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BEZPIECZENSTWO PRACY Z SERWONAPEDEM

Podczas pracy z serwonapedem nalezy pamietac¢ o nastepujgcych zagrozeniach:

e Zagrozenie porazenia pragdem elektrycznym,
e Zagrozenie uszkodzeniami mechanicznymi ludzi i maszyn.

Nawet po wytgczeniu zasilania nalezy odczekaé¢ 10 minut przed dotknieciem
lub roztgczaniem okablowania! Ten czas jest niezbedny na roztadowanie
wewnetrznych kondensatorow w serwonapedzie.

Nie dotyka¢ ruchomych czesci serwonapedodw i potgczonych z nim
mechanizméow!

Przed uruchomieniem serwonapeddw upewnic sie, ze maszyna nie bedzie
zagrazac obstudze i nie spowoduje uszkodzenia czesci mechanicznych!
W miare mozliwosci, zaleca sie przeprowadzanie testéw przy wysprzeglonych
serwonapedach.
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PRZYGOTOWANIE SERWONAPEDU ASTRAADA SRV DO KOMUNIKACJI W PROTOKOLE
ETHERCAT

Przed przystgpieniem do konfigurowania serwonapedu zaleca sie przywrdcenie jego ustawien
fabrycznych. Jest to realizowane poprzez wpisanie wartosci 1 do rejestru P4.92 i ponowne zatgczenie
zasilania.

Serwonaped ASTRAADA SRV domysinie
nie jest skonfigurowany do komunikaciji
za posrednictwem sieci EtherCAT. Nalezy
wiec uaktywni¢ w nim opcje komunikacji
w tym protokole. W tym celu:

1. Ustaw tryb pracy serwonapedu
na sterowanie za pomoca sieci
EtherCAT. W tym celu do parametru P0.03 wpisz wartos¢ 8. Po zmianie tego parametru
wyfgcz i zatacz zasilanie wzmacniacza.

2. Ustaw typ synchronizacji za pomocg sieci EtherCAT w parametrze P4.08 na:

a. 0 (Free-Run, tj. praca bez synchronizacji)
b. lub 1 (DC SyncO, czyli praca z synchronizacja lokalnych zegaréow poszczegdélnych
urzadzen podrzednych)

3. Skonfiguruj okres synchronizacji EtherCAT, tj. czas wymiany danych z uzyciem tej sieci. W tym
celu wpisz odpowiednig wartos$¢ do parametru P4.07:

a. Wartos¢ 0 oznacza 250us
b. Wartos¢ 1 oznacza 500us
¢. Wartos¢ 2 oznacza 1ms
d. Wartos¢ 3 oznacza 2ms

4. W parametrze P4.09 ustaw czas Fault Detection Time, tzn. czas timeout, dla komunikacji

EtherCAT (np. wpisz 100 ms). Postuzy on do wykrywania faktu utraty komunikacji na tej sieci.

Prosze upewnié sie, ze w parametrze P0.00 zostat skonfigurowany model silnika, jaki rzeczywiscie jest
dotgczony do wzmacniacza. Przyktadowo, w przypadku serwonapedu o mocy 200W z silnikiem
wyposazonym w enkoder absolutny jest to model 2200, w przypadku mocy 400W jest to model 2300.
Dla silnikéw enkoderem inkrementalnym sg to kody 220 oraz 230. Numer modelu silnika nadrukowany
jest na silniku. Po zmianie modelu silnika wymagane jest wytgczenie izafgczenie zasilania wzmacniacza.

Sterownik ASTRAADA ONE musi by¢ potgczony ze wzmacniaczem
serwonapedu ASTRAADA SRV przy uzyciu pierwszego (tj. gérnego) portu
EtherCAT w tym wzmacniaczu - gniazdo CN3.

support@astor.com.pl 3
I o b {2 ASTOR styczen 2019

www.astor.com.pl/kontakt



* gdzie technologia spotyka cztowieka
A

ASTRAADA

KONFIGUROWANIE W OPROGRAMOWANIU CODESYS KOMUNIKACJI ETHERCAT
STEROWNIKA ASTRAADA ONE Z SERWONAPEDEM ASTRAADA SRV

W tym rozdziale zamieszczony jest opis zaktadania projektu w Srodowisku CodeSYS na sterownik
ASTRAADA One oraz konfigurowanie potgczenia EtherCAT z serwonapedem ASTRAADA SRV.

1. W srodowisku CodeSYS zatdz nowy projekt. W niniejszym przyktadzie jako sterownik wybrany
zostat model kompaktowy.

Standard Project @

" You are about to create a new standard project. This wizard will create the following
:'i I objects within this project:

-0ne programmable device as specified below

- Aprogram PLC_PRG in thelanguage specified below

- A ydic task which calls PLC_PRG

- & reference to the newest version of the Standard library currently installed.

Device: Berghof M6 Control (Berghof Automation GmbH) -
PLC_PRG in: [Ladder Logic Diagram (LD) -]

2. Jezeli masz juz zainstalowane biblioteki do obstugi serwonapedow ASTRAADA SRV, przejdz do
punktu 6. Natomiast, jezeli wczesniej nie konfigurowates jeszcze serwonapedéw ASTRAADA
SRV w swoim srodowisku CodeSYS, musisz doda¢ biblioteki dla obstugi tych serwonapedow.
Wybierz w tym celu polecenie Tools | Device Repository...

'@ Serwo_apl_edukacyjna.project - CODESYS

T
[E=8 B8 5
Fle Edt Vew Project Buld Onine Debug | Tools | Window
S=N- = =) | 44 B l= | =
Lbrary Repasitory...
r
Devices - 1 Device ReDos\mrv-J
= [ Serwo_an! edubacying Visuaization Styles Repositary...
= [ Device (Berghof Mx6 Contral) e
B0 Fic Log
»
= £} application Sripting
Library Manags Customize...
h PLC_PRG (PRG) Options. ..
=-{B8 Task Configuration

= g MainTask
] rLC_PRG

4
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3. Wecisnij przycisk Install.

¥ Device Repository

Location:  [system Repasitory +] [EcitLocations.. |
{C:\ProgramData\CODESYS\Devices)

Installed device descriptions:
MName Vender  Version Install...
+m Miscellaneous —_—
+m Fieldbusses

+.[f pLcs
+e @ softMotiondrives Install DTM...

4. Ze strony Pomocy Technicznej ASTOR pobierz biblioteke do obstugi serwonapedéw
ASTRAADA SRV. Wskaz lokalizacje pobranego pliku (np. Astraada_SRV_CoE_V106.xml).

5. Sprawdz komunikat oprogramowania i upewnij sie, ze biblioteka zostata prawidtowo
zainstalowana.

¥ Device Repository

Location: [SyshernR_epository v] [EditLocations...]
(C:\ProgramD ata\CODESYS\Devices)

Installed device descriptions:

MName Vendor Version

+m Miscellaneous finnsta

+ @[redbsss ]

+- i PLCs

+. 4P SoftMotiondrives

- o

C:\Users\Administrator\Desktop\Astraada_SRV_CoE_\ 106xml
& Device "Astraada_SRV_63(BBit Asyn DSP, ET1100) " installed to device repository.

Close

support@astor.com.pl
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6. W celu uaktywnienia w sterowniku ASTRAADA One obstugi protokotu EtherCAT kliknij prawym
klawiszem myszy na Device i wybierz polecenie Add Device...

e e

File Edit View Project Buld Onine Debug Toos Window Help

BeEdElals o B Al E- %y a0

=43) Serwo_anl_edukacyina !

= 7 [Device (Brembaf b Fantal 1

=@ pcud bt

=8 Copy

'E Pasts

¥ Delets
Properties...
3 Add Object »
) AddFolder...
Update Device. ..

3" EditObject
Edit Object With...

=

Edit 10 mapping

Import mappings from CSV...
Export mappings to CSV...
Gnline Config Mode. .

Reset origin device [Device]

Simulation

Device Configuration r
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Nastepnie w polu Vendor wybierz <All vendors> i wybierz z listy EtherCAT Master. Zatwierdz
wybor przyciskiem Add Device.

[ Add Device (===

Name: EtherCAT_Master
Action:
@ Append device Insert device Plug device (@ Updatedevice

Device:

Vendor: [ca‘-\]l vendors > T

MName Vender Version
+m Miscellaneous
=8 @ Fieldbusses
b €AN CANbus
ﬁ Ethercat
= ﬁ Master
- [ | EthercaT Master | 35- Smart Software Solutions GmbH  3.5.5.0
BB Ethernet Adapter
EtherNet/IP

Profibus
Profinet 10

+- 85 sercos

Group by category
[ Display all versions (for experts anly)
[ Display outdated versions

Information:

ﬁi Name: EtherCAT Master
Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Groups: Master

Version: 3.5.5.0

Model Number: 777 §

Description: EtherCAT Master ——
]

Append selected device as last child of
Device

®  (You can select another target node in the navigator while this window is open.)

[ Add Device ] [ Close
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7. Bez zamykania poprzedniego okna kliknij na sktadniku EtherCAT_ Master (EtherCAT Master)
i przyciskiem Add Device dodaj z listy urzgdzenie podrzedne Astraada_SRV_63. Zamknij okno
z listg urzadzen.

[T Add Device

Mame: Astraada_SRV_63

Action:

@ Appenddevice () Insert device Plug device () Update device

Device:

Vendor: ’Astraada d
MNarme Vendor Version

- [ | astraada_SRV_63(8Bit Asyn DSP, ET1100) | Astraada  Revision=16%00000000

Group by category
[7] Display all versions(for experts only)
[] Display outdated versions

Information:
ﬁ Mame: Astraada_SRV_63(8B6it Asyn DSP, ET1100)

Vendor: Astraada
Groups:

Version: Revision=16200000000
Model Number: .
Description: EtherCAT Slave imparted from Slave XML: .

Astraada_SRV_CoE_V106.xml Device: Astraada_SRV_63(8Bit Asyn
DSP, ET1100)

Append selected device as last child of
EtherCAT_Master

&  (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)

[ Add Device ] [ Close
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8. W celu nawigzania komunikacji oprogramowania CodeSYS ze sterownikiem ASTRAADA One
dwukrotnie kliknij na Device i wcisnij przycisk Scan network... Oczywiscie wczes$niej sterownik
musi zostac potaczony z komputerem, z ktérego odbywa sie programowanie.

Domysiny adres IP sterownika ASTRAADA One to: 169.254.255.xx, gdzie xx to ostatnie dwie
cyfry numeru seryjnego sterownika.

[ pevice x|
Communication Settings |App|icatiuns | Files | Log | PLC settings | PLC shell | Users and Groups | Access Rights | Task deployment | Status | o

Scan network... || Gateway - | Device -

e @ .
Gateway .

Select Device

Select the network path to the controller:
= ,ﬂg. Gateway-1(scanning...) Device Name: Scan network

[ et .
in
Device Address:

0032

Target Version:
1.7.1.0

Target Vendor:
Berghof Automation
GmbH

Target ID:
1059 0003

Target Name:
[ECC22500.85 1131

Target Type:
4096

support@astor.com.pl 9
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9. Z listy sterownikéw wybierz wtasciwy i zatwierdZ przyciskiem OK. Po udanym nawigzaniu
komunikacji ze sterownikiem, jako potwierdzenie sukcesu tej operacji, zmieni sie kolor kropki

przy sterowniku z czarnego na zielony.

|4 Device x

Communication Settings | Applications | Files | Log | PLC settings I PLC shel I Users and Groups | Access Rights | Task deployment

Scan network... | Gateway - Device -

TargetVersion:
1.7.1.0

—_— ® e
Gateway
M [0032] {active)
IP-Address: Device Name:
localhost BGH-IMX6
Port: Device Address:
1217 0032
Target ID:
1059 0003
Target Type:
4096
Target Vendor:
Berghof Automation GmbH

10. Zdefiniuj, ktory port w sterowniku bedzie pracowat w roli urzgdzenia Master na sieci EtherCAT.
W tym celu dwukrotnie kliknij na sktadniku EtherCAT Master. W sterowniku, ktdry zostat uzyty
w tym ¢wiczeniu, port ethl moze by¢ uzyty jako Master w sieci EtherCAT, dlatego w oknie
wyboru portu (Select Network Adapter) wybierz port o nazwie ethl. Wcisnij przycisk Browse

i wybierz odpowiedni port.

[f] Device '[f] EtherCAT Master x
Master | = EtherCAT IO Mapping | Status | o Information
- 9
AutoconfigMaster/Slaves EtherCAT.'"'
EtherCAT MIC Setting
Destination Address (MAC) |FF-FF-FF-FF-FFFF Broadcast 7] Enable Redundancy
Source Address (MAC) 00-00-00-00-00-00
Network Name
@ Select network by MAC () Select network by Name
Distributed Clacl Ointiney

Cycletin| Select Metwork Adapter

Sync Off | 16004CEBFE32

DOEOBAIS03EC
[ syn
Sync wi
name: ethl
description:
( oK | [ Abon
support@astor.com.pl
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11. W efekcie, w polu Source Address (MAC) zostanie wyswietlony adres MAC wybranego portu
komunikacyjnego sterownika ASTRAADA One. Zaznacz opcje Auto restart slaves — wtedy
sterownik samoczynnie bedzie ponawiat préby komunikacji z serwonapedem w przypadku
chwilowego niepowodzenia (np. roztgczenia na moment kabla komunikacyjnego EtherCAT).

A [if] Device [[] EthercAT_Master X

Master | = EtherCAT IO Mapping I Status I 0 Information

AutoconfigMaster/Slaves EtherCAF"
EtherCAT MIC Setting
Destination Address (MAC) |FF-FF-FF-FF-FF-FF Broadcast  [] Enable Redundancy
Source Address (MAC) 00-E0-BA-35-03-ED
Network Name ethl
@ Select network by MAC () Select network by Name
Distributed Clock Options
Cycletime 4000 =l us [7] Use LRW instead of LWR/LRD
Sync Offset 20 sl e || Enable messages pertask
[ Sync Window Monitoring
Sync window 1 S ops

12. Przejdz do konfigurowania urzgdzenia podrzednego, tj. kliknij dwukrotnie na skfadniku
Astraada_SRV_63. Nastepnie zaznacz opcje Enable Expert Settings i odznacz Check Product ID.
W przypadku korzystania z innego sterownika firmy Astraada np. EC2000 + Extender,
w kazdym dodanym urzadzeniu podrzednym do drzewka nalezy odznaczy¢ te opcje).

1) visuglizaton | ] Deviee | [f] EtherCAT Master  [[if] PLCPRG '[f] Astraada SRV_63 X
Slave |Expert Process Data | Process Data | Startup parameters | = EtherCAT I/O Mapping | Status I o Information

Address Additional
AutoInc Address: 0 = I: Enable Expert Settint_:a Ethercn'l:v
EtherCAT Address: 1001 = [] opticnal

Distributed Clodk

Select DC: DC for synchronization ']
enable 4000 Sync Unit Cycle (ps)
Syncl:

Enable Sync 0
@ SyncUnit Cycle |41 - 4000 = Cycle Time (ps)

shift Time (ps)

Ak

() User Defined 0

Synci:
[ Enable Sync 1

Sz Unis ez [ <000 . Cycle Time (ps)
User Defined 0 Z Shift Time (ps)
Startup checking Timeouts
[¢f] Check Vendor ID SDO Access 2000 2| ms

[7] Check Product ID I-=P 3000 = ms

Check Revision Numb
[~| Check Revision Number P->5/5->0 |10000 = ms

support@astor.com.pl 11
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13. Po dotaczeniu obu urzadzen do sieci EtherCAT, zaprogramowaniu sterownika oraz
uruchomieniu programu i po skonfigurowaniu serwonapedu do komunikacji w sieci EtherCAT,
sprawdZ status komunikacji EtherCAT. Poprawna komunikacja z serwonapedem
za posrednictwem sieci EtherCAT bedzie sygnalizowana nastepujgcymi ikonami:

Devices * 0 X
=5 Astrasds SRV 1 20161007 (=]
=7 []] pevice [connected] (Berghof MX& SoftMotion Cont
=1 Plc Logic
- (2 Application [run]

Astraada_SRV_obrazy
m Library Manager
B PLC_PRG {PRG)
H @ Task Configuration
=-g¥ EtherCAT Master
] EtherCAT Master EtherCAT Tas
=g MainTask
& pLC_PRG
=gk VISU_TASK
@ VisuElems. Visu_Prg
+ Visualization Manager
@ Ekran_startowy
@ Inne_parametry
@ Kalibrowanie_osi
@ Sterowanie_pozydga
@ Sterowanie_predkoscda

& Zalaczenie_serwonapedu
=% [] EtflerCAT Master (EtherCAT Master)
[l Astraada_SRV_63 (Astraada_SRV_63(36i

Teraz mozesz przystgpi¢ do wykonania ruchdw testowych oraz pisania programu sterujacego praca
serwonapedu.

Nie zapomnij zatgczy¢ S$ledzenia zmiennych nieuzywanych w programie, jezeli zamierzasz
przeprowadzi¢ testy serwonapedu, zanim zostanie napisany program sterujacy z ich uzyciem.

Opcja te mozna znalez¢ w prawym dolnym rogu okna po otwarciu sktadnika Astraada_SRV_63,
w zaktadce EtherCAT I/O Mapping.

Reset mapping I Always update variables: |Enabled 2 (always in bus cyde task) I

support@astor.com.pl 12
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DODAWANIE PARAMETROW DO DOMYSLNEJ LISTY DANYCH WYMIENIANYCH POMIEDZY
STEROWNIKIEM A SERWONAPEDEM

Biblioteka serwonapedu zostata dostarczona w takiej formie, ze pewne parametry znajdujg sie
domyslinie na liscie danych, jakie bedg wymieniane pomiedzy sterownikiem a serwonapedem. Jednak
okazac sie moze, ze na liscie tej nie ma wszystkich parametréw, jakie potrzebuje uzy¢ programista.

Domyslna lista parametréw wyglada nastepujgco:

[1) Astraada_SRV_63 X
General Channels
Variable Mapping  Channel Address Type Default Value Unit  Description
FEEER RS ] Control Word WOWO  UINT Control Word
+ K@ Target Position %0D1 DINT Target Position
Startup parameters +." Target Velodity %002 DINT Target Velodty
EtherCAT /0 Mapping % :@ Mode chperaﬁcn. %%QB12 SINT Mode of Operation
E Touch Probe Function QW7 UINT Touch Probe Function
Status + Py Profile Velocity %004 UDINT Frofile Velodty
+ Ry Profile Acceleration %QD5 UDINT Profile Acceleration
Information . Status Word SIWO LINT Status Word
+ M Position Actual value %ID1 DINT Position Actual Value
L] Speed Actual Value %%ID2 DINT Speed Actual Value
E . ] Torque Actual Value %IWG INT Torgue Actual Value
E . ] Following Error Actual Value %ID4 DINT Following Error Actual Yalue
o Current Actual Value %W 10 INT Current Actual Value
+ Touch Probe Status SeIW1l UINT Touch Probe Status
+ M Touch Probe Value %IDE DINT Touch Probe Valug
L] Digital inpute %07 UDINT Digital inputs
L] Digital outputs %08 UDINT Digital outputs

Nalezy mie¢ na uwadze, ze ilos¢ parametrow wymienianych z serwonapedem jest ograniczona
i pozwala na dodanie jednego parametru wyjsciowego (do zapisu w serwonapedzie). Dlatego nalezy
rozwazyc, ktére parametry bedg niezbedne do uzywania w danej aplikacji i ewentualnie usung¢ z listy
parametry zbedne. Z reguly do listy trzeba doda¢ ograniczenie momentu sity (max Torque), a usung¢
mozna zatrzaskiwanie pozycji (Tuoch Probe Function).

Aby dodac¢ parametr do tej listy, nalezy:

1. Upewnié¢ sie, ze oprogramowanie CodeSYS nie jest w trakcie komunikowania sie ze
sterownikiem ASTRAADA One lub roztgczy¢ komunikacje ze sterownikiem za pomocg przycisku
Logout:

File Edit View Project Visualizaton Build Onlne Debug Tools Window Help
Bl &l | b 25 B2 | i - [T 18 | Of OF m | | = | =
=N | | | | | |

support@astor.com.pl 13
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2. Dwukrotnie klikngé w komponent , Astraada_SRV_63", a w oknie wiasciwosci tego urzgdzenia
przejs¢ na zaktadke ,Expert Process data”. W polu PDO List (Process Data Objects) nalezy
klikng¢ lewym przyciskiem myszy w index 16#1600 (DO Outputs). Umozliwi to dodanie nowej
zmiennej w polu PDO Content.

Nastepnie w polu PDO Content nalezy klikngé lewym przyciskiem myszy na ikone , Insert”,
co spowoduje otwarcie nowego okna, gdzie mozna doda¢ nowg zmienna.

Sync Manager: ok add (& Edit 3 Delete J
S Size  Type FDO List:
0 0 Mailbox Out Index Size MName Flags 5M
i 0 Mailbox In 16#1600 21.0 DO Outputs 2
2 21 Qutputs 16%1A00 32.0 DI Inputs 3
3 32 Inputs
PDO Assignment {16£1C12): dh Insert |[ Edit 7 Delete & MoveUp % Move Down |
[w| 1651600 t (16%1600):
Index | Insert Size Offs Name Type
16#6040:00 2.0 0.0 Control Word UINT
16#6074:00 4.0 2.0 Target Position DINT
16#60FF:00 4.0 6.0 Target Velocity DINT
16#6060:00 1.0 10.0 Mode of Operation SINT
16#6088:00 2.0 11.0 Touch Probe Function UINT
16#6081:00 4.0  13.0 Profilevelocity UDINT
16#6083:00 4.0 17.0 Profile Acceleration UDINT
21.0
£ >
Download
PDO Assignment PDO Configuration Load PDO Info from the device

3. Pojawi sie nowe okno, w ktdrym nalezy wpisa¢ nazwe nowej zmiennej, jej adres w formacie
szesnastkowym i wybrac typ, np.:

Select item from object directory

Index:Subindex  Mame Flags Type Default

MName Max_Torgque

Index: 16% 6072 =] Bitlength: [16 E

Sublndex: 16# [0 = —
[]ByteAray  Dataype: UINT -

support@astor.com.pl 14
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Wskazéwka, gdzie mozna znalez¢ adresy zmiennych

W tym samym oknie (,Astraada_SRV_63"), w zaktadce ,Startup parameters”, klikajac przycisk ,, Add”,
mozna podejze¢ adresy i typy zmiennych, jakie mogg by¢ przesytane za posrednictwem sieci EtherCAT
do serwonapedu ASTRAADA SRV.

General b Add ].{ Edit < Delete & MoveUp # Move Down

TS T Line  Index:Subindex MName  Value Bitlength  Abortif error Jump to line if error MNextline  Comr

Process Data Select item from object directory

Startup parameters

Index:Subindex MName Flags Type Default G
EtherCAT /0 Mapping ¥ 16#1C32116%00  SM output parameter
-+ 16%2002:16%00 Parameter save R INT 160000

16%2003: 16500 Parameter restore R INT 1620000

EtherCAT IEC Objects

Status + 16#6040: 16%00 Control word RW UINT 1620000
o 1676042: 16700 vl target velodty RW INT 160000
Information + -~ 16%6046: 16500 vl velodity min max amount

Ho 16#6047:16200 vl velodty min max

+ 16#6050: 16200 Halt option code RW INT 16#0000
16#6060: 16200 Operation Mode RwW SINT 1600

-+ 16#6065: 16200 Following error window RW UDINT 16#00000000
16#6066: 16200 Following error time out RW UINT 16#0000

-~ 16#6071: 1600 Target torgue RW INT 16#0000
16#6072: 16500 Max torgue RW UINT 160000

-+ 16#607A: 16300 Target Pasition RW DINT 1600000000
16#6078: 16500 Position range limit

- 16#607C:16%00  Home offset RW DINT 1600000000 v
MName Max torgue
Index: 16% 6072 s Bitlength: |16 o
SubIndex: 16% |0 = Value: 0 = Cancel

[ Byte Array

Dos¢ czesto zachodzi potrzeba dodania nastepujgcych parametréow:

Nazwa Adres Typ llos¢ bitow
Max Torque 0x6072 UINT 16
Homing Method 0x6098 SINT 8

support@astor.com.pl 15
www.astor.com.pl/kontakt '(.'/)' ASTOR styczen 2019



A

ASTRAADA

gdzie technologia spotyka cztowieka

ADRESOWANIE DANYCH W PROTOKOLE ETHERCAT

W zakresie danych wymienianych przez sterownik z serwonapedem, adresowanie danych PDO
(Process Data Objects) jest zgodne z wytycznymi standardu CiA DS402 i jest nastepujgce:

Dane czytane Stowo Zadana Zadana Zadany Zadany Zadany Funkcja
przez kontrolne pozycja predkosé moment maksymalny | tryb pracy | zatrzaskiwania
serwonaped Control Target Target sity moment sity | Mode of pozycji
RxPDO Word Position Velocity Target Max. Operation | Touch Probe
(0x1600) (0x6040) (0x607A) (Ox6FF) Torque Torque (0x6060) (0x60B8)

(0x6071) | (0x6072)
Dane Stowo Biezaca Biezaca Biezacy Biezacy btad | Biezacy Biezacy status | Zatrzasniet
wysytane statusowe pozycja predkos¢ moment | pozycji tryb pracy | zatrzasniecia pozycja
przez Status Word | Actual Actual sity Actual Mode of pozycji Touch
serwonaped (0x6041) Position Speed Actual Following Operation | Touch Probe Probe
TxPDO (0x6064) (0x606C) Torque Error (0x6061) Status Value
(0x1A00) (0x6077) | (0x60F4) (0x60B9) (0x60BA)

DYSTRYBUCJA ZEGARA NETWORK CLOCK SYNCHRONIZATION

Dystrybucja zegara umozliwia uzywanie przez wszystkie urzadzenia na sieci EtherCAT tego samego
czasu dla sterowania urzgdzen. Pierwsze urzgdzenie podrzedne petni role urzagdzenia dystrybuujgcego
czas, a wiec role urzadzenia wzorcowego dla czasu.

STATUS URZADZENIA (SERWONAPEDU) ZGODNY ZE STANDARDEM CIA DS402 ORAZ
WYSYLANIE POLECEN STERUJACYCH

Status urzadzenia dostepny jest w parametrze Status Word (0x6041). Na stan maszyny mozna wptywac
przede wszystkim poleceniami wydawanymi za pomoca rejestru kontrolnego Control Word (0x6040).

support@astor.com.pl
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STATUS SERWONAPEDU DOSTEPNY ZA POSREDNICTWEM SIECI ETHERCAT

Status serwonapedu ASTRAADA SRV moze by¢ sprawdzany przy pomocy stowa statusowego (0x6040).
Znaczenie wiekszosci bitdw w stowie statusowym jest niezmienne, ale sens niektérych bitow zalezy
jest od skonfigurowanego trybu pracy.

Opis stowa statusowego (STATUS WORD, 0x6041)

Znaczenie poszczegdlnych bitow w stowie statusowym jest nastepujgce:

Numer bitu Opis Sposéb uzycia

bitu

Ready to switch on
Switched on

Operation enabled

Fault

Voltage enabled

Quick stop

Switch on disabled

Warning — ostrzezenie np. o przegrzaniu

Zarezerwowany dla producenta (Manufacture specific)

Remote - sterowanie zdalne po sieci EthetCAT

10 Target reached -zadana pozycja lub predkos¢ zostata osiagnieta
11 Internal limit active - aktywne ograniczenie wewnetrzne
serwonapedu jak np. najechaniena kraricéwki lub osiagniecie
zadanego momentu sity

12,13 Zalezne od trybu pracy: 0]

V[ |N|lo|n|[d|lw|N|R|O

HENHEHEIEFTHEHEHHEEHE

Bit 12 przy sterowaniu pozycjg oznacza potwierdzenie otrzymania
nowej warto$ci pozycji zadanej (Setpoint acknowledge), a przy
procedurze kalibracji (Homing) $wiadczy o zakoriczeniu kalibragji.

Bit 13 informuje o wystgpieniu btedu (lag/following error)
14,15 Manufacture specific - Zarezerwowane dla producenta )

Uzycie opisanych bitéw moze by¢ nastepujace:

. O: uzycie opcjonalne,
. M: bit musi by¢ uzyty.

Kombinacje bitow 0, 1, 2, 3, 5, 6 majg okreslone znaczenie:

Stan bitow Znaczenie
MSB ........ LSB
XXXX XXXX XOxx 0000 Niegotowy do zafgczenia
XXXX XXXX X1xx 0000 Switch on zablokowany
XXXX XXXX X01x 0001 Gotowy na zataczenie
XXXX XXXX X01x 0011 Zataczony
XXXX XXXX X01x 0111 Zezwolenie na prace
XXXX XXXX X00x 0111 Aktywne szybkie zatrzymywanie

XXXX XXXX XOxx 1111

Aktywne reagowanie na bfad

XXXX XXXX XOxx 1000

Btad

Znaczenie bitow 4, 7, 8, 9, 10, 11:

support@astor.com.pl
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Numer bitu Opis
4 Zataczone napiecie. Stan 1 oznacza, ze gtdwny obwdd mocy pracujenormalnie.
7 Ostrzezenie. Stan 1 oznacza, ze serwonaped zgtositalarm.
8 Status kalibracji DC.Stan 1 oznacza, ze wewnetrzny zegar zostatzsynchronizowany z DCSynchO.
9 Praca zdalna. Stan wysoki bitu wskazuje, ze serwonaped ASTRAADA SRV jest kontrolowany przez sterownik

ASTRAADA ONE, pracujacy jako Master w sieci EtherCAT i sterownik ten zdalniesterujeserwonapedem przesytajac
dane PDO (Process Data Objects).

10 Zadany parametr zostat osiaggniety. Bit ten ma rézne znaczeniew réznych trybach pracy:

. W trybie sterowania pozycjgoznacza osiagniecie zadanej pozycji,

. W trybie sterowania predkoscig $wiadczy o osiggnieciu przez serwonaped zadanej predkosci,

. W trybie kalibracji (Homing) oznacza zakoriczenie procedury kalibragji.

11 Aktywne ograniczenie wewnetrzne:

. W trybie sterowania pozycjgoznacza osiagniecie maksymalnej dozwolonej pozycji.

. W trybie sterowania predkos$cig oznacza osiggniecie maksymalnego dozwolonego momentu sity.

Znaczenie bitow 12, 13 uzaleznione jest od skonfigurowanego trybu pracy:

Tryb pracy
Numer bitu
Sterowanie pozycja Sterowanie predkoscia Kalibracja serwonapedu (Homing)
12 Potwierdzenie osiagnigcia pozycji Potwierdzenie osiggnigcia Zakoriczenie procedury kalibracji
predkosci (Homing Attained)
13 Btad nadazania za zadangpozycjg— Btad poslizgu (Max SlippageError) — Btad podczas kalibracji
zbyt duza rozbieznosé pomiedzy zbyt duza rozbieznos$¢ pomiedzy
pozycjg zadangi biezaca predkoscigzadangbiezaca

support@astor.com.pl 18
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OPIS StOWA KONTROLNEGO (CONTROL WORD, 0X6040)

Znaczenie bitéw w stowie kontrolnym jest nastepujace:

15 .11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 (LSB)
(ms
B)

Bity Zarezerwo Halt Fault Operation Enable Quick Stop Enable Switch On
specyficzne wane Reset Mode Specific Operatio Voltage

dla n
producenta

(6] (0] (6] M (0] M M M M

Uzycie wymienionych bitdw moze by¢ nastepujace:

e 0O:uzycie opcjonalne,
e M: ten bit musi by¢ uzyty.

Znaczenie bitéw 4, 5, 6, 8:
Bity te majg rozne znaczenie, zaleznie od skonfigurowanego trybu pracy. Tryb pracy nalezy
zdefiniowac w rejestrze Mode of Operation (0x6060).

Nr bitu Tryb pracy
Sterowanie pozycja Sterowanie predkoscia Kalibrowanieserwonapedu Homing
Position Mode Velocity Mode Mode
4 Wykonaj ruch Nie uzywany Rozpoczecie procedury kalibragji
(New setpoint) (Homing)
5 Zmien nastawe natychmiastowo Nie uzywany Nie uzywany
(Change setpoint immediately)
6 O=absolutny Nie uzywany Nie uzywany
1=wzgledny, tj.inkrementalny
(Absolute/relative)
8 Zatrzymaj Zatrzymaj Zatrzymaj
(Halt) (Halt) (Halt)

Bity 9-15 sg zarezerwowane.

Legenda:
Bit Petniona funkcja

Switch On Zataczenie serwonapedu

Enable Voltage Zataczenie obwodu zasilaniadlaserwonapedu

Quick Stop Szybkie zatrzymanie (hamowanie dynamiczne)

Enable Operation Zezwolenie na prace serwonapedu

Operation Mode Specific Bity polecen zalezne od skonfigurowanego trybu pracy (zobacz opis w dalszej czesci). Tryb
pracy definiujesiew rejestrze Mode of Operation (0x6060); wartos$ci do wpisaniado tego
rejestru podane saw punktach opisujacych poszczegdlnetryby pracy.

FaultReset Kasowanie btedu

Halt Polecenie zatrzymania zhamowaniem dynamicznym
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Znaczenie bitow 0, 1, 2, 3, 7 w kontekscie realizowanych polecen:

Komenda Bit stowa kontrolnego Control Word Numer
Fault Reset Enable Quick Stop Enable Voltage Switch On przejscia w
Operation grafie przejs¢
pomiegdzy
stanami
Wytaczanie 0 X 1 1 0 2
Wytaczanie 0 0 1 1 1 10
Zataczanie 0 1 1 1 1 3
Wytaczanie 0 X X 0 X 7,9,10,12
zasilania silnika
Szybkie 0 X 0 1 X 7,10,11
zatrzymanie
Wycofanie 0 0 1 1 1 5
zezwolenia na
prace
Zezwolenie na 0 1 1 1 1 4,16
prace
Kasowanie btedu j X X X X 15
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PRACA W TRYBIE STEROWANIA POZYCIA

Praca w tym trybie polega na osigganiu zadanej pozycji, z zadang predkoscig ruchu, przyspieszeniem
oraz momentem sity. W trybie sterowania pozycjg przydatne beda nastepujgce rejestry:

W trybie sterowania pozycjg przydatne sg ponizsze parametry:

Adres Nazwa Typ Atrybut
0x6060 Control Word UNSIGNED 16 R/W
0x6041 Status Word UNSIGNED 16 R
0x6060 Modes of operation INTEGER 8 R/W
0x6061 Modes of operation display INTEGER 8 R
0x6062 Position demandvalue INTEGER 32 R
0x6063 Position actual value INTEGER 32 R
0x6064 Position actual value INTEGER 32 R
0x6065 Following error window UNSIGNED 32 R/W
0x6067 Position window UNSIGNED 32 R/W
0x607A Target position INTEGER 32 R/W
0x6081 Profilevelocity UNSIGNED 32 R/W
0x6083 Profileacceleration UNSIGNED 32 R/W
0x6084 Profile Deceleration UNSIGNED 32 R/W
0x6093 Position factor UNSIGNED 32 R/W
0x60F4 Followingerror actual value INTEGER 32 R
0x60FC Position demand value INTEGER 32 R

Legenda

INTEGER 8 — format liczby catkowitej ze znakiem, 8-bitowe;j
INTEGER 32 —format liczby catkowitej ze znakiem, 32-bitowej
UNSIGNED 16 - format liczby catkowitej bez znaku, 16-bitowej
UNSIGNED 32 - format liczby catkowitej bez znaku, 32-bitowej
R —parametr moze by¢ tylko czytany

R/W — parametr moze by¢ zaréwno czytany, jaki i zapisywany

Szczegbétowy opis poszczegdlnych obiektdw wymienionych w tabeli znalezé mozina w standardzie
CiA DS402.
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Aby uruchomié¢ serwonaped do pracy w tym trybie, wykonaj nastepujgce kroki

1.

Potacz sie ze sterownikiem, a nastepnie przejdz do sktadnika , Astraada_SRV_63”, do zaktadki
,EtherCAT 1/0O Mapping”.
Kazda nowo wprowadzong wartos¢ nalezy wpisywac¢ w kolumnie ,Prepared Value”, a chcac
j3 wpisa¢ do sterownika, nalezy nacisng¢ na klawiaturze przyciski Ctrl + F7, chcgc wykonad
force — nalezy nacisng¢ przycisk F7.
Ustaw tryb pracy, tj. parametr Mode of Operation (0x6060) na wartos¢ 1. Jest to wybranie
trybu sterowania pozycja.
Zadaj predkos$¢ ruchu w parametrze Profile Velocity (0x6081). Jednostki predkosci zadanej
to obroty/minute, a zakres dla silnika 3000rpm to <O .. 3000rpm>. Zadana predkosé
za posrednictwem sieci EtherCAT zostanie skopiowana do parametru wewnetrznego
serwonapedu P5.21 (target speed). W trybie sterowania predkoscia nie korzysta sie
z parametru Target Velocity (Ox60FF).
Zadaj przyspieszenie dla ruchu w parametrze Profile Acceleration (0x6083). Wartos¢ tg nalezy
wpisa¢ jako czas w ms, w ktdorym zostanie zrealizowane przyspieszenie od spoczynku
do predkosci znamionowej serwonapedu (rated speed). Zadana za pomocg sieci EtherCAT
wartos¢ przyspieszenia zostanie skopiowana do wewnetrznego parametru serwonapedu
P5.37 (ACC/DEC time).
Zadaj ograniczenie momentu sity dla serwonapedu Max Torque (0x6072), np. wartosc¢
100 (przyktadowo, wartos¢ ok. 40 jest wartoscig progowga dla pokonania oporéw w samym
silniku). Ta wartos¢ podawana jest w dziesigtych czeSciach procenta, a wiec wartosci
1000 bedzie odpowiadaé¢ 100% znamionowego momentu sity silnika.
Zadaj pozycje dla ruchu w parametrze Target Position (0x607A). Jednostki to: user unit.
Przyktadowo, wpisanie wartosci 100 000 spowoduje wykonanie 10 petnych obrotow
(w przypadku uzycia silnika z wbudowanym enkoderem 2500 dziatek/obrét, tj. 10 000
impulséw/ obrot).
Rozwijajgc stowo kontrolne Control Word (0x6040) rozpocznij ruch:
a. W celu zatgczenia serwonapedu zatacz cztery najmniej znaczgce bity tego stowa
(np. wpisz warto$¢ 1111 binarnie lub 15 dziesietnie lub OxOF szesnastkowo).
Sa to bity oznaczone jako: %QX2.0; %QX2.1; %QX2.2; %QX2.3.
Zalecana kolejnos¢ zatgczania bitéw to:
i. Enable Voltage
ii. Quick Stop
iii. Switch On
iv. Enable Operation
b. W celu realizacji ruchu w trybie relatywnym wpisz warto$¢ 1111111 binarnie lub 127
dziesietnie. Odpowiada to zataczeniu trzech kolejnych bitdw : %QX2.4; %QX2.5;
%QX2.6 (New set-point, Change set immediately, Absolute/Relative. Po zatgczeniu
bitow kontrolnych o0$ serwonapedu jest sterowana zadang wartoscig predkosci
i momentu sity.

Zmiane pozycji mozesz obserwowac w rejestrze Position Actual Value (0x6064).

Biezacg predkosé mozesz obserwowac w rejestrze Speed Actual Value (0x606C).
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Opcjonalnie mozesz tez obserwowac biezgcy moment sity Torque Actual Value (0x6077), btad pozycji
Following Error Actual Value (0x60F4) oraz prad pobierany przez silnik Current Actual Value (0x6078).

Sprawdz? rejestr statusowy Status Word (0x6041), ktdry informuje o stanie serwonapedu.

Jezeli serwonaped zgtosit btgd (np. na skutek niewtfasciwie zadanych parametréow ruchu, przyktadowo
btad o kodzie Er22-0 w przypadku nieutrzymania pozycji na skutek zadania zbyt matego momentu sity),
mozna go skasowac zmieniajgc stan bitu kontrolnego Fault Reset z 0 na 1 w stowie kontrolnym,
tj. bit 7 w Control Word (0x6040).

Zatrzymanie ruchu moze odby¢ sie przez wyzerowanie zezwolen na ruch w stowie kontrolnym Control
Word (0x6040) albo przez zatgczenie 6smego bitu w tym stowie, tj. bitu Halt.

Uwaga

Przed wywotaniem ruchu serwonaped musi by¢ w stanie gotowosci, tj. musi mie¢ zatgczone
bity 0, 1, 2, 3 (odpowiada to wartosci dziesietnej 15 w rejestrze kontrolnym). Dopiero wtedy mozna
wydac¢ polecenie ruchu, a wiec, jak opisano w przykfadzie powyzej, zatagczy¢ dodatkowo bity 4, 5, 6
(co odpowiada wartosci 127 dziesietnie). Serwonaped nie wykona ruchu w przypadku przejscia ze
stanu wytgczenia (wyzerowane wszystkie bity kontrolne) do zatgczenia i wydania polecenia ruchu,
tj. zmiany bitu 4 z False na True (nowa nastawa); np. mogg zosta¢ zatgczone jednoczesnie
bity 0, 1, 2, 3, 4, 5, 6, co odpowiada wartosci 127 dziesietnie. Przyktadowa prawidtowa sekwencja
zafaczania bitow w stowie kontrolnym jest nastepujaca:

Kolejne Bit 8 Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 Stan serwonapedu
polecenie w
sekwencji
1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Niegotowy (Odec)
2 0 0 0 1 1 1 Gotowy (15dec)
3 0 0 1 1 1 1 1 1 1 Polecenie ruchuw trybie
relatywnym,
natychmiastowe (127dec)
0 0 0 0 0 1 1 1 1 Gotowy (15dec)
5 0 0 1 1 1 1 1 1 1 Polecenie ruchuw trybie
relatywnym,
natychmiastowe (127dec)
0 0 0 0 0 1 1 1 1 Gotowy (15dec)
7 0 0 1 1 1 1 1 1 1 Polecenie ruchuw trybie
relatywnym,
natychmiastowe (127dec)
8 1 0 0 0 0 1 1 1 1 Polecenie zatrzymania
(Halt)! (256dec)
9 0 0 0 0 0 1 1 1 1 Gotowy (15dec)
10 0 0 1 1 1 1 1 1 1 Polecenie ruchu (127dec)
11 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Wolny wybieg? (271dec)
12 0 0 0 0 0 1 1 1 1 Gotowy (15dec)

! polecenie Halt spowoduje szybkie zatrzymanie serwonapedu i utrzymanie biezgcej pozyciji. Jezeli serwonaped
bytby pod obcigzeniem, to bedzie on préobowat skompensowac dziatajgce na niego sity.

2 Wolny wybieg przy rozpedzonym serwonapedzie spowoduje odciecie napiecia zasilajgcego silniki zatrzymanie
serwonapedu na skutek dziatajgcych sit oporu. Natomiast w przypadku obcigzenia serwonapedu sitami, np. sitg
grawitacji podnoszonego przezen obiektu, nastgpi opadanie tego obiektu.

support@astor.com.pl 23
www.astor.com.pl/kontakt ‘(:/)' ASTOR styczen 2019



* gdzie technologia spotyka cztowieka
A

ASTRAADA

13 Polecenie ruchuw trybie
relatywnym, do
wykonania po

zakoriczeniu biezgcego
ruchu (95dec)

14 0 0 1 0 0 0 0 0 Polecenie ruchuw trybie
absolutnym,
natychmiastowe (63dec)

15 0 1 0 0 0 0 0 0 0 Kasowanie btedu

(128dec)

itd.

Przed wydaniem kolejnego polecenia nalezy upewni¢ sie co do aktualnego stanu, w jakim znajduje sie
serwonaped. W tym celu prosze sprawdzi¢ bity w stowie kontrolnym. Znaczenie bitéw w stowie
kontrolnym opisane jest we wczesniejszej czesci niniejszej dokumentaciji.

Devices - 0 X

Dostep do parametrow serwonapedu mozliwy jest w oprogramowaniu

=) Astrasds SRV 1b [+
- _ggf‘::f:gf“mﬂ‘ﬂe’“m““‘”” CodeSYS po potaczeniu sie ze sterownikiem ASTRAADA One i po
-u[%..:zﬁ...[n..] dwukrotnym kliknieciu na serwonaped w oknie Devices (pozycja
Library Manager
B pLc 7RG (PRG) Astraada_SRV_63).

= @ Task Configuration
=% EtherCAT Master

) enercar mesteretecar | W zaktadce EtherCAT /O Mapping mozna obserwowac dane i zmienia¢

= @ MainTask . L.
) ric_prc ich wartosci.
=% vIsu_TasK
@ VisuElems.Visu_Prg
= Visualization Manager
TargetVisualization
&8 webvisualization
@ Visualization

= m T liastae (Ethar CAT Mactar)
I ﬂi Astraada_SRV_63 (Astraada_SRV_63(;

] visualization [ Device (] EtherCAT Master [F PcPRG ' Astraada_SRV_63 x

‘ Slave | Expert Process Data I Process Data | Startup parameters I Orling | = EtherCAT 1/O Mapping |Siz=h.|s I 0 Information
Channels
Variable Mapping  Channel Address Type Default Value Current Value  Prepared Value Unit Description
+-Fp Control Word QWD UINT Control Word
H '@ Target Position %001 DINT Target Position
+ Ty Target Velocity %002 DINT Target Velocity
+- " Mode of Operation QE12 SINT Mode of Operation
+ Ty Touch Probe Function QW T UINT Touch Probe Function
®- " Profilevelocity QDG UDINT ProfileVelocity
+ Ty Profile Acceleration %005 UDINT Profile Acceleration
R ] Status Word eIWD UINT Status Word
] Position Actual Value %ID1 DINT Position Actual Value
- A Speed Actual Value RID2 DINT Speed Actual Value
H- 4 Torque Actual Value %IWG INT Taorgue Actual Value
] Following Error Actual Value %I04 DINT Following Error Actual Value
] Current Actual Value %W 10 INT Current Actual value
4 Ay Touch Probe Status %IW1l UINT Touch Probe Status
] Touch Probe Value %IDE DINT Touch Probe Value
4 Ay Digital inputs %ID7 UDINT Digital inputs
+ Ay Digital outputs %ID8 UDINT Digital outputs
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Programowanie sekwencji ruchéw
Wykonanie ruchu na pozycje nastepuje po:

e  Okresleniu parametréw tego ruchu, jak predkos¢, dystans, czas przyspieszania,
e Zmiane stanu czwartego bitu kontrolnego z FALSE na TRUE.

Stan serwonapedu mozna obserwowaé za pomocy bitéw stowa statusowego otrzymanego
z serwonapedu. W szczegolnosci bity 10 i 12 sg przydatne dla programowania sekwencji ruchdéw, czyli
kilku ruchow wykonywanych po sobie:

e Stan wysoki bitu 12 jest potwierdzeniem od serwonapedu o przyjeciu nowej komendy
do wykonania,
e Stan wysoki bitu 10 swiadczy o zakorczeniu ruchu.

Sugeruje sie wydawanie tylko jednego polecenia z zawczasu, tzn. w trakcie wykonywania biezgcego
ruchu badZ tez wydawanego po zakonczeniu ruchu. W przypadku wydania od razu kilku kolejnych
polecen serwonaped co prawda zapamieta je w kolejce do zrealizowania, ale nie bedzie mozliwosci
tatwego sledzenia, ktory ruch z zadanej sekwencji jest aktualnie wykonywany przez os.

Idea tworzenia sekwencji ruchéw jest nastepujgca:

p- h p- N p- h p .
Sprawdzanie bitu 12
stowa statusowego
7adanie . Zataczenie . . (potwierdzenie
6 4 bitu REALIZACIA przyjecia polecenia)
pa r?:;ﬁ urow kontrolnego RUCHU
(wykonaj ruch) i bitu 10 (pozycja
osiggnieta = ruch
j zakoriczony)
A 4 Q y A y \ y
P
N
y | \
I |
; \\ p !fl_.-
“\\ . 4 Y, g
< - B _//
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Uproszczony algorytm tgczenia ruchow w sekwencje:

26

Uruchomienie
sekwencji
|
v
Ustaw licznik
ruchdw na 1
—_— T |
.~ ZIbocze narastajacedla v
|:/ bltu Conu'ul\v\‘furd.!i ":I Wezytaj
. jest wydaniem i »|  parametry
“---.x______lm mendy dlaruchu ruchu
I T Stan bitow statusowych podczas
. k i —_
~ wyz: » wykonywania programu ~ Suwenspad _____.\\
™~ ControlWord.4 StatusWord. 10 ~FALSE | ( potwierdzit )
AN I StatusWord.12 =FALSE | °\_ otrzymanie nowej
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Zatgcz y /__ T
ControlWord.4 StatusWord.10 = FALSE T
‘ StatusWord.12 = TRUE #
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—Bit 10 1"?““\_:} StatusWord.10 = TRUE ~
’—<“xi% - StatusWord.12 = TRUE e —
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N /
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|
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PRACA W TRYBIE STEROWANIA PREDKOSCIA

W trybie sterowania predkoscig, serwonaped realizuje ruch z zadang predkoscig. Zmiany predkosci
realizowane s3 zgodnie z zadanym przyspieszeniem. Aby uruchomi¢ serwonaped do pracy w tym
trybie, wykonaj nastepujace kroki:

1. Potacz sie ze sterownikiem, a nastepnie przejdz do sktadnika , Astraada_SRV_63”, do zaktadki
,EtherCAT 1/0O Mapping”.

Kazda nowo wprowadzong wartos¢ nalezy wpisywa¢ w kolumnie ,Prepared Value”, a chcac
ja wpisa¢ do sterownika, nalezy nacisng¢ na klawiaturze przyciski Ctrl + F7, chcgc wykonaé
force — nalezy nacisng¢ przycisk F7.

2. Woybierz tryb pracy serwonapedu jako sterowanie predkoscig. W tym celu, do parametru
Mode of Operations (0x6060) wpisz warto$¢ 3 — jest to wybranie trybu sterowania predkoscia.

3. W parametrze Profile Acceleration (0x6083) zadaj przyspieszenie dla rozpedzania. Wartos¢
zadawana jest w milisekundach, jako czas rozpedzania od spoczynku do predkosci
znamionowej serwonapedu. P0.54. serwonaped pozwala na zdefiniowanie innego czasu
rozpedzania (Profile Acceleration) niz czasu hamowania (Profile Deceleration).

4. Zadaj ograniczenie momentu sity dla serwonapedu Max Torque (0x6072), np. wartosé
100 (przyktadowo, wartos¢ ok. 40 jest wartoscig progowa dla pokonania oporéw w samym
silniku). Ta wartos¢ podawana jest w dziesigtych czesciach procenta, a wiec wartosci
1000 bedzie odpowiada¢ 100% znamionowego momentu sity silnika, wartosci 40 bedzie
odpowiadaé 4% znamionowego momentu sity, itp.

5. W parametrze Profile Deceleration (0x6084) zadaj przyspieszenie dla hamowania. Wartosé
zadawana jest w milisekundach, jako czas hamowania od predkosci znamionowej
serwonapedu do zatrzymania. Wartos$¢ ta zostanie skopiowana do parametru wewnetrznego
serwonapedu P0.55.

6. Za pomocg odpowiednich bitdw w rejestrze kontrolnym Control Word (0x6040) zatgcz
serwonaped. Nalezy w tym celu zatgczy¢ cztery najmtodsze bity 0000 0000 0000 1111,
(oznaczone jako: %QX2.0; %QX2.1; %QX2.2; %QX2.3). Zalecana kolejno$¢ zatgczania bitdw to:

i. Enable Voltage,
ii. Quick Stop,

iii. Switch On,

iv. Enable Operation.

7. Zadaj predko$¢ ruchu w parametrze Target Velocity (Ox60FF). Predko$¢ zadawana jest
w obrotach na minute. Zadana warto$é zostanie skopiowana do parametru wewnetrznego
serwonapedu P4.13. CiA DS402, w trybie sterowania predkoscia wartos¢ predkosci nalezy
zadawa¢ w parametrze Target Velocity (Ox60FF), a nie Profile Velocity (0x6081). Zakres
wartosci dla silnika 3000rpm to <-3000 ... +3000rpm>. w przeciwiestwie do trybu sterowania
pozycjg, w trybie sterowania predkosci zmiana wartosci zadanej predkosci spowoduje
natychmiastowg reakcje silnika serwonapedu.

8. Za pomocg odpowiednich bitéw stowa statusowego Status Word (0x6041) zaobserwuj prace
serwonapedu. Skorzystaj z bitdw: Speed zero, Max slippage error, Target reached, Internal
limit active.

9. Zmiana na ruchu parametrow, np. zadanej predkosci Target Velocity (Ox60FF) oraz momentu
sity Max Torque (0x6072) zostanie natychmiast zrealizowana przez serwonaped.
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KALIBROWANIE SERWONAPEDU (HOMING)

Kalibrowanie serwonapedu poprzez wywotanie procedury Homing uzywane jest w celu znalezienia
pozycji bazowej. Uzytkownik okresla metode bazowania oraz jego predkos¢. W tym trybie konieczne
jest dotaczenie do serwonapedu zewnetrznego czujnika Home Switch, do gniazda CN1.

Korzystanie z procedury Homing jest nastepujgce:

1. Potacz sie ze sterownikiem, a nastepnie przejdz do sktadnika , Astraada_SRV_63”, do zaktadki
,EtherCAT 1/0O Mapping”.

Kazda nowo wprowadzong warto$é nalezy wpisywac¢ w kolumnie ,Prepared Value”, a chcac
jg wpisa¢ do sterownika, nalezy nacisng¢ na klawiaturze przyciski Ctrl + F7, chcgc wykonad
force — nalezy nacisng¢ przycisk F7.

2. Aktywuj tryb Homing poprzez wpisanie wartosci 6 do rejestru definiujgcego tryb pracy
serwonapedu, tj. rejestru Mode of Operations (0x6060).

3. Istniejg rozne metody bazowania, dlatego do rejestru okreslajgcego metode bazowania,
tj. Homing Method (0x6098) wpisz odpowiednig wartos¢ z zakresu od 1 do 35, zgodnie ze
standardem DS402.

4. Whpisz przesuniecie Homing Offset (0x607C). Wprowadzona wartosé zostanie skopiowana
do parametru P5.14 serwonapedu.

5. Wopisz pierwszg predkos¢ bazowania (Sub-1) w parametrze Homing Speed (0x6099, element nr
1 tablicy 2-elementowej). Predko$¢ ta zadawana jest w obrotach na minute. Wprowadzona
wartos¢ zostanie skopiowana do parametru P5.12 serwonapedu (domysinie znajduje sie tam
wartos¢ 100).

6. Wopisz drugg predkos¢ bazowania (Sub-2) w parametrze Homing Speed (0x6099, element nr 2
tablicy 2-elementowej). Predkos$¢ ta zadawana jest w obrotach na minute. Wprowadzona
wartosc zostanie skopiowana do parametru P5.13 serwonapedu (domyslnie znajduje sie tam
wartosc¢ 20).

7. Zadaj ograniczenie momentu sity w parametrze Max Torque (0x6072). Jednostki dla wartosci
tego parametru to dziesigte czesci procenta znamionowego momentu sity.

8. Skonfiguruj w serwonapedzie wejscie Home. W tym celu dla wybranego wejscia
w serwonapedzie skonfiguruj funkcje nr 0x17 lub 0x117 (Home switch input). W tym celu,
za pomocy klawiatury na wzmacniaczu lub oprogramowania konfiguracyjnego
do wzmacniacza, wpisz tg funkcje do parametru o odpowiednim numerze.

Logika dziatania wejs¢

Rdznicg pomiedzy funkcjg 17 a 117 jest logika dziatania wejscia. Przypisanie wejsciu funkcji 117
oznaczac bedzie, ze czujnik HOME jest normalnie otwarty, czyli dopiero po najechaniu na niego
zostanie zamkniety obwdd dla wejscia i podane bedzie wtedy napiecie 24VDC na wejscie
wzmachiacza. Funkcja 17 dziata w logice odwrotnej, tj. zaktada sie wtedy, ze po najechaniu
na czujnik nastepuje rozwarcie obwodu i odciecie napiecia 24VDC z wejScia wzmacniacza,
a wiec jest dedykowana dla czujnika HOME  normalnie zamknietego.

support@astor.com.pl 28
I www.astor.com.pl/kontakt ‘(:/)' ASTOR styczen 2019



* gdzie technologia spotyka cztowieka
A

ASTRAADA

Opis wybranych zaciskéw w gniezdzie przytgczeniowym CN1 wzmacniacza i rejestrow
parametryzujgcych funkcje dla wejs¢ dwustanowych:

Nr zacisku Wejscie Parametr we Przyktadowa Nazwa Funkcja
wzmacniaczu konfiguracja
16 DI1- Digital input P3.00 0x03 SON Uaktywnienie serwonapedu (Servo
1 enabling)
37 DI2 - Digital input P3.01 0x17 HOME | Wejsciez czujnika bazowania (HOME)
2
10 DI3 - Digital input P3.02 0x04 CLA Kasowaniebtedu (Alarm clearance)
3
39 DI4 - Digital input P3.03 0x16 EMG Wytgcznik bezpieczenstwa (Emergency
4 Stop)
34 DI5— Digital input P3.04 0x00 - -
5
17 DI6— Digital input P3.05 0x00 - -
6
3 DI7 - Digital input P3.06 0x00 - -
7
4 DI8 — Digital input P3.07 0x00 - -
8
18 DI9 - Digital input P3.08 0x00 - -
9
22 DI10 - Digital input | P3.09 0x0 - -
10
2 - - - COM+ | Wejsciedla zasilania (24VDClub 0V)3
12 - - - COM- Masa dla wewnetrznego zrddfa zasilania
24VDC
40 - - - 24V Wyjs$ciezwewnetrznego Zrédta zasilania
24VDC

Uwaga: po zmianie konfiguracji wejsc¢ konieczny jest restart zasilania serwonapedu. Sprawdzana
wtedy jest poprawnosc¢ konfiguracji wejs¢ (np. czy nie powtarzajq sie przypisane funkcje dla roznych
wejsc).

Jak wida¢, w powyzszym przykfadzie wejsciu DI2 zostata przypisana funkcja HOME,
dedykowana dla czujnika HOME normalnie zamknietego.

Podigcz do tego wejscia sygnat z czujnika bazowania HOME. Rozmieszczenie zaciskéw
przytgczeniowych w gniezdzie CN1 jest nastepujgce (widok na gniazdo, patrzac na przdéd wzmacniacza):

3 Wejécia dwustanowe we wzmacniaczu s bipolarne; prosze poréwnaé ze schematami obwoddw wej$ciowych,
zamieszczonych w dalszej czesci tej dokumentacji.
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W przypadku uzycia wejscia DI2 jako HOME, mozna zewrzec¢ zaciski 40 (24V) z 2 (COM+).
Aktywowanie tego wejscia nastgpi w momencie potgczenia zacisku 37 (DI2) z 12 (COM-).

Wejscia dwustanowe serwonapedu ASTRAADA SRV mogg zosta¢ podiagczone do pracy w logice
dodatniej lub logice ujemnej. Wybér logiki odbywa sie dla wszystkich wejs¢, a nie indywidulanie dla
kazdego z wejs¢. Sposoby podtgczenia sygnatu do wejs¢ dwustanowych z uzyciem zewnetrznego zrédta
24VDC z uwzglednieniem logiki dodatniej i ujemnej oraz zrédta zasilania wewnetrznego i zewnetrznego
sg nastepujgce:

Podfgczenie wejscia dwustanowego z uzyciem zewnetrznego Zrodta zasilania

2 gt ":'y'e side 12[com-
¥ g N Drive side
— ~ ( N ) 2 [COM+ 4
. 12~24V \=FSka
o —=t ! / N
SON switch input terminal . —
12 |COM- SON switch input terminal
2 JCOM+ 4 Drive side 12| COM-
K Drive si
Ve N 2 lcoOM+ rive side
—12~24V ' N )
T i o -
L ——12~24V S
SON switch input terminal
12 |COM- _;' SON switch input terminal

Podtqczenie wejscia dwustanowego z uzyciem lokalnego zasilacza we wzmacniaczu

40] 24V 12-COM_
Drive side 2 |lcom+ Dri id
2| COM+ =+ I rive side
= <t
(g
— 5
SON switch input terminal SON switch input terminal
3
12| COM- 40|24V
40] 24V 12| com-
p
2 ’MEET Drive side E,%EZT Drive side
N
Bt L £
[\)7 SON switch input terminal { SON switch input terminal
p
12{COM- 40|24V,
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9. Za pomocg bitow w stowie kontrolnym Control Word (0x6040) zatgcz serwonaped (tj. zatacz
cztery najmtodsze bity).

10. Zmiana stanu bitu Bit4 w stowie kontrolnym 0 -> 1 rozpocznie procedure bazowania.

11. Sprawdz stan silnika oraz czujnika Home Switch po zakonczeniu procedury bazowania.

12. Za pomoca odpowiednich bitdw stowa statusowego Status Word (0x6041) zaobserwuj prace
serwonapedu. Skorzystaj z bitéw: Homing error, Homing Attained, Target reached.

Lista parametréw powigzanych z bazowaniem osi

Adres Nazwa Typ Odczyt/zapis
0x6040 | Stowo kontrolne UNSIGNED16 | RW
0x6041 | Stowo statusowe UNSIGNED16 RO
0x6060 | Tryb pracyserwonapedu INTEGER8 RW
0x6061 | Prezentowanie trybu pracy (potwierdzenie zadanego trybu) | INTEGER8 RO
0x607C | Przesuniecie Offset dla pozycji bazowej INTEGER32 RW
0x6098 | Metoda bazowania UNSIGNED32 RW
0x6099 | Dwie predkosci bazowania ARRAY RW

Analiza stowa statusowego Status Word (0x6041) pod katem funkcji Home.

Numer 15 (MSB) 14 13 12 11 10 9..0
bitu (LSB)
Znaczenie Btad Zakonczenie Pozycja
bitu bazowania | bazowania osiagnieta
(Homing (Homing (Target
Error) Attained) reached)
Legenda:
Nazwa Wartos¢ Opis
Pozycja osiagnigta 0 Halt= 0: pozycja bazowa nie osiggniegta
Halt=1: 0§ w trakcie hamowania
1 Halt= 0: pozycja bazowa osiagnieta

Halt=1: 0§ zatrzymana
Procedura bazowania niezakonczona

Zakoniczenie bazowania

Procedura bazowania zakoriczona powodzeniem
Brak btedu bazowania
Wystapit btad bazowania, przyczyne btedu mozna znalez¢ w kodzie btedu

Btad bazowania

R|O|k (O

Przed wywotaniem ruchu na pozycje bazowa HOME, nalezy okresli¢ predkosci najazdowe. Okresla sie
predkos¢ najazdu zgrubnego (predkos¢ wiekszg) oraz najazdu dokfadnego (predkosé mniejszg)
w 2-elementowym parametrze tablicowym o adresie 0x6099 Subl i 0x6099 Sub2 Homing Speeds.
Wartosci ustawione w tym parametrze zostang zapisane w serwonapedzie w parametrach P5.12
i P5.13 wzmacniacza serwonapedu.
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Przyktadowa metoda bazowania:

Wartos¢
parametru Metoda Opis
Homing Method
(0x6098)
6 Bazowanie z uzyciem . 0$ rozpoczyna ruch z wieksza predkoscignajazdowa (1) w kierunku ,do

kraicéwki Home Switch przodu”.
i znacznika 2" z e Ponajechaniu na czujnik HOME nastepuje zmniejszenie predkosci do (2),
enkodera do momentu az o$ zjedzie z czujnika HOME.

. Po zjechaniu zczujnika nastepuje zawrdoceniekierunku ruchuijazdaz
mniejszg predkoscia(2) .

. Po najechaniuna czujnik HOME nastepujeruch, az do pierwszego
znacznika ,,Z” i zatrzymanie osi w pozycji HOME.

Home sensor

T
®©

Z signal pulse

e

—1

Home switch

Prosze zwrdci¢ uwage na skonfigurowang logike dziatania dla wejscia HOME. W przypadku wybrania
niewtasciwej logiki zostanie zrealizowana tylko druga czes¢ najazdu na czujnik HOME, tj. z druga
predkoscia.
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WYSWIETLENIE WIZUALIZACJI W OKNIE PRZEGLADARKI

Aby wyswietli¢ aplikacje wizualizacyjng w oknie przegladarki, nalezy wpisa¢ w niej adres wg.
nastepujacego wzorca:

http://169.254.255.1:8080/test.htm

gdzie:

e 169.254.255.1 jest przyktadowym adresem IP sterownika ASTRAADA ONE
o ,test" jest przyktadowa nazwg okna startowego dla wizualizacji.

I)!ui:s - X /Ej PLC_PRG ﬁ WebVisualization X /@ Zalaczenie_serwonapedu
=5 Astraads SRV 17 [=]
= m Device (Berghof MX6 Control) Start Visualization: Ekran_startowy E]
= Bl PleLogic Name of .htm file: test
= o Application
Astraada_SRV_cbrazy Updaterate {ms): 200
m Library Manager Default Communication Buffer Size: 50000
BF] pLC_PRG (PRE)
= @ Task Configuration Show usedVisualizations
= g8 EtherCAT_Master Scaling options
@ EtherCAT_Master.EtherCAT Task @ Fixed () Isotropic () Anisotropic
= @ MainTask - B B
@ PLC_FRG Client width: 1630
= @ VISU_TASK Client height: 1050
@ VisuElems. Visu_Prg
= Visualization Manager Presentation Options
8 Taroetvisualzation [¥] Antialiased Drawing
[ webviualzaton
o] CRran_starowy Default text input
@ Kalibrowanie_osi
@ Sterowanie_pozycja
@ Sterowanie_predkosda
@ Zalaczenie_serwonapedu
=[]l EthercAT_Master (EtherCAT Master)
m Astraada_SRYV_63 (Astraada_SRV_63(8Bit Asyn D

fZaIaaame_serwonapedu )‘\+

169.254.255.1:8080/test. htrn

ZALACZENIE SERWONAPEDU

STATUS 051 BITY HONTROLNE
o 0 Readyto Switch On ()0 switch on
o 1 Gwitched On 01 Enable Yoltage
. 2 Operation Enabled ()2 Quick Stop
. 3 Fault OS Enable Operation
4 voltane Enablag ()7 Fault Reset kKASU BLEDY

o & Quick Stop

. & Switch On Disabled

. T Warning
BIEZACE PARAMETRY 051

| Fredkosc: 0 RFM |

‘ Pozytja: 6027756 IMP ‘
STAN WEJSC ‘

homent sily: 0 %

‘ Sterowanie predkoscia

Sterowanie pozycja

Kalibrowanie 0si

-
5 | Prad: 0 mA |
-

(L L]
203 4
L L1
ioa 4

-® -®

0 ‘ Tryb pracy: 3 ‘
Pokaz inne parametry
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WYBRANE KODY BLEDOW ETHERCAT

Podczas pracy z serwonapedem mozna spotkaé nastepujgce kody btedow, wyswietlane na
wyswietlaczu wzmacniacza:

Kod btedu Opis

Er01-0 Uszkodzenie tranzystora IGBT

Er02-0 Btad enkodera — przerwane potaczenie

Er02-7 Brak komunikacji zenkoderem (uszkodzony lub niepodtaczony enkoder)

Er02-c Btad enkodera — brak danych w pamieci EEPROM

Er04-0 Bfad inicjalizacji systemu

Er07-0 Btad przecigzenia podczas odzysku energii (hamowania)

Er09-1 Nie zatadowano wstepnych parametréw wzmacniacza (EEPROM fault — data verification error); prosze odestac
wzmacniaczdo firmy ASTOR

Er12-0 Przypisano ta samg funkcje dla dwdch lub wiecej wejs$¢ dwustanowych wzmacniacza

Er22-0 Nie udato sie osiagnac zadanej pozycji (moze to wynikac np. ze zbyt matej warto$ci momentu sity, jaka dysponuje
silnik lub programowego ograniczenia momentu sity silnika)

Er24-b Utrata komunikacji EtherCAT (uptynieciezadeklarowanego czasu timeout w parametrze P4.09).
Bfad ten zostaniezgtoszony réwniez wtedy, gdy komunikacja EtherCAT przebiega poprawnie, lecz kabel
komunikacyjny EtherCAT taczacy sterownik ASTRAADA ONE ze wzmacniaczem zostat wpiety do gniazda drugiego,
zamiastdo gniazda pierwszego we wzmacniaczu (gniazdo CN3).

Er24-c EtherCAT fault-EEPROM fault

O ile nie jest to btad sprzetowy, to kasowanie btedu wzmacniacza moze odby¢ sie jedng z ponizszych
metod:

e restart zasilania wzmacniacza,

e za pomoca wejscia dwustanowego, dla ktdrego przypisano funkcje kasowania btedéw Alarm
Clearing CLA (funkcja nr 04),

e bitem 7 stowa kontrolnego ControlWord, wysytanego do serwonapedu za pomocg sieci
EtherCAT (pod warunkiem, ze komunikacja EtherCAT w dalszym ciggu funkcjonuje
poprawnie).
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CO SPRAWDZIC, GDY SERWONAPED NIE DZIAtA

Jezeli serwonaped nie dziata, prosze sprawdzic:

e czy zadany moment sity (Max Torque) nie jest zerowy,

e czy pozostate parametry sg prawidtowe (np. niezerowa predkosc¢ zadana),

e czy serwonaped nie zostat zatrzymany poleceniem HALT (zataczony dsmy bit w stowie
kontrolnym),

e czy serwonaped zostat zatgczony za pomocg bitow 1, 2, 0, 3 w stowie kontrolnym (Enable
Voltage, Quick Stop, Switch On, Enable Operation) oraz czy serwonaped potwierdzit to,
za pomoca bitéw statusowych 0, 1, 2, 5 (Ready to Switch On, Switched On, Operation Enabled,
Quick Stop),

e czy serwonaped nie zgtosit btedu za pomoca bitu 3 w stowie statusowym (Fault),

e czy serwonaped nie zgtosit btedu na skutek wprowadzenia niedozwolonych nastaw
(przyktadowo zerowy moment sity); mozna to sprawdzi¢ za pomocg bitu 12 w stowie
statusowym (Target Value Ignored),

e czy w serwonapedzie nie wystgpit btad najechania na krancéwki — sprawdzi¢ bit 11 w stowie
statusowym (Internal Limit Active),

e czy sterownik ASTRAADA One komunikuje sie za pomocg sieci EtherCAT z serwonapedem
ASTRAADA SRV i moze nim sterowac,

e czy serwonaped nie jest jeszcze w trakcie realizacji ruchu podczas wydawania nowego
polecenia w trybie sterowania pozycjg (mozna tez zatgczyé bit 5 w stowie kontrolnym w celu
natychmiastowego wywofania nowej komendy).

e Sprawdzi¢, czy kabel komunikacyjny EtherCAT zostat wpiety do gdérnego gniazda
we wzmachiaczu (ztgcze CN3).
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