Nékteré funkce mohou byt z dGvodu Uspory
programovatelnych vstupl nastaveny do fadkd pozicni tabulky bez nutnosti pfifazeni k fyzickym
digitalnim signallm.

Nasledujici funkce pro pfifazeni ke vstupnim signallm mohou byt nastaveny jako prikazy do radku
pozi¢ni tabulky a aktivovany kombinaci signal( ‘PT AO*~‘PT A7"

Nazev funkce vstupniho signalu Nazev prikazu stejné funkce v pozicni tabulce
Clear Pos Clear Position
Origin Search Move Origin

PFi vyuziti a obsazeni vSech 256 radkll z pozi¢ni tabulky nelze zajistit plnohodnotné
ovladani pouhymi digitalnimi signaly. V takovém pfipadé mohou byt nadbytecné

POZOR! funkce vstupnich signal ovladany softwarové pomoci pfipojeného pocitace.

C
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Schéma znazornéni hodnot v pozicni tabulce:

N
Position Table Item Editor [

Ibern Mo, 0003

Cormmat

I.-’-\BS - Marmal Maotion vI

~ Motion Jump —v PT Output Set

Pazitio i 1570300 I JP Table Mo, I 5 { Start Sign f* End Sign
Low Sked 1 ¥ JPTO I 130 " Pazs Sign
High 5geed 125000 I~ JPT1 I QUTPUT

v JPT 2 I 1020 ¥ PTOW PT1[w PT2

Trigger Poszition I 0
Trigger Time I 0 [mzec)

Accel Thne I 2210
Decel Wme 4205

Counting Loop

Loop Count | 0

[ Chebk Inpfsition

I ¥ Enable Continuous Action

=

IPTableNo.al [~ - hiMaton
the end of loop Push Fiatio 2
Fuzh Speed 0 [pps]
WaiingdT irme Iter command Clear Loop Count - —— Fush Position I D [pulze]
505 o ,I ey - o e
Hlze Count [ [pulze]

= e =5
¢ FgleStep  Fun Slave Ilo 0 QJ Ql
| |
| |
WD | Postion|  Lowlpd|  HighSpd|  Accel| || Decel Wait Tithe | !
3 1570300 1 125000 I 210 4205
4 -6E500 00
1 | 3
Refresh Load ROM Save to ROM Load File Save to File | Clofe
A
Pfednastavena datalv radku poziém"abulky
Position I Low Spd High Spd Accel Decel Wait Time || Continuous
1570300 I 1 125000 2210 4205 985 1
-68500 | 5500 - - - 0 0
O .
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8.1 Priklad €. 1 — jednoduché polohovani v inkrementalnim rezimu:

PoZadavky:

e zplsob ovlddadni systému: tlacitky v software Ezi-MOTION Plus-R;
e celkovy pocet Fadku nastavenych v poziéni tabulce: 1;
e reZim polohovdni: inkrementdini.

Potrebné funkce pro pfifazeni k fyzickym signdlim:

e bez zapojeni fyzickych signdld.

Nastaveni 1. polohy (fadek PT No. 0):

e reZim polohovdni: inkrementdlni, poloha: +50000 pulzi, vysokd rychlost: 1500 ot/min,
akcelerace/decelerace: 0 ms, doba prodlevy: 0 ms.

Instrukce:

1) Pfipojte systém Ezi-SERVO Plus-R® k pocitac¢i pomoci prevodniku.

2) Spustte na pocitaci aplikaci Ezi-MOTION Plus-R a pFipojte se k fidici jednotce.

3) Do fadku pozi¢ni tabulky ¢. 0 v okné POSITION TABLE zadejte parametry polohy dle zadani.

4) V okné I/O MoNITORING kliknéte na tlacitko , ¢imZ se pfivede napajeni do motoru a

uvede v Cinnost pfidriny moment.

5) Pro vybér rfadku pozicni tabulky ¢. 0 deaktivujte vSechna tlacitka ’ PT AO ‘ ~ | PT A7 ‘ v okné

I/0 MONITORING pokud jsou néktera z nich aktivovana.

6) Ve stejném okné kliknéte na tlacitko | PT Start | pro spusténi polohovani podle fadku poziéni

tabulky ¢. 0.
O IO Monitering EI =] @
Slave No 0
INPUT
LT+ | Limit + FT &4 Alarm Reset JPTIM 2
LMT- | Lirnit - PT &5 Servo On JPT Start
ORG | Origin FT AE Pauze UzerIM O
Clear Poz FT A7 Origin Search Uzer M 1
PT a0 PT Start Teaching UszerIM 2
PT &1 Stop E-Stop UszerIM 3
PT &2 Jog + JPTIM O UszerIN 4
PT &3 Jog - JPTIN 1 UserlN &
Ce <
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® Manuadlni zastaveni v prdbéhu polohovani lze vynutit tlacitky ‘ Stop ‘ a |E-Stop ‘ ve

stavajicim okné I/O MONITORING, pfipadné tlagitkem v okné& POSITION TABLE.

Parametry pozi¢ni tabulky:

Pfednastavena data v fadku pozicni tabulky

PT No. | CMD Position Low Spd High Spd Accel Decel | Wait Time | Continuous
0 5 50000 - 1500 - - 0 0
JP Table No. | JPTO JPT1 JPT 2 Loop Count Loop JP Table No. PT Set Loop Count Clear
- - - - 0 - 0 -
Check Inpos Trigger Pos Trigger Time Push Ratio Push Speed Push Position Push Mode
0 - - - - - -
Grafické znazornéni pribéhu polohovani:
[0 > OPTAD OPTAL OPTA2 OPTA3 OPTA4 OPTA5 OPTA6 OPTA7
rychlost [pps]
1500 |----------
: | ' cas [s]

150000 =
I

Adresni fadek pozi¢ni tabulky (PT AO~A7)

Vstupni signal aktivace napajeni KM (Se

rvo ON)

Vstupni signal spusténi polohovani PT (PT Start)

® Vzorovy priklad ¢. 1 s nastavenim pozicni tabulky je kdispozici v konfiguracnim souboru:
PT_PrikTad_001. txt.
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8.2 Priklad €. 2 — inkrementalni polohovani s akceleraci a deceleraci:

PoZadavky:

e zplsob ovlddani systému: digitdlnimi signdly;
e celkovy pocet radku nastavenych v poziéni tabulce: 4;
e reZim polohovdni: inkrementdini.

Potrebné funkce pro pfifazeni k fyzickym signdlim (5 vstupni/3 vystupni):

e Servo ON (IN); e Inposition (OUT);
e PT Start (IN); e Acc/Dec (OUT);
e PTAO(IN); e Alarm (OUT);

e PTAIL(IN);
e Alarm Reset (IN).

Nastaveni 1. polohy (fadek PT No. 0):

e rezim polohovdni: inkrementdlni, pozice: +2500 pulzi, nizkd rychlost: 500 ot/min,
akcelerace/decelerace: 0 ms, doba prodlevy: 0 ms.

Nastaveni 2. polohy (fadek PT No. 1):

e rezim polohovdni: inkrementdlni, pozice: +157500 pulzi, vysokd rychlost: 33100 ot/min,
akcelerace/decelerace: 0 ms, doba prodlevy: 0 ms.

Nastaveni 3. polohy (fddek PT No. 2):

e reZim polohovdni: inkrementdlni, pozice: +650000 pulzd, nizkd rychlost: 35000 ot/min,
vysokd rychlost: 130000 ot/min, akcelerace/decelerace: 3000 ms, doba prodlevy: 0 ms.

Nastaveni 4. polohy (fddek PT No. 3):

e reZim polohovdni: inkrementdlini, pozice: +650000 pulzd, nizkd rychlost: 1 ot/min,
vysokd rychlost: 130000 ot/min, akcelerace/decelerace: 3000 ms, doba prodlevy: 0 ms.

Instrukce:

1) Pripojte vstupni a vystupni signaly ke konektoru CN1 fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R.

2) Prifadte potfebné funkce k fyzickym signaldm konektoru CN1 v okné |/O SETTING pomoci
aplikace Ezi-MOTION Plus-R.

3) Do radkl pozicni tabulky €. 0, 1, 2 a 3 v okné POSITION TABLE aplikace Ezi-MOTION Plus-R
zadejte parametry polohy dle zadani.

4) Aktivujte vstupni signal ‘Servo ON’, pro pfivedeni napdjeni do motoru a uvedeni v ¢innost
pfidrzny moment.

C
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5) Pro vybér radku poziéni tabulky €. 0 deaktivujte vSechny vstupni signaly ‘PT AO*~‘PT A7‘ pokud

jsou nékteré z nich aktivovany.

6)
7)
8)

Aktivujte ndbéznou hranou vstupni signal ‘PT Start’ pro spusténi polohy podle fadku PT €. 0.
V pribéhu polohovani nebo po dokonéeni aktivujte signal ‘PT AQ* pro vybér radku PT €. 1.

Po dokonceni ¢innosti predchoziho polohovani a vybéru nasledujiciho fadku PT aktivujte

nabéznou hranou vstupni signal ‘PT Start' pro spusténi polohovéni podle fadku PT ¢. 1.

9)

aktivujte vstupni signal ‘PT A1’ pro vybér fadku pozi¢ni tabulky ¢. 2.

V prabéhu polohovani nebo po jeho dokonéeni deaktivujte vstupni signal ‘PT AQ‘ a zaroven

10) Po dokonceni cinnosti predchoziho polohovani a vybéru nasledujiciho fadku PT aktivujte

nabéznou hranou vstupni signal ‘PT Start’ pro spusténi polohovani podle radku PT €. 2.

11) V pribéhu polohovani nebo po jeho dokonéeni aktivujte vstupni signal ‘PT AO‘ a zaroven

ponechte aktivni vstupni signal ‘PT A1’ pro vybér fadku pozi¢ni tabulky ¢. 3.

12) Po dokonceni cinnosti predchoziho polohovani a vybéru nasledujiciho fadku PT aktivujte

nabéznou hranou vstupni signal ‘PT Start’ pro spusténi polohovani podle fadku PT €. 3.

Pro sledovani pfipadnych chybovych stavid lze s vyhodou pouZit vystupni signal ‘Alarm‘ nebo

‘AlarmBlink’. V pfipadé aktivace téchto signald a po nasledném odstranéni pticiny lze

alarmovy stav zrusit vstupnim signalem ‘Alarm Reset’.

Parametry pozi¢ni tabulky:

Prednastavena data v fadcich pozi¢ni tabulky

PT No. | CMD Position Low Spd High Spd Accel Decel | Wait Time | Continuous
0 4 2500 500 - - - 0 0
1 5 157500 - 33100 - - 0 0
2 7 650000 35000 130000 3000 3000 0 0
3 7 650000 1 130000 3000 3000 0 0
JP Table No. | JPTO JPT1 JPT 2 Loop Count Loop JP Table No. PT Set Loop Count Clear
- - - - 0 - 0 -
- - - - 0 - 0 -
- - - - 0 - 0 -
- - - - 0 - 0 -
Check Inpos Trigger Pos Trigger Time Push Ratio Push Speed Push Position Push Mode
0 - - - - - -
0 - - - - - -
0 - - - - - -
0 - - - - - -
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Grafické zndzornéni prabéhu polohovani:

rychlost [pps]

[0 > opTA0
OPT A0
OPT A0
OPT AD

OPTA1l
OPT Al
OPT Al
OPT Al

OPT A2
OPT A2
OPT A2
OPT A2

OPT A3
OPT A3
OPTA3
OPT A3

OPT A4
OPT A4
OPT A4
OPT A4

OPT A5
OPT A5
OPT A5
OPTAS5
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OPT A6
OPT A6
OPT A6
OPT A6

OPT A7
OPTA7
OPTA7
OPTA7

130000
1 1 1
35000 i i i
33100 | ) )
500 ' ' '
Lo Vo o o | | 1 Cas|s]
| | | | | | | | | | | | |
| | | | | | | | | | | | |
| | | | | | | | | | | | |
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® Vzorovy priklad ¢. 2
PT_PrikTlad_002.txt.

S

nastavenim pozi¢ni tabulky je kdispozici v konfiguraénim souboru:
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8.3 Priklad €. 3 — jednoduché polohovani v inkrementalnim a absolutnim rezimu:

PoZadavky:

e zplsob ovlddani systému: digitdlnimi signdly;
e celkovy pocet radku nastavenych v poziéni tabulce: 2;
e reZim polohovdni: inkrementdlni/absolutni.

Potrebné funkce pro prifazeni k fyzickym signdliim (5 vstupnich/2 vystupni):

e Servo ON (IN); e Inposition (OUT);
e PT Start (IN); e Alarm (OUT);

e PTAI(IN);

e PTA2(IN);

e Alarm Reset (IN).

Nastaveni 1. polohy (fddek PT No. 2):

e reZim polohovdni: inkrementdlini, pozice: -85000 pulzii, nizkd rychlost: 700 ot/min,
vysokd rychlost: 18650 ot/min, akcelerace/decelerace: 3500 ms, doba prodlevy: 0 ms.

Nastaveni 2. polohy (fddek PT No. 4):

e reZim polohovdni: absolutni, pozice: 0 pulzi, nizkd rychlost: 1 ot/min,
vysokd rychlost: 18650 ot/min, akcelerace/decelerace: 0/3000 ms, doba prodlevy: 0 ms.

Instrukce:

1) Pfipojte vstupni a vystupni signdly ke konektoru CN1 fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R.

2) Prifadte potfebné funkce k fyzickym signaldim konektoru CN1 v okné I/O SETTING pomoci
aplikace Ezi-MOTION Plus-R.

3) Do radkud pozicni tabulky ¢. 2 a 4 v okné POSITION TABLE aplikace Ezi-MOTION Plus-R zadejte
parametry polohy dle zadani.

4) Aktivujte vstupni signal ‘Servo ON‘, pro ptivedeni napajeni do motoru a uvedeni v ¢innost
pfidrzny moment.

5) Pro vybér fadku poziéni tabulky ¢. 2 aktivujte vstupni signal ‘PT Al’, pficemz ostatni vstupni
signaly ‘PT AO', ‘PT A2~'PT A7 zGstanou deaktivovany.

6) Aktivujte nabéznou hranou vstupni signal ‘PT Start’ pro spusténi polohovani podle fadku
pozi¢ni tabulky €. 2.

7) V prubéhu polohovani nebo po jeho dokonceni deaktivujte vstupni signal ‘PT Al‘ a zaroven
aktivujte vstupni signal ‘PT A2‘ pro vybér fadku pozi¢ni tabulky ¢. 4.
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8) Po dokonceni Cinnosti predchoziho polohovani a vybéru nasledujiciho radku PT aktivujte

nabéznou hranou vstupni signal ‘PT Start’ pro spusténi polohovani podle radku PT €. 4.

9) Vinkrementalnim reZimu polohovani je dana poloha vidy inkrementovana k aktualni pozici,

zatimco v absolutnim rezimu polohovani je poloha uréovana absolutni vzddlenosti.

® Inkrementdini a absolutni reZim polohovani je mozno libovolné kombinovat nezavisle na

vybraném zplisobu fizeni v pfredchazejicich a navazujicich fadcich pozi¢ni tabulky.

Parametry kazdé polohy mohou byt zaddvany do libovolného fadku pozi¢ni tabulky, pficemz

nemusi byt dodrZzena posloupnost na sebe navazujicich radka.

Parametry pozi¢ni tabulky:

Pfednastavena data v fadcich pozicni tabulky

PT No. | CMD Position Low Spd High Spd Accel Decel | Wait Time | Continuous
0 - - - - - - - -
1 - - - - - - -
2 7 -85000 700 18650 3500 3500 0 0
3 - - - - - - - -
4 2 0 1 18650 - 3000 0 0
JP Table No. | JPTO JPT1 JPT 2 Loop Count Loop JP Table No. PT Set Loop Count Clear
- - - - 0 - 0 -
- - - - 0 - 0 -
Check Inpos Trigger Pos Trigger Time Push Ratio Push Speed Push Position Push Mode
0 - - - - - -
0 - - - - - -
Ce .
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Grafické zndzornéni prabéhu polohovani:
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® Vzorovy priklad ¢. 3 s nastavenim pozi¢ni tabulky je kdispozici v konfiguraénim souboru:
PT_PrikTad_003.txt.
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8.4 Priklad €. 4 — absolutni polohovani s automatickou funkci skoku:

PoZadavky:

e zplsob ovldadani systému: digitdaInimi signdly;
e celkovy pocet radku nastavenych v poziéni tabulce: 3;
e reZim polohovdni: absolutni + automatickd funkce skoku.

Potrebné funkce pro pfifazeni k fyzickym signdlim (3 vstupni/2 vystupni):

e Servo ON (IN); e Moving (OUT);
e PT Start (IN); e Alarm (OUT);
e Alarm Reset (IN).

Nastaveni 1. polohy (fadek PT No. 0):

e rezim polohovdni: absolutni, pozice: 25000 pulzi, nizkd rychlost: 2450 ot/min,

Nastaveni 2. polohy (fdadek PT No. 2):

e reZim polohovdni: absolutni, pozice: -65000 pulzi, vysokd rychlost: 10350 ot/min,

Nastaveni 3. polohy (fddek PT No. 3):

e reZim polohovdni: absolutni, pozice: 0 pulzd, nizkd rychlost: 1 ot/min,
vysokd rychlost: 30000 ot/min, akcelerace/decelerace: 100/300 ms, doba prodlevy: 0 ms.

Instrukce:

1) Pfipojte vstupni a vystupni signdly ke konektoru CN1 fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R.

2) Prifadte potfebné funkce k fyzickym signaldm konektoru CN1 v okné I/O SETTING pomoci
aplikace Ezi-MOTION Plus-R.

3) Do fadkd pozicni tabulky €. 0, 2 a 3 v okné PosITION TABLE aplikace Ezi-MOTION Plus-R zadejte
parametry polohy dle zadani.

4) Aktivujte vstupni signal ‘Servo ON’, pro pfivedeni napdjeni do motoru a uvedeni v ¢innost
pfidrzny moment.

5) Pro vybér radku poziéni tabulky ¢. 0 deaktivujte vSechny vstupni signaly ‘PT AO*~‘PT A7‘ pokud
jsou nékteré z nich aktivovany.

6) Aktivujte ndbéZznou hranou vstupni signal ‘PT Start’ pro spusténi polohovani podle Fadku
pozi¢ni tabulky €. 0.

C
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7) Automaticka funkce skoku zajisti automaticky skok na nasledujici fadek pozi¢ni tabulky, ktery

byl uzivatelem definovan jako navazujici s automatickym skokem.

8)

Béhem prechodu mezi fadky pozi¢ni tabulky ¢. 0 a 1 je deaktivovan vystupni signal ‘Moving' a

ve stejné dobé aktivovan vystupni signal ‘Inposition‘ v zavislosti na nastaveni polozky ‘Check

Inposition v fadku poziéni tabulky €. 0.

Vyuzitim skokové funkce se usnadni a zautomatizuje zpUsob Fizeni. Pomoci této funkce také

dojde k uspore fyzickych vstupnich signall, které mohou byt vomezené mife k systému

Ezi-SERVO® Plus-R pfipojeny pres konektor CN1.

Parametry pozi¢ni tabulky:

Pfednastavena data v fadcich pozicni tabulky

PT No. | CMD Position Low Spd High Spd Accel Decel | Wait Time | Continuous
0 25000 2450 - - - 0 0
1 - - - - - - -
2 -65000 - 10350 - - 2000 0
3 0 1 30000 100 300 0 0
JP Table No. | JPTO | JPT1 JPT 2 Loop Count Loop JP Table No. PT Set Loop Count Clear
2 - - - 0 - 0 -
3 - - - 0 - 0 -
- - - - 0 - 0 -
Check Inpos Trigger Pos Trigger Time Push Ratio Push Speed Push Position Push Mode
1 - - - - - -
0 - - - - - -
0 - - - - - -
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Grafické zndzornéni prabéhu polohovani:
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® Vzorovy priklad ¢. 4 s nastavenim pozicni tabulky je kdispozici v konfiguracnim souboru:

PT_PrikTlad_004. txt.
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8.5 Priklad €. 5 — absolutni polohovani s automatickym nulovanim pozice:

PoZadavky:

e zplsob ovlddani systému: digitdlnimi signdly;
e celkovy pocet radku nastavenych v poziéni tabulce: 3;
e reZim polohovdni: absolutni + automatickd funkce skoku.

Potrebné funkce pro pfifazeni k fyzickym signdlim (3 vstupni/3 vystupni):

e Servo ON (IN); e END (OUT);
e PT Start (IN); e Acc/Dec (OUT);
e Alarm Reset (IN); e Alarm (OUT).

Nastaveni 1. polohy (fadek PT No. 0):

e reZim polohovdni: absolutni, pozice: 30000 pulzd, nizkd rychlost: 1 ot/min,
vysokd rychlost: 13000 ot/min, akcelerace/decelerace: 150 ms, doba prodlevy: 0 ms,
automaticky skok na radek PT: 2.

Nastaveni 2. polohy (fdadek PT No. 2):

e reZim polohovani: absolutni, pozice: 250000 pulzu, nizkd rychlost 1 ot/min,
vysokd rychlost: 27000 ot/min, akcelerace/decelerace: 800/850 ms, doba prodlevy: 3000 ms,
automaticky skok na radek PT: 1.

Nastaveni 3. polohy (fddek PT No. 1):

e reZim polohovdni: nulovdni pozice, doba prodlevy: 0 ms.

Instrukce:

1) Pfipojte vstupni a vystupni signdly ke konektoru CN1 fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R.

2) Prifadte potfebné funkce k fyzickym signaldm konektoru CN1 v okné I/O SETTING pomoci
aplikace Ezi-MOTION Plus-R.

3) Do fadkd pozicni tabulky €. 0, 1 a 2 v okné PosITION TABLE aplikace Ezi-MOTION Plus-R zadejte
parametry polohy dle zadani.

4) Aktivujte vstupni signal ‘Servo ON’, pro pfivedeni napdjeni do motoru a uvedeni v ¢innost
pfidrzny moment.

5) Pro vybér radku poziéni tabulky ¢. 0 deaktivujte vSechny vstupni signaly ‘PT AO*~‘PT A7‘ pokud
jsou nékteré z nich aktivovany.

6) Aktivujte ndbéZznou hranou vstupni signal ‘PT Start’ pro spusténi polohovani podle Fadku
pozi¢ni tabulky €. 0.
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7) Systémem je na zakladé aktivace vstupnim signalem ‘PT Start' vykonadno polohovani

v absolutnim reZimu podle fadku poziéni tabulky €. 0.

8) Po dosaZeni zddané polohy systém provede automaticky skok na fadek pozicni tabulky ¢. 2 a

vykona polohovani v absolutnim rezimu podle tohoto radku PT.

9) Po dokonceni predchazejictho polohovani je proveden automaticky skok na rfadek poziéni

tabulky ¢. 1.

10) V okamziku vykonani pfikazu definovaného v fadku pozi¢ni tabulky ¢. 1 dojde k nastaveni

aktualni pozice ‘Actual Pos‘ na hodnotu ‘0°.

@® Vynulovani aktudlni pozice oznafované jako ‘Actual Pos' mizZe byt provedeno spusténim

ptikazu ‘Clear Position® definovaného v libovolném fadku pozi¢ni tabulky nebo nabéinou

hranou vstupniho signélu ‘Clear Pos'.

Parametry pozicni tabulky:

Prednastavena data v fadcich pozi¢ni tabulky

PT No. | CMD Position Low Spd High Spd Accel Decel | Wait Time | Continuous
0 3 30000 1 13000 150 150 0 0
1 9 0 - - - - 0 -
2 3 250000 1 27000 800 850 3000 0
JP Table No. | JPTO JPT1 JPT 2 Loop Count Loop JP Table No. PT Set Loop Count Clear
2 - - 0 - 0 -
- - - 0 - 0 -
1 - - 0 - 0 -
Check Inpos Trigger Pos Trigger Time Push Ratio Push Speed Push Position Push Mode
0 - - - - - -
0 - - - - - -
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Grafické zndzornéni prabéhu polohovani:
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® Vzorovy priklad ¢. 5 s nastavenim pozi¢ni tabulky je k dispozici v konfiguraénim souboru:
PT_PrikTad_005.txt.
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8.6 Priklad €. 6 — absolutni polohovani s plynulym pfechodem na nasledujici fadek PT:

PoZadavky:

e zplsob ovldadani systému: digitdaInimi signdly;
e celkovy pocet radku nastavenych v poziéni tabulce: 4;
e reZim polohovdni: absolutni + automatickd funkce skoku.

Potrebné funkce pro pfifazeni k fyzickym signdlim (3 vstupni/3 vystupni):

e Servo ON (IN); e END (OUT);
e PT Start (IN); e Servo Ready (OUT);
e Alarm Reset (IN); e Alarm (OUT).

Nastaveni 1. polohy (fadek PT No. 0):

e rezim polohovdni: absolutni, pozice: 150000 pulzd, nizkd rychlost: 1 ot/min,
vysokd rychlost: 25100 ot/min, akcelerace/decelerace: 1000 ms, doba prodlevy: 0 ms,
automaticky skok na radek PT: 1.

Nastaveni 2. polohy (fdadek PT No. 1):

e reZim polohovani: absolutni, pozice: 300000 pulzu, nizkd rychlost 1 ot/min,
vysokd rychlost: 45300 ot/min, akcelerace/decelerace: 1000 ms, doba prodlevy: 0 ms,

Nastaveni 3. polohy (fddek PT No. 2):

e reZim polohovani: absolutni, pozice: 450000 pulzu, nizkd rychlost 1 ot/min,
vysokd rychlost: 25100 ot/min, akcelerace/decelerace: 1000 ms, doba prodlevy: 0 ms,
automaticky skok na rfadek PT: 3.

Nastaveni 4. polohy (fddek PT No. 3):

e reZim polohovdni: nulovdni pozice, doba prodlevy: 0 ms.

Instrukce:

1) Pfripojte vstupni a vystupni signaly ke konektoru CN1 fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R.

2) Prifadte potfebné funkce k fyzickym signalm konektoru CN1 v okné I/O SETTING pomoci
aplikace Ezi-MOTION Plus-R.

3) Do radkl pozicni tabulky €. 0, 1, 2 a 3 v okné POSITION TABLE aplikace Ezi-MOTION Plus-R
zadejte parametry polohy dle zadani.

4) Aktivujte vstupni signal ‘Servo ON’, pro pfivedeni napdjeni do motoru a uvedeni v ¢innost
pfidrzny moment.
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5) Pro vybér radku poziéni tabulky €. 0 deaktivujte vSechny vstupni signaly ‘PT AO*~‘PT A7‘ pokud
jsou nékteré z nich aktivovany.

6) Aktivujte ndbéZznou hranou vstupni signal ‘PT Start’ pro spusténi polohovani podle Fadku
pozi¢ni tabulky €. 0.

7) Systémem je vykonano polohovani v absolutnim rezimu podle rfadku poziéni tabulky ¢. O
s automatickym skokem po dokonceni polohy na fadek pozi¢ni tabulky ¢. 1.

8) Na konci polohovéni podle fadku pozi¢ni tabulky €. 1 dojde k plynulému navazani a pfechodu

na radek pozi¢ni tabulky €. 2.
® Pfi plynulém prechodu mezi na sebe navazujicimi fadky pozi¢ni tabulky neni aktivovan

vystupni signal Zadané polohy ‘Inposition’ a deaktivovan vystupni signal probihajiciho

polohovani ‘Moving'.

Parametry pozicni tabulky:

Prednastavena data v fadcich pozi¢ni tabulky

PT No. | CMD Position Low Spd High Spd Accel Decel | Wait Time | Continuous
0 3 150000 1 25100 1000 1000 0 0
1 3 300000 1 45300 1000 1000 0 1
2 3 450000 1 25100 1000 1000 0 0
3 9 0 - - - - 0 -
JP Table No. | JPTO JPT1 JPT 2 Loop Count Loop JP Table No. PT Set Loop Count Clear
1 - - - 0 - 0 -
2 - - - 0 - 0 -
3 - - - 0 - 0 -
- - - - 0 - 0 -
Check Inpos Trigger Pos Trigger Time Push Ratio Push Speed Push Position Push Mode
0 - - - - - -
0 - - - - - -
0 - - - - - -
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Grafické zndzornéni prabéhu polohovani:
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® Vzorovy priklad ¢. 6 s nastavenim pozicni tabulky je kdispozici v konfiguracnim souboru:
PT_PrikTad_006.txt.
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8.7 Priklad €. 7 — inkrementalni polohovani s manualni funkci skoku:

PoZadavky:

e zplsob ovlddani systému: digitdlnimi signdly;
e celkovy pocet radku nastavenych v poziéni tabulce: 3;
e reZim polohovdni: inkrementdlni + automatickad funkce skoku.

Potrebné funkce pro prifazeni k fyzickym signdliim (7 vstupnich/3 vystupni):

e Servo ON (IN); e Inposition (OUT);
e PT Start (IN); e PTOUTO(OUT);
e PTAO(IN); e Alarm (OUT);

e PTAIL(IN);
e PTA2(IN);
e JPTO(IN);
e Alarm Reset (IN).

Nastaveni 1. polohy (fddek PT No. 5):

e reZim polohovadni: inkrementdlni, pozice: +10000 pulzi, vysokd rychlost: 1000 ot/min,
akcelerace/decelerace: 0 ms, doba prodlevy: 0 ms, automaticky skok na radek PT: 6,

Nastaveni 2. polohy (fadek PT No. 6):

e reZim polohovadni: inkrementdlini, pozice: +75000 pulzd, nizkd rychlost 1 ot/min,
vysokd rychlost: 14173 ot/min, akcelerace/decelerace: 180 ms, doba prodlevy: 0 ms,

Nastaveni 3. polohy (fddek PT No. 3):

e reZim polohovani: inkrementdlni, pozice: -95000 pulzt, nizkd rychlost 1 ot/min,
vysokd rychlost: 28793 ot/min, akcelerace/decelerace: 50 ms, doba prodlevy: 720 ms,
automaticky skok na fadek PT: 5.

Instrukce:

1) Pfripojte vstupni a vystupni signaly ke konektoru CN1 fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R.

2) Prifadte potfebné funkce k fyzickym signalm konektoru CN1 v okné I/O SETTING pomoci
aplikace Ezi-MOTION Plus-R.

3) Do radkud pozicni tabulky €. 3, 5 a 6 v okné POSITION TABLE aplikace Ezi-MOTION Plus-R zadejte
parametry polohy dle zadani.

4) Aktivujte vstupni signal ‘Servo ON’, pro pfivedeni napdjeni do motoru a uvedeni v ¢innost

pfidrzny moment.

C
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5)

6)

7)

Pro vybér fadku pozi¢ni tabulky €. 5 aktivujte vstupni signaly ‘PT AO‘ a ‘PT A2', pficemZ ostatni
vstupni signaly ‘PT A1, ‘PT A3*~'PT A7‘ zGstanou deaktivovany.

Aktivujte nabéznou hranou vstupni signal ‘PT Start' pro spusténi polohovani podle fadku
pozi¢ni tabulky €. 5.

V pribéhu polohovani podle radku pozicni tabulky €. 5 aktivujte vstupni signal funkce skoku
pozi¢ni tabulky ‘JPT O°.

Jakmile je dokoncéeno polohovdni podle fadku pozi¢ni tabulky ¢. 5, systém provede
automaticky skok na fadek poziéni tabulky €. 3 v zavislosti na aktivaci vstupniho signélu ‘JPT O

v pfedchozim kroku.

Manualni funkce skoku na rozdil od té automatické umozni uZivateli pouzit skok na néktery
z radkd PT pouze za urditych okolnosti nebo splnéni nékteré podminky. Pokud neni vstupni
signal pro manualni skok aktivovan, systém pokracuje automatickym skokem na navazujici
polohu. Jestlize je v pribéhu polohovani aktivovan vice nez jeden signal ‘JPT 0“~JPT 2/, nizsi

Cislo ma vyssi prioritu (‘JPT O > JPT 1° > ‘JPT 2°) a bude vykonano.

Parametry pozicni tabulky:

Prednastavena data v fadcich pozicni tabulky

PT No. | CMD Position Low Spd High Spd Accel Decel | Wait Time | Continuous
3 7 -95000 1 28793 50 50 720 0
4 - - - - - - - -
5 5 10000 - 1000 - - 0 0
6 7 75000 1 14173 180 180 0 0
JP Table No. | JPTO JPT1 JPT 2 Loop Count Loop JP Table No. PT Set Loop Count Clear
5 - - - 0 - 0 -
6 3 - - 0 - 0 -
- - - - 0 - 1 -
Check Inpos Trigger Pos Trigger Time Push Ratio | Push Speed Push Position Push Mode
0 - - - - - -
0 - - - - - -
0 - - - - - -
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Grafické zndzornéni prabéhu polohovani:
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® Vzorovy priklad ¢. 7 s nastavenim pozicni tabulky je k dispozici v konfiguracnim souboru:
PT_Priklad_007.txt.
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8.8 Priklad ¢. 8 — inkrementalni a absolutni rezim polohovani s manualni funkci skoku JPT Start:

PoZadavky:

Potrebné funkce pro prifazeni k fyzickym signdliim (5 vstupnich/2 vystupni):

zplsob ovlddani systému: digitdlnimi signdly;
celkovy pocet rfadki nastavenych v poziéni tabulce: 5;
reZim polohovdni: inkrementdlni/absolutni + manudlni/automatickd funkce skoku.

Nastaveni 1. polohy (fadek PT No. 0):

Servo ON (IN); e PTOUT1(0OUT);
PT Start (IN); e PTOUT2(0OUT);
JPT 1 (IN);

IPT 2 (IN);

JPT Start (IN).

Nastaveni 2. polohy (fadek PT No. 1):

rezim polohovdni: absolutni, pozice: 342100 pulzd, nizkd rychlost: 1 ot/min,
vysokd rychlost: 51002 ot/min, akcelerace/decelerace: 3900 ms, doba prodlevy: 0 ms,
automaticky skok na radek PT: 1

Nastaveni 3. polohy (fddek PT No. 2):

rezim polohovdni: absolutni, pozice: 306540 pulzi, nizkd rychlost 5944 ot/min,
akcelerace/decelerace: 0 ms, doba prodlevy: 0 ms, automaticky skok na radek PT: 2,

Nastaveni 4. polohy (fddek PT No. 4):

reZim polohovdni: absolutni, pozice: 0 pulzi, vysokd rychlost: 31215 ot/min,
akcelerace/decelerace: 0 ms, doba prodlevy: 0 ms.

Nastaveni 5. polohy (fddek PT No. 5):

reZim polohovdni: inkrementdlini, pozice: +13529 pulzi, nizkd rychlost 2200 ot/min,
akcelerace/decelerace: 0 ms, doba prodlevy: 750 ms, automaticky skok na rddek PT: 1,

reZim polohovdni: inkrementdini, pozice: -35000 pulzd, nizkd rychlost 500 ot/min,
vysokd rychlost: 1850 ot/min, akcelerace/decelerace: 0/575 ms, doba prodlevy: 1200 ms,

Instrukce:

1) Pftipojte vstupni a vystupni signaly ke konektoru CN1 fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R.

2) Prifadte potfebné funkce k fyzickym signaldm konektoru CN1 v okné |/O SETTING pomoci

aplikace Ezi-MOTION Plus-R.
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3)

4)

5)

Do radkud pozi¢ni tabulky ¢. 0, 1, 2, 4 a 5 v okné POSITION TABLE aplikace Ezi-MOTION Plus-R
zadejte parametry polohy dle zadani.

Aktivujte vstupni signal ‘Servo ON’, pro pfivedeni napajeni do motoru a uvedeni v ¢innost
pfidrzny moment.

Pro vybér radku pozi¢ni tabulky ¢. 0 deaktivujte vSechny vstupni signaly ‘PT AO“~‘PT A7 pokud
jsou nékteré z nich aktivovany.

Aktivujte nabéznou hranou vstupni signal ‘PT Start’ pro spusténi polohovani podle fadku
pozi¢ni tabulky €. 0.

V pribéhu polohovani podle radku pozi¢ni tabulky €. 0 aktivujte vstupni signal funkce skoku
pozi¢ni tabulky JPT IN 1°.

Jakmile je dokonceno polohovani podle fadku pozicni tabulky €. 0, aktivujte vstupni signal
spusténi funkce skoku ‘JPT Start’ pro vykonani skoku na radek pozi¢ni tabulky ¢. 4

ptifazeného vstupnim signalem ‘JPT IN 1' v pfedchozim kroku.

lestlize je vtomto rezimu béhem polohovani aktivovan pouze vstupni signal ‘JPT 0 nebo

‘JPT 2¢, systém ¢eka po dokonéeni polohy na potvrzeni skoku vstupnim signalem ‘JPT Start’.

Parametry pozicni tabulky:

Prednastavena data v fadcich pozi¢ni tabulky

PT No. | CMD Position Low Spd High Spd Accel Decel | Wait Time | Continuous
0 3 342100 1 51002 3900 3900 0 0
1 0 306540 5944 - - - 0 0
2 1 0 - 31215 - - 0 0
4 4 13529 2200 - - - 750 0
5 6 -35000 500 1850 - 575 1200 0
JP Table No. | JPTO JPT1 JPT 2 Loop Count Loop JP Table No. PT Set Loop Count Clear
1 - 10004 - 0 - 0 -
2 - - 10005 0 - 0 -
- - - - 0 - 0 -
1 - - - 0 - 10 -
2 - - - 0 - 14 -
Check Inpos Trigger Pos Trigger Time Push Ratio | Push Speed Push Position Push Mode
0 - - - - - -
0 - - - - - -
0 - - - - - -
0 - - - - - -
0 - - - - - -
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Grafické zndzornéni prabéhu polohovani:
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® Vzorovy priklad ¢. 8
PT_PrikTad_008. txt.

nastavenim pozi¢ni tabulky je kdispozici v konfiguraénim
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8.9 Priklad €. 9 — inkrementalni polohovani s nekoneénou smy¢kou cyklu:

PoZadavky:

e zplsob ovlddani systému: digitdlnimi signdly;
e celkovy pocet radku nastavenych v poziéni tabulce: 3;
e reZim polohovdni: inkrementdlni + automatickd funkce skoku a smycky.

Potrebné funkce pro prifazeni k fyzickym signdliim (5 vstupnich/2 vystupni):

e Servo ON (IN); e Acc/Dec (OUT);
e PT Start (IN); e Alarm (OUT);

e Pause (IN);

e E-Stop (IN);

e Alarm Reset (IN).

Nastaveni 1. polohy (fadek PT No. 0):

e rezim polohovadni: inkrementdlni, pozice: -72500 pulzi, nizkd rychlost: 8630 ot/min,
akcelerace/decelerace: 0 ms, doba prodlevy: 0 ms, automaticky skok na radek PT: 1.

Nastaveni 2. polohy (fadek PT No. 1):

e reZim polohovdni: inkrementdlni, pozice: +117500 pulzd, nizkd rychlost 3400 ot/min,
vysokd rychlost: 23000 ot/min, akcelerace/decelerace: 500 ms, doba prodlevy: 0 ms,
automaticky skok na rfadek PT: 2.

Nastaveni 3. polohy (fddek PT No. 2):

e reZim polohovdni: inkrementdlni, pozice: -202500 pulz, nizkd rychlost 1 ot/min,
vysokd rychlost: 47310 ot/min, akcelerace/decelerace: 0/1200 ms, doba prodlevy: 1000 ms,
automaticky skok na fadek PT: 0.

Instrukce:

1) Pripojte vstupni a vystupni signaly ke konektoru CN1 fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R.

2) Prifadte potfebné funkce k fyzickym signaldm konektoru CN1 v okné |/O SETTING pomoci
aplikace Ezi-MOTION Plus-R.

3) Do radkud pozicni tabulky €. 0, 1 a 2 v okné POSITION TABLE aplikace Ezi-MOTION Plus-R zadejte
parametry polohy dle zadani.

4) Aktivujte vstupni signal ‘Servo ON‘, pro ptivedeni napajeni do motoru a uvedeni v ¢innost
pfidrzny moment.

5) Pro vybér radku poziéni tabulky €. 0 deaktivujte vSechny vstupni signaly ‘PT AO*~‘PT A7‘ pokud
jsou nékteré z nich aktivovany.
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6) Aktivujte ndbéznou hranou vstupni signal ‘PT Start’ pro spusténi polohovani podle Fadku
pozi¢ni tabulky €. 0.

7) Vadku pozicni tabulky €. 2 je nadefinovan automaticky skok na radek pozicni tabulky €. 0,

ktery je vykondn, jakmile je Uspésné dokoncéeno pfedchazejici polohovani podle fadku poziéni

tabulky €. 2.

8)

nebo

E-Stop".

cyklQ, které maji byt vykonany.

Pro vynucené zastaveni polohovani kdykoliv aktivujte néktery ze vstupnich signal( ‘Stop’

V tomto rezimu je cely cyklus nepretrzité opakovan, jelikoz neni stanoven koneény pocet

Zastaveni polohovani musi byt vynuceno vstupnimi signaly ‘Stop‘ nebo ‘E-Stop®.

Parametry pozicni tabulky:

Prednastavena data v fadcich pozi¢ni tabulky

PT No. | CMD Position Low Spd High Spd Accel Decel | Wait Time | Continuous
0 4 -72500 8630 - - - 0 0
1 7 117500 3400 23000 500 500 0 0
2 6 -202500 1 47310 - 1200 1000 0
JP Table No. | JPTO JPT1 JPT 2 Loop Count Loop JP Table No. PT Set Loop Count Clear
1 - - - 0 - 0 -
2 - - - 0 - 0 -
0 - - - 0 - 0 -
Check Inpos Trigger Pos Trigger Time Push Ratio Push Speed Push Position Push Mode
0 - - - - - -
0 - - - - - -
0 - - - - - -
i y RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR
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8.10 Priklad €. 10 — inkrementalni a absolutni rezim polohovani s koneénou smyékou cyklu |

PoZadavky:

e zplsob ovlddani systému: digitdlnimi signdly;

e celkovy pocet radku nastavenych v poziéni tabulce: 3;

e reZim polohovdni: inkrementdlni/absolutni + automatickd funkce skoku s konecnou smyckou
cyklu.

Potrebné funkce pro pfifazeni k fyzickym signdlim (3 vstupni/3 vystupni):

e Servo ON (IN); e  Moving (OUT);
e PT Start (IN); e END (OUT);
e Alarm Reset (IN); e Alarm (OUT).

Nastaveni 1. polohy (fadek PT No. 0):

e reZim polohovdni: inkrementdlini, pozice: +71012 pulzd, nizkd rychlost: 1 ot/min,
vysokd rychlost: 25000 ot/min, akcelerace/decelerace: 0/1111 ms, doba prodlevy: 0 ms,

Nastaveni 2. polohy (fdadek PT No. 1):

e reZim polohovdni: inkrementdlni, pozice: -44250 pulzi, vysokd rychlost: 9000 ot/min,
akcelerace/decelerace: 0 ms, doba prodlevy: 0 ms, automaticky skok na rdadek PT: O.

Nastaveni 3. polohy (fddek PT No. 3):

e reZim polohovdni: absolutni, pozice: 0 pulz(, nizkd rychlost 1 ot/min,
vysokd rychlost: 20850 ot/min, akcelerace/decelerace: 0/3000 ms, doba prodlevy: 0 ms.

Instrukce:

1) Pripojte vstupni a vystupni signaly ke konektoru CN1 fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R.

2) Prifadte potfebné funkce k fyzickym signaldm konektoru CN1 v okné |/O SETTING pomoci
aplikace Ezi-MOTION Plus-R.

3) Do fadkd pozicni tabulky €. 0, 1 a 3 v okné PosITION TABLE aplikace Ezi-MOTION Plus-R zadejte
parametry polohy dle zadani.

4) Aktivujte vstupni signal ‘Servo ON‘, pro ptivedeni napajeni do motoru a uvedeni v ¢innost
pfidrzny moment.

5) Pro vybér radku poziéni tabulky €. 0 deaktivujte vSechny vstupni signaly ‘PT AO*~‘PT A7‘ pokud

jsou nékteré z nich aktivovany.

C
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6) Aktivujte ndbéznou hranou vstupni signal ‘PT Start’ pro spusténi polohovani podle Fadku

pozi¢ni tabulky €. 0.

7) Vadku pozicni tabulky €. 0 je nadefinovan automaticky skok na radek pozicni tabulky €. 3,

ktery je vykonan, jakmile jsou uUspésné dokonéeny 4 cykly smycky v predchazejicim

polohovani mezi fadky pozi¢ni tabulky ¢. 0 a 1.

® Maximalné smi byt uZivatelem definovano az 100 cykll v jedné smydce.

Aby bylo mozné pouzit funkci koneéné smycky, je nutné propojit pomoci alespon jedné

automatické funkce skoku nasledujici fadek pozi¢ni tabulky do pole ‘JP Table No.' v sekci

Jump a tento fadek propojit zpét s radkem pozi¢ni tabulky definujici smycku.

Parametry pozicni tabulky:

Prednastavena data v fadcich pozi¢ni tabulky

PT No. | CMD Position Low Spd High Spd Accel Decel | Wait Time | Continuous
0 6 71012 1 25000 - 1111 0 0
1 5 -44250 - 9000 - - 0 0
3 2 0 1 20850 - 3000 0 0
JP Table No. | JPTO JPT1 JPT 2 Loop Count Loop JP Table No. PT Set Loop Count Clear
1 - - - 4 3 0 -
0 - - - 0 - 0 -
- - - - 0 - 0 -
Check Inpos Trigger Pos Trigger Time Push Ratio Push Speed Push Position Push Mode
0 - - - - - -
0 - - - - - -
0 - - - - - -
Ce o
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Grafické zndzornéni prabéhu polohovani:
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8.11 Priklad €. 11 — inkrementalni a absolutni rezim polohovani s koneénou smyékou cyklu Il

PoZadavky:

e zplsob ovldadani systému: digitdaInimi signdly;
e celkovy pocet rfadku nastavenych v poziéni tabulce: 5;
e reZim polohovdni: inkrementdlini/absolutni + automatickad funkce skoku a smycky.

Potrebné funkce pro pfifazeni k fyzickym signdlim (3 vstupni/3 vystupni):

e Servo ON (IN); e Moving (OUT);
e PT Start (IN); e PTOUT2(0OUT);
e Alarm Reset (IN); e Alarm (OUT).

Nastaveni 1. polohy (fadek PT No. 0):

e reZim polohovdni: absolutni, pozice: 2000 pulzd, nizkd rychlost: 29000
akcelerace/decelerace: 0 ms, doba prodlevy: 0 ms, automaticky skok na fdadek PT: 1.

Nastaveni 2. polohy (fdadek PT No. 1):

e reZim polohovdni: absolutni, pozice: 0 pulzi, nizkd rychlost: 29000
akcelerace/decelerace: 0 ms, doba prodlevy: 0 ms, automaticky skok na radek PT: O,

Nastaveni 3. polohy (fddek PT No. 2):

e reZim polohovdni: absolutni, pozice: 80000 pulzii, vysokd rychlost: 43000
akcelerace/decelerace: 0 ms, doba prodlevy: 0 ms, automaticky skok na radek PT: 3,

Nastaveni 4. polohy (fddek PT No. 3):

e reZim polohovdni: inkrementdlni, pozice: -10000 pulzi, nizkd rychlost 15000
akcelerace/decelerace: 0 ms, doba prodlevy: 500 ms, automaticky skok na rddek PT: 4.

Nastaveni 5. polohy (fddek PT No. 4):

e reZim polohovdni: inkrementdlni, pozice: -30000 pulz(, nizkd rychlost 35000
akcelerace/decelerace: 0 ms, doba prodlevy: 0 ms, automaticky skok na rdadek PT: 3,

ot/min,

ot/min,

ot/min,

ot/min,

ot/min,
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Instrukce:

1) Pfipojte vstupni a vystupni signaly ke konektoru CN1 fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R.

2) Priradte potfebné funkce k fyzickym signaldm konektoru CN1 v okné I/O SETTING pomoci
aplikace Ezi-MOTION Plus-R.

3) Do radkd pozi¢ni tabulky €. 0, 1, 2, 3 a 4 v okné PosITION TABLE aplikace Ezi-MOTION Plus-R
zadejte parametry polohy dle zadani.

4) Aktivujte vstupni signal ‘Servo ON’, pro pfivedeni napajeni do motoru a uvedeni v ¢innost
pfidrzny moment.

5) Pro vybér Fadku pozi¢ni tabulky ¢. 0 deaktivujte vSechny vstupni signaly ‘PT AO*~‘PT A7‘ pokud
jsou nékteré z nich aktivovany.

6) Aktivujte nabéznou hranou vstupni signal ‘PT Start’ pro spusténi polohovani podle fadku
pozi¢ni tabulky €. 0.

7) Systém nejdfive vykona 2 cykly smycky mezi radky pozic¢ni tabulky ¢. 0 a 1 a poté

automatickym skokem navazujici polohovani podle rfadku pozi¢ni tabulky ¢. 2. Ddle jsou

systémem v ndvaznosti vykonany 2 cykly smycky mezi fadky pozi¢ni tabulky €. 3 a 4.

Parametry pozicni tabulky:

Prednastavena data v fadcich pozicni tabulky

PT No. | CMD Position Low Spd High Spd Accel Decel | Wait Time | Continuous
0 0 2000 29000 - - - 0 0
1 0 0 29000 - - - 0 0
2 1 80000 - 43000 - - 0 0
3 4 -10000 15000 - - - 500 0
4 4 -30000 35000 - - - 0 1
JP Table No. | JPTO JPT1 JPT 2 Loop Count Loop JP Table No. PT Set Loop Count Clear
1 - - - 0 - 0 -
0 - - - 2 2 0 -
3 - - - 0 - 20 -
4 - - - 0 - 0 -
3 - - - 2 - 0 -
Check Inpos Trigger Pos Trigger Time Push Ratio | Push Speed Push Position Push Mode
0 - - - - - -
0 - - - - - -
0 30000 1500 - - - -
0 - - - - - -
0 - - - - - -
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® Vzorovy priklad ¢. 11 s nastavenim pozi¢ni tabulky je k dispozici v konfiguracnim souboru:

PT_PrikTad_011.txt.
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8.12 Priklad €. 12 — inkrementalni polohovani s vynulovanim smycky cyklu

PoZadavky:

e zplsob ovldadani systému: digitdaInimi signdly;
e celkovy pocet radku nastavenych v poziéni tabulce: 4;
e reZim polohovdni: inkrementdlni + automatickad funkce skoku a smycky.

Potrebné funkce pro pfifazeni k fyzickym signdlim (3 vstupni/3 vystupni):

e Servo ON (IN); e Inposition (OUT);
e PT Start (IN); e END (OUT);
e Alarm Reset (IN); e Alarm (OUT).

Nastaveni 1. polohy (fadek PT No. 0):

e rezim polohovdni: inkrementdlni, pozice: +5000 pulzi, nizkd rychlost: 22400 ot/min,
akcelerace/decelerace: 0 ms, doba prodlevy: 0 ms, automaticky skok na fdadek PT: 1.

Nastaveni 2. polohy (fdadek PT No. 1):

e reZim polohovadni: inkrementdlni, pozice: -5000 pulzi, nizkd rychlost: 22400 ot/min,
akcelerace/decelerace: 0 ms, doba prodlevy: 0 ms, automaticky skok na radek PT: O,
pocet cyklti smycky: 3, po dokonceni cykli smycky skok na radek PT: 2.

Nastaveni 3. polohy (fddek PT No. 2):

e reZim polohovdni: inkrementdlni, pozice: +30000 pulzii, vysokd rychlost: 38000 ot/min,
akcelerace/decelerace: 0 ms, doba prodlevy: 960 ms, automaticky skok na rddek PT: O,
pocet cykli smycky: 2, po dokonceni cyklti smycky skok na radek PT: 4,

Nastaveni 4. polohy (fdadek PT No. 4):

e reZim polohovdni: nulovdni pozice, doba prodlevy: 0 ms.

Instrukce:

1) Pfripojte vstupni a vystupni signaly ke konektoru CN1 fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R.

2) Prifadte potfebné funkce k fyzickym signalm konektoru CN1 v okné I/O SETTING pomoci
aplikace Ezi-MOTION Plus-R.

3) Do radkl pozicni tabulky €. 0, 1, 2 a 4 v okné POSITION TABLE aplikace Ezi-MOTION Plus-R

zadejte parametry polohy dle zadani.
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4)

5)

6)

Aktivujte vstupni signal ‘Servo ON’, pro pfivedeni napajeni do motoru a uvedeni v ¢innost
pfidrzny moment.

Pro vybér radku pozi¢ni tabulky ¢. 0 deaktivujte vSechny vstupni signaly ‘PT AO“~‘PT A7 pokud
jsou nékteré z nich aktivovany.

Aktivujte nabéznou hranou vstupni signal ‘PT Start' pro spusténi polohovani podle fadku
pozi¢ni tabulky €. 0.

Systém nejdfive vykona 3 cykly smycky mezi radky poziéni tabulky ¢. 0 a 1 a poté
automatickym skokem navazujici polohovani podle fadku pozicni tabulky €. 2.

Cita¢ smyeky cyklu je vynulovan podle pfednastavené hodnoty v Fadku poziéni tabulky €. 2.
Systémem je dale zopakovano polohovani podle radkl poziéni tabulky ¢. 0, 1 a 2 uvedené

v predchazejicich krocich.

Cita¢ smycky musi byt vidy vynulovan, pokud ma byt opétovné pouzita smycka ve stejném

radku pozi¢ni tabulky. V opacném pripadé dojde k zacykleni systému mezi radky.

Parametry pozicni tabulky:

Prednastavena data v fadcich pozicni tabulky

PT No. | CMD Position Low Spd High Spd Accel Decel | Wait Time | Continuous
0 4 5000 22400 - - - 0 0
1 4 -5000 22400 - - - 0 0
2 5 30000 - 38000 - - 960 0
3 - - - - - - -
4 9 0 - - - - 0 -
JP Table No. | JPTO JPT1 JPT 2 Loop Count Loop JP Table No. PT Set Loop Count Clear
1 - - - 0 - 0 -
0 - - - 3 2 0 -
0 - - - 2 4 0 1
- - - - 0 - 0 -
Check Inpos Trigger Pos Trigger Time Push Ratio | Push Speed Push Position Push Mode
0 - - - - - -
0 - - - - - -
0 - - - - - -
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8.13 Priklad €. 13 — momentové polohovani pro zastaveni krokového motoru |

PoZadavky:

e zplsob ovldadani systému: digitdInimi signdly;
e celkovy pocet radku nastavenych v poziéni tabulce: 3;
e reZim polohovadni: inkrementdlini/absolutni/momentové + automatickad funkce skoku.

Potrebné funkce pro prifazeni k fyzickym signdliim (7 vstupnich/4 vystupni):

e Servo ON (IN); e Inposition (OUT);
e PT Start (IN); e Moving (OUT);

e PTAO (IN); e PTOUTO(OUT);
e PTAIL(IN); e Alarm (OUT);

e PTA2(IN);
e PTA3(IN);
e Alarm Reset (IN).

Nastaveni 1. polohy (fadek PT No. 13):

e reZim polohovdni: absolutni, pozice: 150470 pulzd, nizkd rychlost: 5500 ot/min,
vysokd rychlost: 37929 ot/min, akcelerace/decelerace: 1850 ms, doba prodlevy: 0 ms,

Nastaveni 2. polohy (fadek PT No. 15):

e reZim polohovdni: momentovy-absolutni, pozice: 160470 pulzd, nizkd rychlost: 1 ot/min,
vysokd rychlost: 5500 ot/min, akcelerace/decelerace: 100 ms, doba prodlevy: 3000 ms,
automaticky skok na rddek PT: 16, ovéreni dokonceni polohy vystupnim signdlem PT OUT O,

pozice momentového polohovdni: 200970 pulzi, Non-Stop Mode: neaktivni.

Nastaveni 3. polohy (fddek PT No. 16):

e reZim polohovadni: inkrementdini, pozice: -10000 pulzd, nizkd rychlost: 1 ot/min,
vysokd rychlost: 986 ot/min, akcelerace/decelerace: 125 ms, doba prodlevy: 0 ms.

Instrukce:

1) Pfripojte vstupni a vystupni signaly ke konektoru CN1 fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R.

2) Prifadte potfebné funkce k fyzickym signalm konektoru CN1 v okné I/O SETTING pomoci
aplikace Ezi-MOTION Plus-R.

3) Do radkl poziéni tabulky ¢. 13, 15 a 16 v okné PoOsITION TABLE aplikace Ezi-MOTION Plus-R
zadejte parametry polohy dle zadani.

4) Aktivujte vstupni signal ‘Servo ON’, pro pfivedeni napdjeni do motoru a uvedeni v ¢innost
pfidrzny moment.

C
i RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR
95 140



Fast, Accurate, Smooth Motion

5)

6)

7)
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Pro vybér fadku pozi¢ni tabulky ¢. 13 aktivujte vstupni signaly ‘PT AQ, ‘PT A2' a ‘PT A3,
pricemz ostatni vstupni signaly ‘PT A1, ‘PT A4'~'PT A7‘ zlistanou deaktivovany.

Aktivujte nabéznou hranou vstupni signal ‘PT Start' pro spusténi polohovani podle fadku
pozi¢ni tabulky €. 13.

Po dokonceni polohovani podle fadku pozi¢ni tabulky €. 13 je proveden automaticky skok na
radek pozicni tabulky ¢. 15. Na zacatku polohovani je nejdfive vykonana absolutni poloha
v béZném rezimu definovana v parametru ‘Position’ (pozice 1) a poté je spustén rezim
momentového polohovani (pozice 2) ve vzdéalenosti definované v parametru ‘Push Motion‘ a
rychlosti v parametru ‘Push Speed'.

Béhem momentového polohovani zabrarite v rotaci hfidele krokového motoru mechanickou
prekazkou. Krokovy motor po detekci mechanické prekazky a vlivem kladeného odporu

zastavi polohovani, pfiéemz aktivuje vystupni signal ‘Inposition‘ a deaktivuje signal ‘Moving".

Kroutici moment pfi momentovém polohovani lze nastavit v rozsahu 20~90 %.
Pro pouziti momentového polohovani musi byt zaddna zakladni poloha v parametru

‘Position’, ktera je vzdy vykonana pfed momentovym polohovanim.

Parametry pozicni tabulky:

Prednastavena data v fadcich pozi¢ni tabulky

PT No. | CMD Position Low Spd High Spd Accel Decel | Wait Time | Continuous
13 3 150470 5500 37929 1850 1850 0 1
14 - - - - - - - -
15 10 160970 1 5500 100 100 3000 0
16 7 -10000 1 986 125 125 0 0
JP Table No. | JPTO JPT1 JPT 2 Loop Count Loop JP Table No. PT Set Loop Count Clear
15 - - - 0 - 0 -
16 - - - 0 - 9 -
- - - - 0 - 0 -
Check Inpos Trigger Pos Trigger Time Push Ratio | Push Speed Push Position Push Mode
0 - - - - - -
0 - - 20 1700 180970 0
0 - - - - - -
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Grafické zndzornéni prabéhu polohovani:

rychlost [pps]

OPTA0O OPTA1 OPTA2 OPTA3 OPTA4 OPTA5 OPTA6 OPTA7

Ezi-SERVO'”
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® Vzorovy priklad ¢. 13 s nastavenim pozi¢ni tabulky je k dispozici v konfiguraénim souboru:
PT_Priklad_013. txt.
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8.14 Priklad €. 14 — momentové polohovani pro zastaveni krokového motoru Ii

PoZadavky:

e zplsob ovldadani systému: digitdInimi signdly;
e celkovy pocet radku nastavenych v poziéni tabulce: 3;
e reZim polohovdni: absolutni/momentové + automatickd funkce skoku.

Potrebné funkce pro prifazeni k fyzickym signdliim (8 vstupnich/3 vystupni):

e Servo ON (IN); e Inposition (OUT);
e PT Start (IN); e Moving (OUT);
e PTAO(IN); e Alarm (OUT);

e PTAIL(IN);

e PTA2(IN);

e PTA3(IN);

e Stop (IN);

e Alarm Reset (IN).

Nastaveni 1. polohy (fadek PT No. 10):

e reZim polohovdni: absolutni, pozice: 45000 pulzi, nizkd rychlost: 2500 ot/min,
vysokd rychlost: 5840 ot/min, akcelerace/decelerace: 0/395 ms, doba prodlevy: 320 ms,
automaticky skok na radek PT: 11.

Nastaveni 2. polohy (fddek PT No. 11):

e reZim polohovdni: nulovdni pozice, doba prodlevy: 1400 ms, automaticky skok na rFadek PT: 12.

Nastaveni 3. polohy (fddek PT No. 12):

e reZim polohovdni: momentovy-absolutni, pozice: 5000 pulzd, nizkd rychlost: 1 ot/min,
vysokd rychlost: 14110 ot/min, akcelerace/decelerace: 200 ms, doba prodlevy: 0 ms,

Instrukce:

1) Pripojte vstupni a vystupni signaly ke konektoru CN1 fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R.

2) Prifadte potfebné funkce k fyzickym signaldm konektoru CN1 v okné |/O SETTING pomoci
aplikace Ezi-MOTION Plus-R.

3) Do radka poziéni tabulky ¢. 10, 11 a 12 v okné POSITION TABLE aplikace Ezi-MOTION Plus-R
zadejte parametry polohy dle zadani.

4) Aktivujte vstupni signal ‘Servo ON‘, pro ptivedeni napajeni do motoru a uvedeni v ¢innost
pridrzny moment.
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5)

6)

7)

Pro vybér fadku poziéni tabulky ¢. 10 aktivujte vstupni signaly ‘PT Al1‘ a ‘PT A3, pficemz
ostatni vstupni signaly ‘PT AQ', ‘PT A2°, ‘PT A4“~'PT A7’ zlistanou deaktivovany.

Aktivujte nabéznou hranou vstupni signal ‘PT Start' pro spusténi polohovani podle fadku
pozi¢ni tabulky €. 10.

Po dokonceni polohovani podle fadku pozi¢ni tabulky ¢. 10 je proveden automaticky skok na
radek poziéni tabulky €. 11, kde je vynulovana aktudlni pozice.

Dale je proveden automaticky skok na na radek pozi¢ni tabulky ¢. 12. Na zacatku polohovani
je nejdfive vykonana absolutni poloha v bézném rezimu definovana v parametru ‘Position’
(pozice 1) a poté je spustén rezim momentového polohovani (pozice 2) ve vzdalenosti
definované v parametru ‘Push Motion‘ a rychlosti v parametru ‘Push Speed'.

Béhem momentového polohovani zabrarite v rotaci hfidele krokového motoru mechanickou
prekazkou. Krokovy motor po detekci mechanické prekazky aktivuje wvystupni signal

‘Inposition‘ a pokraduje déle v polohovani, dokud neni zastaveno vstupnim signalem.

V tomto rezimu krokovy motor po detekci prekazky pokracuje v momentovém polohovani,
které musi byt zastaveno vstupnim signdlem ‘Stop‘’ nebo ‘E-Stop‘ pfed nasledujicim

polohovanim.

Parametry pozi¢ni tabulky:

Prednastavena data v fadcich pozi¢ni tabulky

PT No. | CMD Position Low Spd High Spd Accel Decel | Wait Time | Continuous
10 2 45000 2500 5840 - 395 320 0
11 9 0 - - - - 1400 -
12 10 5000 1 14110 200 200 0 0
JP Table No. | JPTO JPT1 JPT 2 Loop Count Loop JP Table No. PT Set Loop Count Clear
11 - - - 0 - 0 -
12 - - - 0 - 0 -
- - - - 0 - 0 -
Check Inpos Trigger Pos Trigger Time Push Ratio | Push Speed Push Position Push Mode
0 - - - - - -
0 - - 35 195 8000 1
[ .
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Grafické zndzornéni prabéhu polohovani:

rychlost [pps]
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® Vzorovy priklad ¢. 14 s nastavenim pozicni tabulky je k dispozici v konfiguracnim souboru:
PT_PrikTad_014.txt.
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8.15 Priklad €. 15 — momentové polohovani pro zastaveni krokového motoru il

PoZadavky:

e zplsob ovldadani systému: digitdInimi signdly;
e celkovy pocet radku nastavenych v poziéni tabulce: 4;
e reZim polohovdni: absolutni, momentové + automatickd funkce skoku.

Potrebné funkce pro prifazeni k fyzickym signdliim (7 vstupnich/3 vystupni):

e Servo ON (IN); e Inposition (OUT);
e PT Start (IN); e Moving (OUT);
e PTAO(IN); e Alarm (OUT);

e PTAIL(IN);
e PTA2(IN);
e PTA3(IN);
e Alarm Reset (IN).

Nastaveni 1. polohy (fadek PT No. 10):

e reZim polohovani: absolutni, pozice: 45000 pulzd, nizka rychlost: 2500 ot/min,
vysokd rychlost: 5840 ot/min, akcelerace/decelerace: 0/395 ms, doba prodlevy: 320 ms,
automaticky skok na radek PT: 11.

Nastaveni 2. polohy (fadek PT No. 11):

e reZim polohovdni: nulovdni pozice, doba prodlevy: 1400 ms, automaticky skok na rFadek PT: 12.

Nastaveni 3. polohy (fddek PT No. 12):

e reZim polohovdni: momentovy-absolutni, pozice: 5000 pulzt, nizkd rychlost: 1 ot/min,
vysokd rychlost: 14110 ot/min, akcelerace/decelerace: 200 ms, doba prodlevy: 2015 ms,
automaticky skok na fadek PT: 13, pomér krouticiho momentu: 35 %,
rychlost pfi momentovém polohovdni: 195 ot/min,
pozice momentového polohovadni: 8000 pulzi, Non-Stop Mode: aktivni, Pulse Count: 1 pulz.

Nastaveni 4. polohy (fddek PT No. 13):

Instrukce:

1) Pfripojte vstupni a vystupni signaly ke konektoru CN1 fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R.

2) Prifadte potfebné funkce k fyzickym signaldim konektoru CN1 v okné I/O SETTING pomoci
aplikace Ezi-MOTION Plus-R.

3) Do radkl pozi¢ni tabulky ¢. 10, 11 a 12 v okné PosITION TABLE aplikace Ezi-MOTION Plus-R
zadejte parametry polohy dle zadani.
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4) Aktivujte vstupni signal ‘Servo ON’, pro pfivedeni napdjeni do motoru a uvedeni v ¢innost

5)

6)

pfidrzny moment.

Pro vybér fadku poziéni tabulky ¢. 10 aktivujte vstupni signadly ‘PT Al1‘ a ‘PT A3, pficemz
ostatni vstupni signaly ‘PT AO‘, ‘PT A2, ‘PT A4*~'PT A7‘ zlistanou deaktivovany.

Aktivujte nabéznou hranou vstupni signal ‘PT Start' pro spusténi polohovani podle fadku
pozi¢ni tabulky €. 10.

Po dokonceni polohovani podle fadku pozicni tabulky €. 10 je proveden automaticky skok na
fadek pozi¢ni tabulky €. 11, kde je vynulovana aktudlni pozice.

Dale je proveden automaticky skok na na radek pozicni tabulky ¢. 12. Na zacatku polohovani
je nejdfive vykonana absolutni poloha v béZzném rezimu definovana v parametru ‘Position’
(pozice 1) a poté je spustén rezim momentového polohovédni (pozice 2) ve vzdalenosti
definované v parametru ‘Push Motion‘ a rychlosti v parametru ‘Push Speed'.

Béhem momentového polohovani zabrarite v rotaci hfidele krokového motoru mechanickou
prekazkou. Krokovy motor po detekci mechanické prekazky aktivuje vystupni signal

‘Inposition‘ a pokracuje dale v polohovani po dobu definovanou v parametru ‘Waiting Time".

10) Po dokonceni predchoziho polohovani je proveden automaticky skok na radek pozi¢ni

tabulky ¢. 13 s funkci automatického zastaveni momentového polohovani ‘Stop’.

Parametry pozicni tabulky:

Pfednastavena data v fadcich pozi¢ni tabulky

PT No. | CMD Position Low Spd High Spd Accel Decel | Wait Time | Continuous
10 2 45000 2500 5840 - 395 320 0
11 9 0 - - - - 1400 -
12 10 5000 1 14110 200 200 2015 0
13 11 - - - - - 0
JP Table No. | JPTO JPT1 JPT 2 Loop Count Loop JP Table No. PT Set Loop Count Clear
11 - - - 0 - 0 -
12 - - - 0 - 0 -
13 - - - 0 - 0 -
- - - - 0 - 0 -
Check Inpos Trigger Pos Trigger Time Push Ratio Push Speed Push Position Push Mode
0 - - - - - -
0 - - 35 195 8000 1
0 - - - - - -
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Grafické zndzornéni prabéhu polohovani:
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® Vzorovy priklad ¢. 15 s nastavenim pozi¢ni tabulky je k dispozici v konfiguraénim souboru:
PT_Priklad_015. txt.
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9. PROGRAM NA TESTOVANI
KOMUNIKACE
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Test komunikace:

Pro otestovani komunikaéniho protokolu je k dispozici vyrobcem dodavany program Protocol Test.
Tento program se nachazi v instalanim adresafi software Ezi-MOTION Plus-R po jeho nainstalovani.

Cesta k souboru:
C:\Program Files\FASTECH\EziMOTION_PlusR\ProtocolTest _PlusR.exe

Po spusténi programu se zobrazi niZze zobrazené okno Protocol Test:

ﬁ Protocol Test ver 1.3 |. = LX)
Connection Buffer Received
Cormim Port [Header] Shv CETE
CONMNECT
Baudrate 115200 -
Send Buffer
h Values
1. Header 2. SlaveNo BYTE : Static CHAR : Static
WORD : Static SHORT : Static
3. Data DWORD : Static LONG : Static
1 byte | 2 bytes | 4 bytes |
4, CRC ‘ 5. Tail |
CLEAR ‘ ‘

Obr. 9.1 - Zakladni okno Protocol Test po spusténi

Nasledujici instrukce pomohou uZivateli blize porozumét zplisobu programovani komunikaéniho
protokolu.

Pro spravnou funkci musi kazdy komunikacni ramec obsahovat nasledujici data:

- hlavicku rdmce (Header);

- (Cislo sitového ID (Slave ID 0~15);

- typ ramce (konkrétni typy ramce jsou blize popsany v anglické priru¢ce UserManual(EziSERVO
PlusR)_Communication Function v tabulce 1-2-1);

- data (viz pfirucka UserManual(EziSERVO PlusR)_Communication Function v tabulce 1-2-1);

- CRCkad;

- zakonceni ramce (Tail).

Pfed zadanim nového komunika¢niho rdmce vymazte predchozi rdmec tlacitkem | CLEAR |.
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Postup pripojeni programu Protocol Test k fidici jednotce:

1)

Nejprve odpojte komunikaci s fidici jednotkou od aplikace Ezi-MOTION Plus-R, pokud je tato
pfipojena.

Zadejte pozadované Cislo komunikacniho portu do pole . Toto cislo odpovida
Cislu portu v poloZce pfi pripojovani k aplikaci Ezi-MOTION Plus-R.

Vyberte prenosovou rychlost z rozbalovaci nabidky (v pfipadé, Ze nepotrebujete
zménit toto nastaveni manualné, ponechte jej beze zmén).

9.1 Prikaz SERVO ON/OFF:

Pro aktivaci funkce ‘Servo ON' zadejte do okna | Send Buffer | nasledujici komunikaéni ramec:
[0xAA] [0OxCC] [0x00] [0x2A] [0x01] [OXAF] [0x60] [OxAA] [OXEE]

EA Protocol Test ver 1.3 EI_IéJ

Connection Buffer Received

Comm Port 3 [Header] Shv REFRESH
Baudrate 115200 -

Send Buffer

Disconnect OeAA | 0xCC) Ox00) Ox2A) Ox00) 0x8E OxAO0 OxAL | OxEE

[0xAA] [0xCC] [0x00] [0x2A] [0x01] [OxAF] [0x60]
[0xAA] [OxEE]

1. Header 0 2. SlaveNo BYTE : Static CHAR : Static
WORD : Static SHORT : Static
3. Data DWORD : Static LONG : Static

1 1 byte | 2bytes| 4bytes|

Values

4. CRC ‘ 5. Tai ‘

CLEAR ‘ SEND >> ‘

Obr. 9.2 - Ptikaz pro aktivaci funkce Servo ON

Postup pro zadani prikazu:

1)

2)

Header: Jako prvni zadejte hlavi¢ku datového ramce kliknutim na ptislusné tlacitko .
V okné Send Buffer se poté zobrazi [0xAA] [0xCC].

Slave ID: Vloite ¢islo sitového ID (v tomto piikladé ‘0°) do pole vedle tlacitka a
nasledné kliknéte na toto tlacitko. V okné Send Buffer se poté zobrazi [0x00].

Frame type: Zadejte typ ramce:

Konkrétni typy ramce, které definuji jednotlivé prikazy, jsou blize popsany v anglické pfirucce
UserManual(EziSERVO PlusR)_Communication Function v tabulce 1-2-1.

NiZe je zobrazena €ast této tabulky s konkrétnim fadkem tykajici se funkce ‘Servo ON’.
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Typ ramce Nazev knihovny DLL Data
Nastaveni Servo ON/OFF statusu.
Velikost: 1 byte

42 (0x2A) FAS_ServoEnable | |
0: OFF 1: ON

Zadejte hodnotu ‘42 do pole a kliknéte na tlacitko | 1 byte |, protoZe velikost tohoto

typu ramce je 1 byte. V okné Send Buffer se zobrazi [0x2A].

4) Data: Aktivace funkce Servo ON pfislusi hodnoté ‘1‘. Zadejte hodnotu ‘1‘ do pole a
kliknéte na tlacitko | 1 byte|. V okné Send Buffer se zobrazi [0x01].

5) CRC: Kliknéte na tlacitko .V okné Send Buffer se zobrazi [0xAF] [0x60].

6) Tail: Pro zakonceni ramce kliknéte na tlacitko . Vokné Send Buffer se poté zobrazi
[0xAA] [OXEE].

7) Zaslani datového ramce do fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R potvrdte tlacitkem | SEND >> | .
Nasledné mizZete ovérit aktivaci pridrzného momentu krokového motoru a rozsviceni
prislusné LED diody na fidici jednotce.

8) Po zaslani datového ramce muzete zkontrolovat odpovéd fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R
v okné ‘ Buffer Received ‘ :

9.2 Prikaz pro inkrementalni polohovani:

Pro inkrementdlni polohovani zadejte do okna|Send Buffer | ndsledujici komunikaéni ramec:

[0xAA] [0xcC] [0x00] [0x35] [0x10] [0x27] [0x00] [0x00] [0x88] [0x13] [0x00] [0x00] [0x97]
[0x3D] [0xAA] [OXEE]

EA Protocal Test ver 1.3 l = &_J
Connection Buffer Received
Comm Port 3 [Header] Sk e
Disconnect OxAA| OxCC| Ox00| 0x35) 0x00) 0xB6 0x80) OxAA| OxEE

Baudrate 115200 -

Send Buffer

[0xAA] [0xCC] [0x00] [0x35] [0x10] [0x27] [0x00]
[0x00] [0x88] [0x13] [0x00] [0x00] [0x97] [0x3D]

[0xAA] [OxEE] -
— Values
1. Header 0 2. SlaveNo BYTE : Static CHAR : Static
WORD : Static SHORT : Static
3. Data DWORD : Static LONG : Static
5000 ibyte | 2bytes | 4bytes |
4. CRC ‘ 5. Tal ‘
CLEAR ‘ SEND >> ‘

Obr. 9.3 - Pfikaz pro inkrementalni polohovani

C
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Postup pro zadani prikazu:

1) Header: Jako prvni zadejte hlavicku datového ramce kliknutim na pfislusné tlacitko .
V okné Send Buffer se poté zobrazi [0xAA] [0xCC].

2) Slave ID: Vloite ¢islo sitového ID (v tomto piikladé ‘0°) do pole vedle tlacitka a
nasledné kliknéte na toto tlacitko. V okné Send Buffer se poté zobrazi [0x00].

3) Frame type: Zadejte typ ramce:

Konkrétni typy rdmce, které definuji jednotlivé prikazy, jsou blize popsany v anglické pfirucce
UserManual(EziSERVO PlusR)_Communication Function v tabulce 1-2-1.
NiZe je zobrazena ¢ast této tabulky s konkrétnim fadkem tykajici se funkce inkrementalniho
polohovani.
Typ ramce Nazev knihovny DLL Data
Pozadavek pro vykonani polohovani v inkrementalnim
rezimu.
Velikost: 8 bytes
53 (0x35) FAS_MoveSingleAxisIncPos 4 bytes 4 bytes
hodnota inkrementdini hlost [pps]
pozice [pulzy] rychiost Ipps
Pro vykonani ptikazu inkrementalniho polohovani zadejte hodnotu ‘53‘ do pole a
kliknéte na tlacitko | 1 byte |, protoZe velikost tohoto typu ramce je 1 byte.
V okné Send Buffer se zobrazi [0x35].

4) Data (poloha): Zadejte hodnotu inkrementalni pozice ‘10000° do pole a kliknéte na
tlacitko |4 bytes|. V okné Send Buffer se zobrazi [0x10] [0x27] [0x00] [0x00].

5) Data (rychlost): Zadejte rychlost ‘5000° do pole a kliknéte na tlacitko |4 bytes|.

V okné Send Buffer se zobrazi [0x88] [0x13] [0x00] [0x00].

6) CRC: Kliknéte na tlacitko .V okné Send Buffer se zobrazi [0x97] [0x3D].

7) Tail: Pro zakonceni ramce kliknéte na tlacitko . Vokné Send Buffer se poté zobrazi
[OxAA] [OXEE].

8) Zaslani datového ramce do fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R potvrdte tlagitkem | SEND >>|.
Nasledné muiZete zkontrolovat, Ze se hridel krokového motoru otoci pfesné o 1 otacku podle
definovanych parametr(.

9) Po zaslani datového ramce muzete zkontrolovat odpovéd fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R
v okné ‘ Buffer Received |.
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Pulse Per Revolution — nastaveni rozliSeni enkodéru:

(3 Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
0 Pulse Per Revolution [-] 0~9 9 9 10000

Parametrem lze softwarové zménit rozliSeni enkodéru pfipadajici na otacku na jednu z deseti
prednastavenych hodnot poskytnutych vyrobcem.

Pfi zméné hodnoty dojde k automatické deaktivaci napajeni krokového motoru Servo ON na OFF
pokud bylo napdjeni pfed touto zménou zapnuto.

Pro enkodér s rozlisenim 10 000 pulz( na otacku lze zvolit nékterou z nasledujicich moznosti:

Nastavena hodnota Pocet pulzli na otacku
0 500
500
1000
1600
2000
3600
5000
6400
7200
10 000*

*  Tovarni nastaveni rozliSeni enkodéru

O IN|OO|N[D(WIN|-

31818(8|18(813(8|8|8

(o)

Rozliseni enkodéru
10 000 pulzi/ot.

Maximalni hodnota rozliSeni enkodéru zavisi na typu zvoleného systému Ezi-SERVO® Plus-R:

A : 10 000 pulzi/ot.
B : 20 000 pulzl/ot.
C: 32000 pulzi/ot.
D : 16 000 pulz(/ot.
F: 4000 pulzi/ot.

® Ve sloupci Comment v okné PARAMETER LIST pfislusného fadku se zobrazuje hodnota aktualné
nastaveného rozliseni enkodéru v poctech pulz(i na otacku.

C
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Axis Max Speed — omezeni maximalni rychlosti:

(3 Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
1 Axis Max Speed [pps] 1~2500000 500000 500000 -

Nastavi maximalni rychlost otaceni krokového motoru béhem polohovani, otacky pritom neprekroci
tuto nastavenou mezni hodnotu.

Horni mezni hodnota zavisi na typu pouzitého enkodéru krokového motoru:

- v pripadé enkodéru s rozlisenim 10 000 pulzd na otacku: 500 000 pulzl/ot.
- v pripadé enkodéru s rozlisenim 32 000 pulzd na otacku: 1 600 000 pulzl/ot.

® Nastavena mezni hodnota maximalni rychlosti je platna pouze v okné MOTION TEST, zména tohoto
parametru se neprojevi v okné pozi¢ni tabulky POSITION TABLE.

Axis Start Speed — pocatecni rychlost polohovani:

Cislo Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
2 Axis Start Speed [pps] 1~35000 1 1500 -

Nastavi startovaci rychlost, kterou se za¢ne krokovy motor otacet na zac¢atku polohovani po spusténi
startovacim vstupnim signalem.

Ptiklad:

Grafické znazornéni pribéhu rychlosti otaceni na zacatku polohovani po aktivaci startovacim
vstupnim signalem ‘PT Start’ a pfi nastaveni hodnoty ‘Axis Start Speed'=1500" [pps].

rychlost [pps] Move Speed
1
1
1
1
|
1
Axis Start Speed [ -~ -- -1 :
<—>:
Axis Acc Time
' >
: cas [s]
1
'ON
|_| Vstupni signal spusténi polohovani PT (PT Start)

® Nastavend pocatecni rychlost polohovani je platnd pouze v okné MOTION TEST, zména tohoto
parametru se neprojevi v okné pozi¢ni tabulky POSITION TABLE.

Hodnotu parametru lze zménit také v okné MOTION TEST v €asti Single Move nastavenim polozky
‘Start Speed'.
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Fast, Accurate, Smooth Motion

Axis Acc Time — doba akcelerace (rampy):

Ezi-SERVO'”

Closed Loop Stepping System

Ci Tovarni Nastavena .
(3 Nazev parametru Jednotka Rozsah varni , v Komentar
tabulky nastaveni hodnota
3 Axis Acc Time [msec] 1~9999 100 350 -

Parametr slouZi pro nastaveni ¢asu akcelerace na zac¢atku polohovani (hodnota v milisekundach).

Uvedeny rozsah se li$i v zavislosti na nastaveni hodnoty rychlosti polohovani ‘Move Speed':

o Priklad 1

rychlost [pps]

Move Speed

Axis Start Speed 1~1430 [msec]

Axis Acc Time

Cas [s]

o Priklad 2

rychlost [pps]

Move Speed

Axis Start Speed

(priklad 1) ‘Axis Start Speed‘=‘1,'Move Speed‘=‘400000": rozsah je 1~1430 [msec]
(priklad 2) ‘Axis Start Speed‘=‘1,'Move Speed‘="10000‘: rozsah je 1~350 [msec]

1~350, [msec]

Axis Acc Time

T
—>

® Cim vyssi je rozdil mezi startovaci rychlosti a rychlosti polohovani, tim je ¢as akcelerace del3i.

—
¢as [s]

Axis Dec Time — doba decelerace (rampy):

Ci arni Nast a a5
e Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , astavena | omentar
tabulky nastaveni hodnota
4 Axis Dec Time [msec] 1~9999 100 100 -

Parametr slouZi pro nastaveni ¢asu decelerace na konci polohovani (hodnota v milisekundach).

Uvedeny rozsah se lisi v zavislosti na nastaveni hodnoty rychlosti polohovani ‘Move Speed‘ obdobné

jako v predchazejicim parametru ‘Axis Acc Time'.

o Piiklad 1

rychlost [pps]

Move Speed |

1~1430 [msec]

Axis Start Speed

. . cas [s]
Axis Acc Time

o Priklad 2

rychlost [pps]

Move Speed

Axis Start Speed

1~350

\[msec]

—
Axis Acc Time

cas [s]
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Speed Override — pomér rychlosti polohovani:

(3 Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
5 Speed Override [%] 1~500 100 50 -

Nastaveni pomérné hodnoty z aktualni rychlosti polohovani ‘Move Speed’ vyjadfené v procentech.

Priklad:

PFi tovarnim nastaveni hodnoty na 100 % a soucasné uvaZzované rychlosti 10 000 pulz( za sekundu se
motor otaci rychlosti 10 000 pulzi za sekundu. Pfi zméné této hodnoty napf. na 50 % se motor otaci
polovi¢ni rychlosti z nastavené rychlosti (5 000 pulz( za sekundu).

e Priklad 1 o Priklad 2
rychlost [pps] rychlost [pps]
Move Speed [ -----

I:> Move Speed |[-- i

Speed Override=100 / Speed Override=50

>
&as [s] ¢as [s]

® Nastaveni pomérné hodnoty aktualni rychlosti je platné pouze v okné MOTION TEST, zména tohoto
parametru se neprojevi v okné pozi¢ni tabulky POSITION TABLE.

Hodnotu tohoto parametru Ize zménit také v okné Axis PARAMETER v Casti Speed Override.

Jog Speed - rychlost polohovani v reZimu Jogging:

(4= Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
6 Jog Speed [pps] 1~2500000 5000 5000 -

Nastavi rychlost polohovani v rezimu Jog+/Jog-.

Grafické znazornéni priibéhu rychlosti polohovani v rezimu Jogging pfi aktivnich signalech Jog+ a Jog-.

rychlost [pps] +Jog Speed
1
1
1
]
|
i i ! ¢as [s]
| ! |
' ! ' -Jog Speed
) | )
: ON ! ! ON :
OFF Vstupni signal Jogging (Jog+) OFF Vstupni signal Jogging (Jog-) OFF

® Hodnotu tohoto parametru lze zménit také v okné MOTION TEST v ¢asti Jog Move.
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Ezi-SERVO'”

Closed Loop Stepping System

Jog Start Speed — pocatecni rychlost polohovani v rezimu Jogging:

(3 Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
7 Jog Start Speed [pps] 1~35000 1 300 -

Nastavi pocatecni rychlost polohovani v reZimu Jog+/Jog-.

Priklad:

Grafické znazornéni pribéhu rychlosti otaceni na zacatku polohovani v rezimu Jogging po aktivaci
vstupnim signalem ‘Jog+‘ nebo ‘Jog-' a pfi nastaveni hodnoty ‘Jog Start Speed‘="300° [pps].

rychlost [pps] Jog Speed
1
1
1
]
|
)
Jog Start Speed | -----1 !
D —
Jog Acc Time|
: cas [s]
| ON
OFF Vstupni signal Jogging (Jog+/Jog-)
1
Jog Acc Dec Time — doba akcelerace a decelerace (rampy) v reZzimu Jogging:
(4= Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
8 Jog Acc Dec Time [msec] 1~9999 100 100 -

Parametr slouZzi souasné pro nastaveni ¢asu akcelerace a decelerace v rezimu Jog+/Jog- (hodnota

v milisekundach).

Grafické znazornéni prlibéhu rampy béhem polohovani v rezimu Jogging.

rychlost [pps]

Jog Speed

OFF

[]
I
1Jog Acc Time

ON

—>
Jog Dec Time'

Vstupni signdl Jogging (Jog+/Jog-)

OFF

Cas [s]

® Hodnotu tohoto parametru lze zménit také v okné MOTION TEST v ¢asti Jog Move.
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Ezi-SERVO’

Closed Loop Stepping System

Servo Alarm Logic — logika spinani signdlu alarmu:

Cislo : Tovarni Nastavena .
! Nazev parametru Jednotka Rozsah varni , v Komentar

tabulky nastaveni hodnota
9 Servo Alarm Logic [-] o~1 0 0 Low Active

Nastavi logickou hodnotu spinani vystupniho signalu alarmu pfi detekci chyby.

Nastavena hodnota Popis
0 (Low Active) = | vystupni signdl je aktivni pfilog.1 (24 V) / vystupni signal neni aktivni pfi log.0 (0 V)*
1 (High Active) = | vystupni signal je aktivni ptilog.0 (0 V) / vystupni signal neni aktivni pfi log.1 (24 V)

Tovarni nastaveni logické hodnoty

*

® Ve sloupci Comment v okné PARAMETER LIST pfislusného rfadku se zobrazuje hodnota aktualné
zvolené logiky vystupniho signdlu alarmu. Hodnotu tohoto parametru Ize zménit také v okné
I/O SETTING u pfislusného vstupu INPUT tlacitkem ‘ Low/High Active ‘

Servo On Logic — logika spinani funkce Servo ON/OFF:

Cislo ) Tovarni Nastavena -
Nazev parametru Jednotka Rozsah , Komentar

tabulky nastaveni hodnota
10 Servo On Logic [-] o~1 0 0 Low Active

Nastavi logickou hodnotu spinani vstupniho signalu napajeni motoru Servo ON/OFF.

Nastavena hodnota Popis

0 (Low Active) =

pokud je na vstupnim pinu napéti 24 V, signal je nastaven na Servo ON*

1 (High Active) =

pokud je na vstupnim pinu napéti 0 V, signal je nastaven na Servo ON

*

Tovarni nastaveni logické hodnoty

® Ve sloupci Comment v okné PARAMETER LIST pfislusného fadku se zobrazuje hodnota aktualné
zvolené logiky vstupniho signalu ‘Servo ON‘. Hodnotu tohoto parametru lze zménit také v okné
/0 SETTING u pislu§ného vstupu INPUT tlacitkem | Low/High Active |

Servo Alarm Reset Logic — logika spinani signdlu reset:

Cislo : Tovarni Nastavena .
Nazev parametru Jednotka Rozsah , Komentar

tabulky nastaveni hodnota
11 Servo Alarm Reset Logic [-] o~1 0 0 Low Active

Nastavi logickou hodnotu spinani vstupniho signalu pro reset alarmového stavu pfi detekci chyby.

Nastavena hodnota Popis
0 (Low Active) = | vstupni signal je aktivni pfi log.1 (24 V) / vstupni signal neni aktivni pfi log.0 (0 V)*
1 (High Active) = | vstupni signal je aktivni pfi log.0 (0 V) / vstupni signal neni aktivni pfi log.1 (24 V)
Tovarni nastaveni logické hodnoty

*

vrve

® Pred resetovanim alarmu je nutné nejdfive odstranit pficiny, které alarm vyvolaly!
Ve sloupci Comment v okné PARAMETER LIST pfislusného radku se zobrazuje hodnota aktualné
zvolené logiky vstupniho signdlu pro reset alarmu. Nastavovanou hodnotu tohoto parametru lze
zménit také v okné 1/0O SETTING u pfislusného vstupu INPUT tladitkem ‘ Low/High Active ‘

C
i RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR
<) 160




Ezi-SERVO'”

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

S/W Limit Plus Value — softwarové nastavitelna mezni hodnota kladnych pulzd:

(3 Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
12 S/W Limit Plus Value [pulse] 134217727 134217727 1000 -

Parametrem lze softwarové nastavit maximalni vstupni limit kladnych pulzd, které Ize vykonat béhem
polohovani v dopfedném sméru otaceni krokového motoru.

Pokud je tento parametr nastaven na hodnotu ‘0, funkce ‘S/W Limit Plus Value® je vypnuta.

Priklad:

Pfi nastaveni tohoto parametru napf. na hodnotu 1000 pulzi smi krokovy motor vykonat v
doprfedném sméru otaceni béhem polohovani maximalné 1 000 pulzl. Po dosaZeni této hodnoty se
zastavi, aniz by pokracoval dale v pohybu. V takovém ptipadé jiz nelze dale ve stejném sméru
polohovat za tuto stanovenou hranici opétovnym spusténim polohovéni. To umoziuje softwarové
simulovat koncovy snimac bez jeho fyzického zapojeni.

Pokud je této hodnoty dosazeno béhem rezimu referovani, je signal ‘S/W Limit Plus Value' ignorovan.

Polohovani S/W Limit Plus Value = ‘1000

|§ = :/_I

® Zména tohoto parametru se projevi i v okné pozi¢ni tabulky POSITION TABLE.

S/W Limit Minus Value — softwarové nastavitelnd mezni hodnota zapornych pulza:

o Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
13 S/W Limit Minus Value [pulse] 1134217727 -134217727 -1500 -

Pomoci tohoto parametru lIze softwarové nastavit maximalni vstupni limit zdpornych pulzd, které Ize
vykonat béhem polohovani v reverznim sméru otaceni krokového motoru.

Pokud je tento parametr nastaven na hodnotu ‘0‘, funkce ‘S/W Limit Minus Value® je vypnuta.

Priklad:

Pfi nastaveni tohoto parametru napf. na hodnotu -1500 pulzli smi krokovy motor vykonat v
reverznim sméru otaceni béhem polohovani maximalné -1 500 pulz(, po dosaZeni této hodnoty se
zastavi, aniz by pokracoval dale v pohybu. V takovém pfipadé jiz nelze dale ve stejném sméru
polohovat za tuto stanovenou hranici opétovnym spusténim polohovani. To umozZiuje softwarové
simulovat koncovy snimac bez jeho fyzického zapojeni.

Pokud je této hodnoty dosazeno béhem rezimu referovani, je signal ‘S/W Limit Minus Value’
ignorovan.

C
i RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR
<) 161




Ezi-SERVO'”

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

S/W Limit Minus Value = ‘-1500° Polohovani

® Zména tohoto parametru se projevi i v okné pozi¢ni tabulky POSITION TABLE.

S/W Limit Stop Method - reZim zastaveni pfi dosaZeni softwarové mezni hodnoty pulzi:

) Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
14 S/W Limit Stop Method [-] o~1 0 0 E-Stop

Parametr definuje, jakym zplsobem zastavi krokovy motor po dosazeni limitni hodnoty ‘S/W Limit
Plus Value‘ a ‘S/W Limit Minus Value®.

Nastavena hodnota Popis
0 = | zastavi krokovy motor bezprostfedné po dosazeni hodnoty ‘S/W Limit Plus/Minus Value*
1 o zastavi krokovy motor pozvolna s deceleraci po dosazeni hodnoty ‘S/W Limit Plus/Minus
Value'

*  Tovarni nastaveni hodnoty

Grafické znazornéni pribéhl pfi zastaveni krokového motoru a po dosazeni mezni hodnoty
‘S/W Limit Plus/Minus Value‘ v rezimu ‘S/W Limit Stop Method".

nastaveni parametru nastaveni parametru
‘S/W Limit Stop Method‘=‘0° ‘S/W Limit Stop Method‘=1"
rychlost [pps] Move Speed rychlost [pps] Move Speed
1
1
1
1
1
1
1
1
I
1
: ¢as [s] E Axis Dec Time: Eas [s]
‘ON 'ON
Signal S/W Limit Plus/Minus Value | | Signal S/W Limit Plus/Minus Value | |

® Ve sloupci Comment v okné PARAMETER LIST pFislusného fadku se zobrazuje hodnota aktualné
zvolené metody zastaveni krokového motoru po dosazeni mezni hodnoty ‘S/W Limit Plus Value' a
‘S/W Limit Minus Value' (‘E-Stop‘ — okamizité zastaveni, bez decelerace / ‘Stop’ — zastaveni
s postupnou deceleraci).

Nastaveni tohoto parametru je platné i pro okno pozi¢ni tabulky POSITION TABLE.
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H/W Limit Stop Method - reZim zastaveni pfi dosazeni hardwarové mezni hodnoty pulzi:

(3 Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
15 H/W Limit Stop Method [-] 0~1 0 0 E-Stop

Parametr definuje, jakym zplsobem zastavi krokovy motor v pfipadé aktivace jednoho z koncovych
snimacl béhem polohovani.

Nastavena hodnota Popis
0 = | zastavi krokovy motor bezprostfedné po aktivaci jednoho z koncovych snimaca*
1 = | zastavi krokovy motor pozvolna s deceleraci po aktivaci jednoho z koncovych snimacu

*  Tovarni nastaveni hodnoty

Grafické znazornéni prabéh pti zastaveni krokového motoru v rezimu ‘H/W Limit Stop Method".

nastaveni parametru nastaveni parametru
‘H/W Limit Stop Method'=0" ‘H/W Limit Stop Method‘=1"
rychlost [pps] Move Speed rychlost [pps] Move Speed
)
1
1
1
1
1
1
1
1
:
1
. . T >
' cas [s] Ew ¢as [s]
, .+ 'ON , . . 'ON

Vstupni signal koncového snimace 'l_I Vstupni signal koncového snimace ¢

® Ve sloupci Comment v okné PARAMETER LIST pfislusného rfadku se zobrazuje hodnota aktualné
zvolené metody zastaveni krokového motoru po aktivaci jednoho z koncovych snimact (‘E-Stop‘ —
okamZité zastaveni, bez decelerace / ‘Stop‘ — zastaveni s postupnou deceleraci).

Nastaveni tohoto parametru je platné i pro okno pozi¢ni tabulky POSITION TABLE.

Limit Sensor Logic — logika spinani koncového snimace:

é' I , T arni Nast a 1y

5’0 Nazev parametru Jednotka Rozsah ovarnt , astavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota

16 Limit Sensor Logic [-] o~1 0 0 Low Active

Nastavi logickou uroven vstupnich signal( koncovych snimac béhem jejich aktivace.

Nastavena hodnota Popis
0 (Low Active) = | pokud je na vstupnim pinu napéti 24 V, signal koncového snimace je aktivni*
1 (High Active) = | pokud je na vstupnim pinu napéti 0 V, signal koncového snimace je aktivni

*  Tovarni nastaveni logické hodnoty

® Ve sloupci Comment v okné PARAMETER LIST pFislusného fadku se zobrazuje hodnota aktualné
zvolené logiky signdld koncovych snimacd. Nastavovanou hodnotu tohoto parametru lze zménit
také v okné I/O SETTING u pfislusnych vstupd ‘LIMIT+* / ‘LIMIT- tlaél’tky’ Low/High Active ’
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Org Speed - rychlost hledani referencniho snimace v rezimu referovani (Origin):

(3 Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
17 [pps] 1~500000 5000 5000 -

Nastavi rychlost hledani referenc¢niho snimace v jednotkach podtu pulzi za sekundu.

Grafické znazornéni pribéhu rychlosti béhem rezimu referovani pred aktivaci vstupnim signdlem

referen¢niho snimace ‘Origin’.

rychlost [pps]

Org Speed

Vstupni signél referenéniho snimace (Origin)

cas [s]

® Nastavovanou hodnotu tohoto parametru Ize zménit také v okné MoTION TEST v ¢asti Origin.

Nastaveni tohoto parametru je platné i pro okno pozi¢ni tabulky POSITION TABLE.

Org Search Speed - rychlost odjizdéni z referencniho snimace v rezimu referovani (Origin):

2 Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
18 Org Search Speed [pps] 1~50000 1000 500 -

Nastavi rychlost odjizdéni z referen¢niho snimace po jeho detekci.

Grafické znazornéni pribéhu rychlosti béhem rezimu referovani a po aktivaci vstupnim signalem

referen¢niho snimace ‘Origin’.

rychlost [pps]

Org Search Speed

Org Speed

Org Search Speed

1
1
1
|
ON

Vstupni signal referenc¢niho snimace (Origin) rl

cas [s]

® Nastavovanou hodnotu tohoto parametru Ize zménit také v okné MoTION TEST v Casti Origin.

Nastaveni tohoto parametru je platné i pro okno pozi¢ni tabulky POSITION TABLE.
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Org Acc Dec Time — doba akcelerace a decelerace (rampy) v reZimu referovani (Origin):

(3 Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
19 Org Acc Dec Time [msec] 1~9999 50 50 -

Parametr slouZi souasné pro nastaveni ¢asu akcelerace a decelerace v rezimu referovani ‘Origin’
(hodnota v milisekundach).

Grafické znazornéni priibéhu akcelerace a decelerace v rezimu referovani.

\

rychlost [pps]
Org Speed

Search Speed

|
1<—> Org Dec Time

[ l«— Org Acc Time

Cas [s]
ON !
1
|_| Vstupni signal spusténi referovani (Origin Search)
ION
Vstupni signél referenéniho snimace (Origin) |_|
® Hodnotu tohoto parametru lze zménit také v okné MOTION TEST v ¢asti Origin.
Org Method - rezim referovani:
2 Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
20 Org Method [-] 0~5 0 0 Origin

UmozZni nastavit chovani krokového motoru v reZimu referovani ‘Origin‘ po aktivaci vstupnim
signalem ‘Origin Search’, pfiem? lze vybrat jednu z nasledujicich nabizenych mozZnosti:

Nastavena hodnota Popis

krokovy motor se pohybuje k referenénimu snimadi rychlosti danou v parametru ‘Org Speed'

0 = a po jeho detekci najizdi na referenci rychlosti danou v parametru ‘Org Search Speed‘*
krokovy motor se pohybuje k referen¢nimu snimadi rychlosti danou v parametru ‘Org Speed'

1 = | a po jeho detekci najizdi na prvni Z-pulz enkodéru rychlosti danou v parametru ‘Org Search
Speed'.

) o krokovy motor se pohybuje ke koncovému snimadi rychlosti danou v parametru ‘Org Speed’ a
po jeho detekci se ihned zastavi.

3 o krokovy motor se pohybuje k mechanickému dorazu a po dosazeni urcité velikosti momentu

danym v parametru ‘Org Torque Ratio‘ ihned zastavi.

krokovy motor se pohybuje k mechanickému dorazu a po dosazeni urcité velikosti momentu
4 = | danym v parametru ‘Org Torque Ratio‘ najizdi na prvni Z-pulz enkodéru rychlosti danou

v parametru ‘Org Search Speed'.

nastavi referenci v aktualni mechanické pozici bez pouziti referencniho snimace.

5 =

*  Tovarni nastaveni hodnoty

® Ve sloupci Comment v okné PARAMETER LIST pFislusného rfadku se zobrazuje hodnota aktualné
zvoleného rezimu referovani.

Hodnotu tohoto parametru lze zménit také v okné MOTION TEST v ¢asti Origin.
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Org Dir — smér otaceni krokového motoru v rezimu referovani (Origin):

(3 Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
21 Org Dir [-] o~1 0 0 cw

Nastavi smér otaceni hridele krokového motoru v rezimu referovani. Zvolit Ize jednu z nasledujicich
moznosti:

Nastavena hodnota Popis
0 = | smér otaceni krokového motoru po sméru hodinovych ruci¢ek (CW)*
1 = | smér otaceni krokového motoru proti sméru hodinovych ruci¢ek (CCW)

*  Tovarni nastaveni hodnoty

Grafické znazornéni sméru otaceni krokového motoru v rezimu referovani.

rychlost [pps] rychlost [pps]
CW

cas [s] ¢as [s]

-1000 pps |- -

1
1
1
]
]
|
1
! ! CCW

: :

{ON  Vstupni signal spuiténi referovani 1ON  Vstupni signdl spusténi referovani

(Origin Search) (Origin Search)

® Ve sloupci Comment v okné PARAMETER LIST pfislusného fadku se zobrazuje hodnota aktudlné
zvoleného sméru otdceni.

Hodnotu tohoto parametru Ize zménit také v okné Axis PARAMETER v Casti Origin Direction.

Nastaveni tohoto parametru je platné i pro okno pozi¢ni tabulky POSITION TABLE.

Org OffSet — nastaveni offsetu posunuti v rezimu referovani (Origin):

) Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
22 Org OffSet [pulse] 134217727 0 0 -

Nastavi drahu offsetu pro dodatecné najeti do pozadované pozice po dokonceni referovani.
Krokovy motor je po vykonani drahy offsetu zastaven a ¢itac aktualni pozice ‘Command Pos / Actual
Pos' je nastaven na hodnotu ‘0°.

Pokud je reZim referovani ‘Org Method‘ nastaven na hodnotu ‘5, pak je tento parametr ignorovan.
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Grafické znazornéni offsetu posunuti do poZzadované pozice po dokonéeni referovani.

rychlost [pps]
Org Speed i ‘Actual Pos‘ =0
1
= Y
|
[]
Search speed |- e L Ny ¢as [s
.ON ! 1 Org Offset 1
|_| Vstupni signal spusténi referovani (Origin Search)
'ON

Vstupni signal referenc¢niho snimace (Origin) |_|

® Hodnotu tohoto parametru lze zménit také v okné Axis PARAMETER v Casti Origin.

Org Position Set — nastaveni vlastni hodnoty citace pozice v rezimu referovani:

) Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
23 Org Position Set [pulse] 1134217727 0 15000 -

Po dokonceni referovani je pozice v ¢itadi ‘Command Pos‘ / ‘Actual Pos‘ nastavena na zadanou
hodnotu z povoleného rozsahu.

Ptiklad:

Nasledujici grafické znazornéni popisuje situaci pfi nastaveni parametru ‘Org Position Set‘ na hodnotu
15 000 pulzli. Po dokonceni referovani je citac nastaven na tuto hodnotu a polohovani se zacina
odmérovat od této nastavené pozice (‘Actual Pos’).

Priklad: Org Position Set = 15000

rychlost [pps]
Y PP ‘Actual Pos' = 15 000

V

Polohovani ——»

Org Speed |-----------

| | .
Search Speed |------ e cas [s]

Vstupni signdl spusténi referovani (Origin Search)

ION

Vstupni signal referenc¢niho snimace (Origin)

Vystupni signal dokonceni referovani (Org Search OK)

Vstupni signal spusténi polohovani PT (PT Start) —l

® Hodnotu tohoto parametru lze zménit také v okné AxiS PARAMETER v Casti Origin.
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Org Sensor Logic — Logika spinani referencniho snimace:

Cislo : Tovarni Nastavena .

! Nazev parametru Jednotka Rozsah varni , v Komentar
tabulky nastaveni hodnota

24 Org Sensor Logic [-] o~1 0 0 Low Active

Nastavi logickou Uroven vstupniho signalu referencniho snimace béhem jeho aktivace tak, aby
krokovy motor rozpoznal tento signal jako aktivni (ON).

Nastavena hodnota Popis
0 (Low Active) = | pokud je na vstupnim pinu napéti 24 V, signél referenéniho snimace je aktivni*
1 (High Active) = | pokud je na vstupnim pinu napéti 0V, signal referenc¢niho snimace je aktivni

*  Tovarni nastaveni logické hodnoty
® Ve sloupci Comment v okné PARAMETER LIST pfislusného rfadku se zobrazuje hodnota aktualné
zvolené logiky vstupniho signdlu referen¢niho snimace.

Nastavovanou hodnotu tohoto parametru lze zménit také v okné 1/O SETTING u pfislusného
vstupu ‘ORIGIN' tlagitem | Low/High Active |.

Position Loop Gain — zesileni zpétné vazby (pozi¢ni smycky) systému:

Cislo Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
25 Position Loop Gain [-] 0~15 4 4 -

V okamziku zastaveni krokového motoru a béhem setrvani v zddané pozici nastavi tento parametr
rezim kontroly odezvy krokového motoru v zavislosti na aplikovaném zatizeni.

UZivatel mlzZe nastavovat tuto hodnotu podle daného zatiZzeni krokového motoru a upravovat jeho
vlastnosti tak, aby byla zajiSténa rychlost a stabilita systému.

Nastaveni tohoto rezimu je nasledujici:

1) Nastavte tento parametr na hodnotu ‘0‘.

2) Zvysujte hodnotu do té doby, neZ bude odezva krokového motoru ustalena (stabilni).

3) Dle predchozich bodl nastavte hodnotu tohoto parametru zvySenim/snizenim o jeden nebo
dva kroky z aktudlni hodnoty.

Nastavena In‘t’egrac’m Proporcionalni | Nastavena In‘t'egrac’m Proporcionalni
hodnota casova zesileni** hodnota casova zesileni**
konstanta** konstanta**
0 1 1 8 2 3
1 1 2 9 2 4
2 1 3 10 2 5
3 1 4 11 3 1
4% 1 5 12 3 2
5 1 6 13 3 3
6 2 1 14 3 4
7 2 2 15 3 5

*  Tovdarni nastaveni hodnoty
** Hodnoty integracnich sloZek a zesileni uvadéné v tabulce nejsou skute¢nymi hodnotami pouzitymi v fidici jednotce,
jedna se pouze o vztazné, relativni hodnoty.
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Cislo : Tovarni Nastavena .
! Nazev parametru Jednotka Rozsah v ', v Komentar
tabulky nastaveni hodnota
26 Inpos Value [-] 0~15 0 0 Fast0

V okamziku zastaveni krokového motoru v cilové (Zadané) pozici je aktivovan vystupni signal
‘Inposition‘. Parametr nastavi odezvu tohoto signalu oznamuijici dosazeni Zzadané polohy.

Vystupni signal ‘Inposition‘ je aktivni, pokud rozdil mezi aktualni a cilovou pozici se nachazi v mezich
hodnoty nastavené v tomto parametru.

Nastavena In-position [pulse] Nastavena In-position [pulse]
hodnota rychlost odezvy hodnota presnost odezvy
0* 0 8 0
1 1 9 1
2 2 10 2
3 3 11 3
4 4 12 4
5 5 13 5
6 6 14 6
7 7 15 7

*  Tovarni nastaveni hodnoty

Rychlost a presnost odezvy muze byt ovladana zplsobem zndzornénym na grafu nize:

pozice [pulzy]

¢as [s]

® Ve sloupci Comment v okné PARAMETER LIST pFislusného rfadku se zobrazuje hodnota aktualné
zvolené hodnoty odezvy vystupniho signalu Zadané pozice.

Nastavovanou hodnotu tohoto parametru lze zménit také v okné AxiS PARAMETER v Casti

Inposition.

Nastaveni tohoto parametru je platné i pro okno pozi¢ni tabulky POSITION TABLE.
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Pos Tracking Limit — omezeni po¢tu chybnych pulzd v reZimu polohovani:

(3 Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
27 Pos Tracking Limit [pulse] 1~134217727 5000 5000 -

Béhem polohovani dochazi k urcitému rozdilu mezi referenénimi pulzy a redlné dosazenymi pulzy
vlivem skluzu a aplikovaného zatizeni. Tento rozdil pulz( je oznacovan jako chybné pulzy.

Parametrem lze nastavit pfipustnou mezni hodnotu poctu chybnych pulzl, kterych smi byt dosazeno
béhem polohovani.

Pokud dojde k prekroceni prednastavené hodnoty, fidici jednotka oznami alarmovy stav (alarm ¢. 3),
coz zpUsobi vypnuti napajeni krokového motoru Servo OFF.

Na velikost rozdilu poctu chybnych pulz(i ma vliv rychlost polohovani a aplikované zatizeni.

Grafické znazornéni chybnych pulz(, ke kterym dochazi béhem polohovani.

skute¢nd hodnota
pulzl se musi nachazet
v daném rozmezi referenéni pulzy

1
1
1
nastaveni hodnoty !

Pos Track Limit

alarmovy stav

® Nastavovanou hodnotu tohoto parametru lze zménit také v okné AxiS PARAMETER polozkou
‘Pos Tracking Limit’, pficemz se tato zména projevi i v tabulce PARAMETER LIST a naopak.

Nastaveni tohoto parametru je platné i pro okno pozi¢ni tabulky POSITION TABLE.

Motion Dir — smér otaceni krokového motoru v rezimu polohovani:

) Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
28 Motion Dir [-] o~1 0 0 cw

Nastavi smér otaceni hridele krokového motoru v béZném rezimu polohovani. Zvolit Ize jednu
z nasledujicich mozZnosti:

Nastavena hodnota Popis
0 = | smér otaceni krokového motoru po sméru hodinovych ruci¢ek (CW)*
1 = | smér otaceni krokového motoru proti sméru hodinovych ruci¢ek (CCW)

*  Tovarni nastaveni hodnoty
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Grafické znazornéni sméru otaceni krokového motoru v reZzimu polohovani.

rychlost [pps] rychlost [pps]
CW
. —>
' Cas [s] cas [s]
1
]
|
)
! -1000 pps | - -
| : ccw
1
1 1
1ON Vstupni signal spuiténi polohovani PT 1ON Vstupni signal spusténi polohovani
(PT Start) PT (PT Start)

® Ve sloupci Comment v okné PARAMETER LIST pfislusného fadku se zobrazuje hodnota aktudlné
zvoleného sméru otaceni.

Hodnotu tohoto parametru Ize zménit také v okné Axis PARAMETER v ¢asti Motor Direction.
JestliZe je tento parametr zménén, dojde také ke zméné parametru ‘Limit Sensor Dir".

Nastaveni tohoto parametru je platné i pro okno pozi¢ni tabulky POSITION TABLE.

Limit Sensor Dir — zména aktivniho koncového snimace pfi zastaveni krokového motoru:

o Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
29 Limit Sensor Dir [-] o~1 0 0 CW

Nastavi jako aktivni koncovy snimaé ‘Limit+‘ nebo ‘Limit-* pfi dopfedném sméru otaéeni krokového
motoru béhem polohovani. Zvolit Ize jednu z nasledujicich moznosti:

Nastavena hodnota Popis

pokud se krokovy motor otaci ve sméru hodinovych ruci¢ek (CW), pak je vstupni signal
koncového snimace pfi aktivaci uvazovan jako Limit+*

pokud se krokovy motor otaci ve sméru hodinovych ruci¢ek (CW), pak je vstupni signal
koncového snimace pfi aktivaci uvazovan jako Limit-

0 =

1 =

*  Tovarni nastaveni hodnoty

® Ve sloupci Comment v okné PARAMETER LIST pFislusného rfadku se zobrazuje hodnota aktualné
zvoleného typu koncového snimace.

Jestlize je tento parametr zménén, dojde také ke zméné parametru ‘Motion Dir".

Nastaveni tohoto parametru je platné i pro okno pozi¢ni tabulky POSITION TABLE.
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Org Torque Ratio — pomér krouticiho momentu v rezimu referovani:

(3 Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
30 Org Torque Ratio [%] 10~100 50 50 -

Nastavi maximalni kroutici moment potfebny pro zastaveni krokového motoru pti detekci
mechanické prekazky v rezimu referovani (nastavovana hodnota je vyjadrena v procentech).

Jakmile je pfi mechanickém ndarazu prekrocena tato hodnota, dojde k zastaveni krokového motoru.

Tento parametr je platny pouze pfi nastaveni rezimu referovani ‘Org Method‘ na hodnotu ‘3‘ a ‘4"

® Nastaveni tohoto parametru je platné i pro okno pozicni tabulky POSITION TABLE.

Pos. Error Overflow Limit — omezeni poctu chybnych pulzti pfi vychyleni z Zadané polohy:

) Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
31 Pos. Error Overflow Limit [pulse] 1~134217727 5000 5000 -

Nastavi pfipustnou mezni hodnotu poctu chybnych pulzd, kterych smi byt dosazeno pfi vychyleni z
Zadané polohy. Jakmile dojde k vychyleni krokového motoru z Zzddané polohy plsobenim externi sily
nad nastavenou mez (hodnota ‘Position Error’ je vétsi, nez prednastavend hodnota tohoto
parametru), fidici jednotka ozndmi alarmovy stav (alarm €. 15).

Zadana poloha

1
|
t
pfipustné vychyleni ! pfipustné vychyleni

z zadané polohy z zadané polohy

dopredné
vychyleni

zpétné

nastaveni hodnoty vychyleni nastaveni hodnoty

Pos. Error Overflow Limit =~ 7 A~ ~ Pos. Error Overflow Limit

alarmovy stav

@® Nastaveni tohoto parametru je platné i pro okno poziéni tabulky POSITION TABLE.

Pos. Value Counting Method - zobrazeni hodnoty polohy:

= Nazev parametru Jednotka Rozsah Tovarni , Nastavena Komentar
tabulky nastaveni hodnota
32 Pos. Value Counting Method [-] o~1 0 1 Plus Only

Parametrem lze nastavit zobrazeni hodnoty pozice v uZivatelské aplikaci.

Nastavena hodnota Popis
0 = | hodnota pozice je zobrazena v kladné i zaporné hodnoté*
1 = | hodnota pozice je zobrazena pouze v kladné hodnoté pro polohovani v jednom sméru

*  Tovarni nastaveni hodnoty
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PRILOHA B: LOGIKA SPINANI SIGNALU
PRO VYBER RADKU POZICNi TABULKY
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Pravdivostni tabulka pro spinani poloh z pozi¢ni tabulky:

Uzivatel mGze podle potieby vyuzit 0~256 (2%) Fadka z poziéni tabulky pro polohovani a dalsi funkce.
Jednotlivé fadky mohou byt postupné spinany pomoci az 8 vstupnich signald ‘PT AO~A7', které
mohou byt libovolné pfifazeny jednotlivym vstuplim na konektoru CN1. Vzadjemnou kombinaci
aktivace ¢i deaktivace téchto vstupnich signall (log.0 / log.1) lze pfifadit nebo vybrat pozadovany
radek pozi¢ni tabulky.

Vstupni signaly ‘PT AO~A7‘ pro spinani poloh z pozi¢ni tabulky lze pfifadit v okné I/O LOGIC SETTING.
Tyto vstupni signaly mohou byt spinany digitdlné (+24 V), komunikaci nebo pomoci uzZivatelské
aplikaci Ezi-MOTION Plus-R.

A7 A6 A5 A4 A3 A2 Al A0 Tab. ¢.
0 0 0 0 0 0 0 0 0
0 0 0 0 0 0 0 1 1
0 0 0 0 0 0 1 0 2
0 0 0 0 0 0 1 1 3
0 0 0 0 0 1 0 0 4
0 0 0 0 0 1 0 1 5
0 0 0 0 0 1 1 0 6
0 0 0 0 0 1 1 1 7
0 0 0 0 1 0 0 0 8
0 0 0 0 1 0 0 1 9
0 0 0 0 1 0 1 0 10
0 0 0 0 1 0 1 1 11
0 0 0 0 1 1 0 0 12
0 0 0 0 1 1 0 1 13
0 0 0 0 1 1 1 0 14
0 0 0 0 1 1 1 1 15
0 0 0 1 0 0 0 0 16
0 0 0 1 0 0 0 1 17
0 0 0 1 0 0 1 0 18
0 0 0 1 0 0 1 1 19
0 0 0 1 0 1 0 0 20
0 0 0 1 0 1 0 1 21
0 0 0 1 0 1 1 0 22
0 0 0 1 0 1 1 1 23
0 0 0 1 1 0 0 0 24
0 0 0 1 1 0 0 1 25
0 0 0 1 1 0 1 0 26
0 0 0 1 1 0 1 1 27
0 0 0 1 1 1 0 0 28
0 0 0 1 1 1 0 1 29
0 0 0 1 1 1 1 0 30
0 0 0 1 1 1 1 1 31

C
i RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR
b} 174



Ezi-SERVO'"
Closed Loop Stepping System

rate, Smooth Motion

Accu

1,

Tab. €.

32
33
34
35
36
37
38
39
40

41

42

43

44
45

46

47

48

49

50
51

52

53

54
55

56
57

58
59

60
61

62

63
64

65

66
67

68
69
70
71

72

73

74
75

76
77
78
79

A0

Al

A2

A3

A4

AS

A6

A7
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Ezi-SERVO Pius-r

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

PRILOHA C: PRISLUSENSTVI
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Ezi-SERVOPius-R

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

Nahledy a informace k dodavanému pfislusenstvi:
Soucasti zakladniho baleni kazdého produktu Ezi-SERVO® Plus-R jsou ndsledujici polozky:

- krokovy motor EzM-0O000-0;

- Tidici jednotka EzS-NDR-OOO-0O;

- konektory pro propojovaci kabely silového obvodu a enkodéru krokového motoru, konektor CN1;
- schéma zapojeni signalového konektoru CN1;

- letdky Fastech.

Nahled na zakladni baleni produktu Ezi-SERVO® Plus-R:

*  Znaky O nahrazuji skute¢né oznaceni krokového motoru a fidici jednotky

C
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Ezi-SERVO 7ius-R

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System
PRISLUSENSTVI:

V nasledujici ¢asti je podrobné popsano originalni prislusenstvi, které je moziné dodat k zakladnimu
baleni produktu Ezi-SERVO® Plus-R.

® Barevné oznaceni vodicl v nasledujicim textu se mze od dodaného produktu lisit.

Signalovy kabel:

Ko6d produktu Popis
CSVR-S-O00OF Propojovaci kabel mezi nadfazenym systémem a fidici jednotkou Ezi-SERVO® Plus-R.

Nahled produktu:

Kompatibilita
EZI-SERVO-PR-200-00  EZI-SERVO-PR-280-0O EZI-SERVO-PR-420-0  EZI-SERVO-PR-6000-00 Ezi-SERVO-PR-8600-00
EZI-SERVO-PR-250-0  EZI-SERVO-PR-350-0O0  EZI-SERVO-PR-560-0  EZI-SERVO-PR-710-0 Ezi-SERVO-PR-1100-0O

Znaky O nahrazuji skute¢né oznaceni systému

*

Rozsah délky [m] Standardni pFipustné délky propojovacich kabeld
1-20 (OOO) CSVR-S-001F CSVR-S-003F CSVR-S-007F CSVR-S-015F
CSVR-S-002F CSVR-S-005F CSVR-S-010F CSVR-S-020F

*  Znaky O nahrazuji poZzadovanou délku kabeldZze z povoleného rozsahu

Umisténi Typ Oznaceni Vyrobce
Ridici jednotka konektor 10126-3000PE 3M
(CN1) télo konektoru 10326-52F0-008 3M
O .
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Ezi-SERVO 7ius-R

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

Prodluzovaci kabel enkodéru — standardni provedeni:

Ko6d produktu Popis

CSVO-E-O0O00OF Propojovaci kabel mezi fidici jednotkou Ezi-SERVO® Plus-R a enkodérem krokového motoru.

Nahled produktu:

Kompatibilita
EZI-SERVO-PR-200-0O  EZI-SERVO-PR-280-0  EZI-SERVO-PR-420-0  EZI-SERVO-PR-600-0 Ezi-SERVO-PR-860-0O
EZI-SERVO-PR-250-0  EZI-SERVO-PR-350-0  EZI-SERVO-PR-560-0  EZI-SERVO-PR-710-0 Ezi-SERVO-PR-1100-0

*  Znaky O nahrazuji skute¢né oznaceni systému

Rozsah délky [m] Standardni pFipustné délky propojovacich kabeld
1-20 (OOO) CSVO-E-001F CSVO-E-003F CSVO-E-007F CSVO-E-015F
CSVO-E-002F CSVO-E-005F CSVO-E-010F CSVO-E-020F

*  Znaky O nahrazuji poZzadovanou délku kabelaze z povoleného rozsahu

Umisténi Typ Oznaceni Vyrobce

Ridici jednotka konektor 51353-1000 MOLEX

(CN2) kontakt na vodic 56134-9000 MOLEX
Motor konektor SMP-09V-NC IST
kontakt na vodi¢ SHF-001T-0.8BS IST

Schéma zapojeni:

Konektor na strané fidici jednotky (CN2) . Konektor na strané motoru
— = = = Propojeni kabelu = = = -

RozvrZeni Cislo pinu | Barva vodice Barva vodi¢e | Cislo pinu Rozvrzeni
1 hnédd  |------------------ hnéda 1
2 oranZova  [-----------o--oaoon oranzova 2
3 bild  |---e-eieeeieee o bila 3
4 Sedd  f---------ioioo-o-- Seda 4
5 modrd  [-------------oooo- modrd 5
6 fialovd  |-------------oooo-- fialova 6
7 cervend  |-------------ooo--- Cervend 7
8 ernd  |-----------oio--o--- cernd 8
9 Cernd (FG)  |-------------------- ¢ernd (FG) 9

O .
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Fast, Accurate, §mooth Motion

Ezi-SERVO Fivs-r

Closed Loop Stepping System

Prodluzovaci kabel enkodéru — flexibilni provedeni pro kabelové retézy:

Ko6d produktu

Popis

CSVO-E-000OM

Propojovaci kabel mezi fidici jednotkou Ezi-SERVO® Plus-R a enkodérem krokového motoru.

Nahled produktu:

Kompatibilita

EZI-SERVO-PR-200-0
EZI-SERVO-PR-250-00

EZI-SERVO-PR-280-0
EZI-SERVO-PR-350-00

EZI-SERVO-PR-420-00
EZI-SERVO-PR-560-00

EZI-SERVO-PR-600-0 Ezi-SERVO-PR-860-0O
Ezi-SERVO-PR-1100-0

EZI-SERVO-PR-710-0

*  Znaky O nahrazuji skute¢né oznaceni systému

Rozsah délky [m] Standardni pFipustné délky propojovacich kabeld
1-20 (OO0) CSVO-E-001M CSVO-E-003M CSVO-E-007M CSVO-E-015M
CSVO-E-002M CSVO-E-005M CSVO-E-010M CSVO-E-020M
*  Znaky O nahrazuji poZzadovanou délku kabelaze z povoleného rozsahu
Umisténi Typ Oznaceni Vyrobce
Ridici jednotka konektor 51353-1000 MOLEX
(CN2) kontakt na vodic 56134-9000 MOLEX
Motor konektor SMP-09V-NC JST
kontakt na vodi¢ SHF-001T-0.8BS JST

Schéma zapojeni:

Konektor na strané fidici jednotky (CN2) ., Konektor na strané motoru
Y = - o~ Propojeni kabelu = = - —
Rozvrzeni Cislo pinu | Barva vodice Barva vodice | Cislo pinu Rozvrzeni
1 hnédd  |-------------------- hnéda 1
2 bild  |-----emieemie e bila 2
3 oranZova  [-----------o--oaoon oranzova 3
4 Sedd  |----e-ieemieoio-o--- Seda 4
5 Zlutd |- Zluta 5
6 zelend  [------------------ zelena 6
7 cervend  |-------------------- Cervend 7
8 modrd  |-------------------- modrd 8
9 ernd |-------------------- ¢ernd 9
O .
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Ezi-SERVO 7ius-R

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

ProdluZovaci kabel motoru — standardni provedeni:

Ko6d produktu Popis

Propojovaci kabel mezi fidici jednotkou Ezi-SERVO® Plus-R a krokovym motorem pro hlavni pfivod

CSVO-M-O0O0OF G
napajeni silového obvodu.

Nahled produktu:

Kompatibilita
EZI-SERVO-PR-200-0O EZI-SERVO-PR-2800-0O EZI-SERVO-PR-420-0O0 EZI-SERVO-PR-6000-0O0
EZI-SERVO-PR-250-0 EZI-SERVO-PR-350-0 EZI-SERVO-PR-560-00 EZI-SERVO-PR-710-0O0
*  Znaky O nahrazuji skute¢né oznaceni systému
Rozsah délky [m] Standardni pFipustné délky propojovacich kabelQ
1-20 (OOD) CSVO-M-001F CSVO-M-003F CSVO-M-007F CSVO-M-015F
CSVO-M-002F CSVO-M-005F CSVO-M-010F CSVO-M-020F

*  Znaky O nahrazuji poZzadovanou délku kabelaze z povoleného rozsahu

Umisténi Typ Oznaceni Vyrobce
Ridici jednotka konektor 5557-04R MOLEX
(CN3) + motor kontakt na vodic 5556T MOLEX

Schéma zapojeni:

v vs

Konektor na strané Fidici jednotky (CN3) . Konektor na strané motoru
S— = - = Propojeni kabelu = = . —
Rozvrzeni Cislo pinu | Barva vodice Barva vodice | Cislo pinu Rozvrzeni

1 bild  |---------- >< ---------- modra 1
, codid e N bil3 2 2
o
B

3 luté  |---------- >< ---------- Cervend 3 1
4 4

cervend  |----------f N oaooooooo Zlutd

w
3

®
S

~n

~ejef -
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Ezi-SERVO 7ius-R

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

ProdluzZovaci kabel motoru — standardni provedeni:

Ko6d produktu Popis

Propojovaci kabel mezi fidici jednotkou Ezi-SERVO® Plus-R a krokovym motorem pro hlavni pfivod

CSVP-M-0O0O0OF e
napajeni silového obvodu.

Nahled produktu:

Kompatibilita
Ezi-SERVO-PR-860-0 Ezi-SERVO-PR-1100-0
*  Znaky O nahrazuji skute¢né oznaceni systému
Rozsah délky [m] Standardni pFipustné délky propojovacich kabeld
1-20 (OO0) CSVP-M-001F CSVP-M-003F CSVP-M-007F CSVP-M-015F
CSVP-M-002F CSVP-M-005F CSVP-M-010F CSVP-M-020F

*  Znaky O nahrazuji poZzadovanou délku kabeldZze z povoleného rozsahu

Umisténi Typ Oznaceni Vyrobce
o konektor AK950/4 PTR
F({'c(:\;;')’fdr:z:gf konektor 3191-04R1 MOLEX

kontakt na vodic¢ 1381T MOLEX
Schéma zapojeni:
Konektor na strané Fidici jednotky (CN3) Konektor na strané motoru

Propojeni kabelu

Rozvrzeni Cislo pinu | Barva vodice Barva vodiée | Cislo pinu Rozvrzeni

1 T bila 1
“ X
2 2

zelend  |----------7 Y aeoeoooo-- zelena
3 dervend  |---------o\ g m-m------- Cervend 3
l ><
4 ernd  |---------f N ameeio o cernd 4
Ce .
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Fast, Accurate, §mooth Motion

Prodluzovaci kabel motoru — flexibilni provedeni pro kabelové fetézy:

Ezi-SERVO Fivs-r

Closed Loop Stepping System

Popis

Ko6d produktu

CSvo-M-O000OM

napajeni silového obvodu.

Propojovaci kabel mezi fidici jednotkou Ezi-SERVO® Plus-R a krokovym motorem pro hlavni pfivod

Nahled produktu:

Kompatibilita

EZI-SERVO-PR-6000-00

EZI-SERVO-PR-280-0

EZI-SERVO-PR-420-0
EZI-SERVO-PR-560-00

EZI-SERVO-PR-710-0

EZI-SERVO-PR-200-0
EZI-SERVO-PR-250-0

EZI-SERVO-PR-350-0O0

*  Znaky O nahrazuji skute¢né oznaceni systému
Rozsah délky [m] Standardni pFipustné délky propojovacich kabeld
1-20 (OOD) CSVO-M-001M CSVO-M-003M CSVO-M-007M CSVO-M-015M
CSVO-M-002M CSVO-M-005M CSVO-M-010M CSVO-M-020M
*  Znaky O nahrazuji poZzadovanou délku kabelaze z povoleného rozsahu
Umisténi Typ Oznaceni Vyrobce
Ridici jednotka konektor 5557-04R MOLEX
(CN3) + motor kontakt na vodic 5556T MOLEX
Schéma zapojeni:
Konektor na strané Fidici jednotky (CN3) . Konektor na strané motoru
— = = = Propojeni kabelu .v = . S
Rozvrzeni Cislo pinu | Barva vodice Barva vodice | Cislo pinu Rozvrzeni
N >< ---------- 1
8 4 41
s 2 O 2 2 B
E
o) ; ; E®
I >< """"" P
---------- 4
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Fast, Accurate, §mooth Motion

Napajeci kabel Fidici jednotky:

Ezi-SERVO Fivs-r

Closed Loop Stepping System

Ko6d produktu

Popis

CSVO-pP-O000OF

Napajeci kabel pro pfivod vstupniho napajeni do fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R.

Nahled produktu:

Kompatibilita

EZI-SERVO-PR-200-0
EZI-SERVO-PR-250-0

EZI-SERVO-PR-280-0
EZI-SERVO-PR-350-0

EZI-SERVO-PR-420-0
EZI-SERVO-PR-560-0

EZI-SERVO-PR-600-00
EZI-SERVO-PR-710-0

*  Znaky O nahrazuji skute¢né oznaceni systému

Rozsah délky [m] Standardni pFipustné délky propojovacich kabeld
1-2 (O0O0O) CSVO-P-001F CSVO-P-002F
*  Znaky O nahrazuji poZzadovanou délku kabeldze z povoleného rozsahu
Umisténi Typ Oznaceni Vyrobce
Ridici jednotka konektor 5557-02R MOLEX
(CN4) kontakt na vodic 5556T MOLEX

Schéma zapojeni:

Konektor na strané fidici jednotky (CN4) — Zdroj napajeni
S : . - Propojeni kabelu — - -
Rozvrzeni Cislo pinu | Barva vodice Barva vodice Cislo pinu
2 1 1 cervend  |----------o--ooo--- Cervend 24VDC
I 2 éernd  [-------------------- cernd GND
O .
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Fast, Accurate, §mooth Motion

Napajeci kabel Fidici jednotky:

Ezi-SERVO Fivs-r

Closed Loop Stepping System

Ko6d produktu

Popis

CSVP-P-0OOF

Napajeci kabel pro pfivod vstupniho napajeni do fidici jednotky Ezi-SERVO® Plus-R.

Nahled produktu:

Kompatibilita

Ezi-SERVO-PR-860-01

Ezi-SERVO-PR-1100-0

*  Znaky O nahrazuji skute¢né oznaceni systému

Rozsah délky [m] Standardni pFipustné délky propojovacich kabeld
1-2 (OO0O) CSVP-P-001F CSVP-P-002F
*  Znaky O nahrazuji poZzadovanou délku kabeldZe z povoleného rozsahu
Umisténi Typ Oznaceni Vyrobce
Ridici jednotka
(CNa) konektor AK950/2 PTR

Schéma zapojeni:

Konektor na strané fidici jednotky (CN4) . Zdroj napajeni
S : . - Propojeni kabelu — - -
RozvrZeni Cislo pinu | Barva vodice Barva vodice Cislo pinu
1 bila  |--eeme e bila GND
2 cervend  |-------------------- Cervend 40~70 VDC
O .
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Fast, Accurate, §mooth Motion

Ezi-SERVO Fius-r

Closed Loop Stepping System

Propojovaci kabel RS-485:

Ko6d produktu

Popis

CGNR-R-OOOF

Propojovaci kabel mezi fidici jednotkou Ezi-SERVO® Plus-R a pfevodnikem FAS-RCR/FAS-RCV.

Nahled produktu:

Kompatibilita

EZI-SERVO-PR-200-0
EZI-SERVO-PR-250-0

EZI-SERVO-PR-280-0  EZI-SERVO-PR-420-00  EZI-SERVO-PR-600-00  Ezi-SERVO-PR-8600-001
EZI-SERVO-PR-350-0  EZI-SERVO-PR-560-0  EZI-SERVO-PR-710-0 Ezi-SERVO-PR-1100-00

FAS-RCR FAS-RCV

*  Znaky O nahrazuji skute¢né oznaceni systému

Rozsah délky [m] Standardni pF¥ipustné délky propojovacich kabell
CGNR-R-OR6F CGNR-R-1R5F CGNR-R-003F
0,55 (OE0) CGNR-R-001F CGNR-R-002F CGNR-R-005F

*  Znaky O nahrazuji poZzadovanou délku kabelaze z povoleného rozsahu

C
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Ezi-SERVO Pius-r

Closed Loop Stepping System

Propojovaci kabel USB:

Ko6d produktu

Popis
CGNR-U-OOOF

Propojovaci kabel mezi pfevodnikem FAS-RCV a hostitelskym PC.

Nahled produktu:

I -

Kompatibilita
EZI-SERVO-PR-200-0  EZI-SERVO-PR-280-0O  EZI-SERVO-PR-420-0O
EZI-SERVO-PR-250-0  EZI-SERVO-PR-350-00  EZI-SERVO-PR-560-0O

FAS-RCV

EZI-SERVO-PR-600-0  Ezi-SERVO-PR-860-0
EZI-SERVO-PR-710-0 Ezi-SERVO-PR-1100-0

*

Znaky O nahrazuji skute¢né oznaceni systému

Rozsah délky [m] Standardni pFipustné délky propojovacich kabeld
2-5 (O000) CGNR-U-002F CGNR-U-003F CGNR-U-005F
Znaky O nahrazuji poZzadovanou délku kabeldZe z povoleného rozsahu

*
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Fast, Accurate, §mooth Motion

Pfevodnik FAS-RCR:

Ezi-SERVO Fius-r

Closed Loop Stepping System

Ko6d produktu

Popis

FAS-RCR

Prevodnik FAS-RCR umoznuje pfipojit systém Ezi-SERVO® Plus-R se sbérnici RS-485 k hostitelskému

PC se shérnici RS-232C.

Nahled produktu:

RS-232

g FAS-RCR

Kompatibilita

EZI-SERVO-PR-200-00
EZI-SERVO-PR-250-00

EZI-SERVO-PR-280-0
EZI-SERVO-PR-350-00

EZI-SERVO-PR-420-0O0
EZI-SERVO-PR-560-00

EZI-SERVO-PR-600-0 Ezi-SERVO-PR-860-0O
EZI-SERVO-PR-710-0 Ezi-SERVO-PR-1100-0

*

Napdjeni prevodniku neni vyZadovano.

Znaky O nahrazuji skute¢né oznaceni systému

Pokud béhem komunikace bez napdjeni dochazi

k problémim, miZe byt pouZito stejnosmérné napdjeni 5 VDC k zabranéni vyskytu téchto problémd.

Ce
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Ezi-SERVO 7ius-F

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

Pfevodnik FAS-RCV:

Kod produktu Popis

Prevodnik FAS-RCV umoznuje pfipojit systém Ezi-SERVO® Plus-R se sbérnici RS-485 k hostitelskému
FAS-RCV L,
PC se sbérnici USB.

Nahled produktu:

USB

FAS-RCV

USE to RS-485 Converter

@STECD

www.fastech.co.kr

Kompatibilita
EZI-SERVO-PR-200-0  EZI-SERVO-PR-280-0O  EZI-SERVO-PR-420-0  EZI-SERVO-PR-600-0O Ezi-SERVO-PR-860-0O
EZI-SERVO-PR-250-0  EZI-SERVO-PR-350-0  EZI-SERVO-PR-560-0  EZI-SERVO-PR-710-0O Ezi-SERVO-PR-11000-0O0

Znaky O nahrazuji skute¢né oznaceni systému

*

Napdjeni prevodniku neni vyZadovano. Pokud béhem komunikace bez napdjeni dochazi
k problémim, muZe byt pouZito stejnosmérné napdjeni 5 VDC k zabranéni vyskytu téchto problémd.

C
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Ezi-SERVO 7ius-R

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

Kabel rozhrani:

Ko6d produktu Popis

CIFD-S-000F Propojovaci kabel mezi svorkovnici TB-Plus a fidici jednotkou Ezi-SERVO® Plus-R.

Nahled produktu:

Kompatibilita

EZI-SERVO-PR-200-0O  EZI-SERVO-PR-280-0O  EZI-SERVO-PR-420-0O  EZI-SERVO-PR-600-0  Ezi-SERVO-PR-8600-00
EZI-SERVO-PR-250-0  EZI-SERVO-PR-350-0  EZI-SERVO-PR-560-0  EZI-SERVO-PR-710-0 Ezi-SERVO-PR-1100-0O

TB-Plus
*  Znaky O nahrazuji skute¢né oznaceni systému
Rozsah délky [m] Standardni pFipustné délky propojovacich kabeld
1-5 (OO0O) CIFD-S-001F CIFD-S-003F CIFD-S-005F

*  Znaky O nahrazuji poZzadovanou délku kabeldze z povoleného rozsahu

Umisténi Typ Oznaceni Vyrobce
Svorkovnice konektor DB-26 — typ Male -
Ridici jednotka konektor 10126-3000PE 3M
(CN1) télo konektoru 10320-52A0-008 3M
O .
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Fast, Accurate, §mooth Motion

Ezi-SERVO Fivs-r

Closed Loop Stepping System

Svorkovnice TB-Plus:

Kéd produktu

Popis

TB-Plus

Svorkovnice pro propojeni vstupnich a vystupnich signalt s Fidici jednotkou Ezi-SERVO® Plus-R.

Nahled produktu:

Kompatibilita

EZI-SERVO-PR-200-0O0
EZI-SERVO-PR-250-00

EZI-SERVO-PR-280-0  EZI-SERVO-PR-420-0  EZI-SERVO-PR-600-0  Ezi-SERVO-PR-860-00
EZI-SERVO-PR-350-0  EZI-SERVO-PR-560-0  EZI-SERVO-PR-710-0 Ezi-SERVO-PR-1100-0O

*  Znaky O nahrazuji skute¢né oznaceni systému

C
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195




Closed Loop Stepping System

PRILOHA D: ODKAZY NA VIDEO
PREZENTACE
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Ezi-SERVO Pius-r

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System
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Ezi-SERVO Pius-r

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

PRILOHA E: JINE INFORMACE
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Ezi-SERVO 7ius-R

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

Demonstracni systém BAR-JIG

Pro prezentaci systému Ezi-SERVO® Plus-R ma firma RAVEO s.r.o. jako vyhradni dodavatel produktd
Fastech k dispozici demonstracni kufr BAR-JIG, jehoZ obsahem je krokovy motor EzM-56L-A s fidici
jednotkou EzS-NDR-56L, originalnim prevodnikem FAS-RCV a zdrojem napajeni s prislusenstvim.

Nahled:

( >
oy RAVEO s.r.o0., Tfida Tomase Bati 332, 765 02 Otrokovice, CR
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Ezi-SERVOPius-R

Fast, Accurate, Smooth Motion Closed Loop Stepping System

Prijedte nds navstivit do Otrokovic ve Zlinském kraiji:

Sjezd z rychlostni
silnice R55

RAVEO s.r.o.

Tfida Tomase Bati 1851
765 02

Otrokovice

Ceska republika

1I€o: 29194156
DI¢: €Z29194156

GPS souradnice: 49°12'43.928"N, 17°31'4.228"E

(verze dokumentu: 1.0-11.12.2013)
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