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In- en uitgangen
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In- en uitgangen van de Servo Trainer

Voor deze meting gebruiken we de verticale opstelling

Start de MelServo setup software versie 1.61 en stel de communicatie met de
Servoversterker in. Verbind de PC met een 1 op 1 kabel met de MR-J2S-CL. Bij
de onderstaande instelling gaan we er vanuit dat de communicatie parameters in
de versterker op default staan (parameter 16 = 0000)

% MR-J25-CL ,9600bps

¥ Syctam Settings

MITSUBISHI Servo Configuration Software [005tation]

-~ Capacity selection

Model Se\ection:IMR.st-CL

T00/200Y 7KW or helow 'I

Baud Rate Se\ectinn'lgsuu

— Station number selection ——

Comm Port Selection: |1

Without station
nurnber

s with station
numher

Caneel

Om er zeker van te zijn dat alle parameters op default staan kunnen we de volgende

handeling verrichten.

Kies Parameters / parameterlist

selecteer set to dedefault
selecteer Write All

Als dit klaar is dient de servo versterker spanningsloos gemaakt te worden.

~ MR-J25-CL HELP
Ele Edi Bookmark Options Help

Conterts| Index | Back | Pint | <« | » |

Parameter No.16
For any parameter proceeded by %, set the parameter value and switch power ff once, then switch it on again to make that parameter
setting valid

* Serial communication function selection, alarm history clear:
Used to select the serial communication EITERg, select various ¢

ommunication conditions, and clear the alarm history,

oooo
123

0: Invalid
1: Valid
Reply sent after delay time of 800 s or more

*2 Serial communication standard selection
0: RS-232C used
10 RE-422 used

“3 Alarm history clear
0: Invalid
1: Valid
When alam history clear is made valid, the alarm history is cleared at next power-on. After the alram histry is cleared, the setting is
autornatically made invalid (reset to 0),
*4 Seria) [EEIETH selection
0: 9600[bps]
1:19200[bps]
2: 38200(bps]
3: 57600[bps]
4 4800[bps] (For MR-DPED)

Initial Value: 0000

Setting Range: 0000h to 1114h
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Parameter>Devices settings

Voordat we de in- en uitgangen van de regelaar kunnen aanpassen dienen we
parameter 19 op O0OE te zetten. Dit doe je op de regelaar met de knopjes onder het
klepje.

Druk op MODE totdat er een P verschijnt.

Kies parameter 19, bevestigen met SET

Druk opnieuw op SET om parameter 19 te veranderen.
Stel met Up en DOWN de gewenste waarde in.

Druk op SET om de waarde over te nemen.

e Zet Servoversterker UIT en weer AAN

Vervolgens ga we naar Parameter>Devices settings

p Read device settings from servo amplifier? Set parameter Mo, 19 to "000E". When opened offling, the default inputfoutput Function device settings wil
display.

s b Cancel

In de DIDO setting kunnen we de functionaliteit van de in en uitgangen zelf bepalen,
door de functies uit “DIDO function display” naar de gewenst in en uitgangen te
slepen. Door in de pop-up DIDO device settings in de kolom Function op de logische
benaming te klikken, wordt deze ingang beschikbaar (VVacant). Door nu een logische
benaming vanuit de pop-up DIDO function display op te pakken met de muis en te
slepen naar de klemnummer op de pop-up DIDO device settings wordt deze ingang
toegekend (Drag and Drop)

We gaan in dit practicum de default bordjes gebruiken, dus we zetten de instellingen
op standaard met de knop “SET to Default”

Write



% MR-125-CL 9600bps MITSUBISHI Servo Configuration Software  [00Station] EX

Eils System Moritor @larm Diagnostics Parameters Iest Adyancsd-Function

ProgranData  Help

+5/DIDO device setting

File name
Input pin Output pin
Fin N Function Fin N Functian
CNIAE royimity dog CHIATE [Feroing Complet
CNTA1G erva-on
CNIES stop CNiE-4 rogram output 1
GNTE-7 __|Reverse rof start CNTE-B Gsition end
CN1EE slet CN1B18 Trouble
-a rogram N sict 1 CN1B-19 Reau
C 4 rogram No sict 2
C 5 |reset
C 6 i ot Stk end
C Fuvs rot strkend

Select CN1A-19

 Input

~Input rOutput
inp £ " Quiput
Inpt devics function Output device function fead e |
[Ma function :No function
Emc ston RD_Read

ISON : Servo-on LM :Trouble

Verity Setto Default

SP Fud rof strk end FZeroing Complel
R _Fmo brake outpt

5T1 :Forward rot start
ST2 :Reverse rot start [POT :Pasition range

D0 slct NG WWarning
G :Proximity dog NG:Battery warning
0 :Prograrm Mo slct 1 [TLC -Limiting torgue
1 :Pragram Mo slct 2 US Temporaly stop
[2 :Prograrn Mo slet 3 :
I3 : Program No slct 4 IOUT1:Program output 1
R_Qverride slct OUT2:Prograrm output 2
ML :Exd trg Imt slct IOUTS:Program output 3

TL2 :Int tro Imt slet ISOLT "SYNC" sync. output

PC_:Propottion cntrl PED :Position end

STP Temp stop/Restart

TPD :Pulse gen. rul 1

TP1 :Pulse gen. mul.2

LPE .Cu.pos.laich input Assignmert checkfauto ON |
setting

P_Gain change sict

PI -Program input 1
PI2 :Program input 2 I Close !

3 :Program input 3

Druk op Assigment check/auto ON settings.

In dit window kun je zien welke signalen zijn toegekend aan in en uitgangen en welke
functie automatisch aan staan. De emergystop dient op Auto ON te staan omdat we
die ingang niet tot beschikking hebben in de standaard instelling. Door met de muis
op het vakje Assign te klikken wordt er een ingang op Auto ON gezet. Deze instelling
overruled de waarde mits er ook een ingang fysiek is bedraad.

s MR-J25-CL ,9600bps MITSUBISHI Servo Configuration Software  [00Station]

Fle System Monitor Alam Diagnostics Parameters Test Advanced-function Foicl Program-Data Help
&% Function device assignment checkfauto ON setting
Input device functiong Output device function
Already assigned @
Function JAssign| Function Assion| Function Assign|Function Jassign|
=5 3 ] O SOUT Mot yet assigned l:l
SON [ () | Fo A o FeR O Auto owl:l
RES O 5TP Already@
LSP ] TPO P ) assignedfauta ON:
L8N O TP1 MBR
5T O LPS
T2 FOT
MDO cDP WG
DoG O Fi O BWNG Auto ON read -
Dio O PI2 O TLC
o O FI3 FUs Auto ON write
DIz
o ELl e Auto ON verify ‘
OWR ouTz Auto ON initial
TL oUT3 sefting
>
>

Sluit dit scherm en schrijf deze instellingen naar de Servo versterker met de WRITE
knop op het onderstaande scherm. Om de instelling actief te maken dient de
servoversterker UIT en AAN gezet te worden.



Fie

7 MR-J25-CL,9600bps

System  Monitor

=¥ DIDO device setting

Alarm  Diagnostics

Parameters

Test

File name

Input pin
Pin No. Funcfion
ChTAS roxirmity_dog
A19 erva-on
S stop
-7 |reverse rot start
8 slct
-9 rograr o slet 1
14 rogram Mo slet 2
15 |Reset
16 [rwd rotstrkend
17 |Rvsrotstrkend

MITSUBISHI Servo Configuration Software

idyenced-function

[00Station]
Program-Data  Help

Outaut pin
Fin Mo Function
CN1A-18 [zeraing Carnplet
Ch1B-4 rogram output 1
GN1B-6 ‘0gifion end
CN1B-18 Trouble
CN1B-19 Rea

& Input

© gutput

Werify

narTT

Select CR1A-19

wirite
Setto Defauft

EBEX

>

- K




Met Diagnose>DigitalelO kan men de ingangen monitoren op klemnummer. Door
Te kiezen voor Diagnose>Functional device display krijgt men i.p.v. klemnummers
de benaming. Schakel afwissellend de verschillende ingangen.

In onderstaand voorbeeld is Servo ON bekrachtigd (CN1A-19).

% MR-J25-CL ,9600bps MITSUBISHI Servo Configuration Software [00Station] =]

Fle System Montor Aarm Disgrostics Parameters Test Adyanced-function Frogram-Data Help

¥ Digital I/0 display.
[

Input signal Output signal
CN1A8 CH1A-18
ohiB
CN1B-5 CH1B-6

o7
ouBe
CN1B-G

CN1B-14

CN1B-15

CN1B-16

CN1B-17

De uitgangen kunnen worden getest in “test>forced output”
In onderstaand voorbeeld is de eerste uitgang geforceerd naar AAN.
Controleer de ledjes van de uitgangen, die je forceert.

5% MR-125-CL ,9600bps MITSUBISHI Servo Configuration Software  [005tati... [2|[8)[X]

File System Monitor Alarm Disgnostics  Parameters  Test  Adwanced-function Program-Data

Help

% Forced output mode

O cr1a18

O CN1B-4

QO CN1B-6

Q cHiB-18
@ cM1B-19
o]

Q0 0O Q 00 Q0 000
Q0 0 Q 00 0 o000
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Jog en Positioneer Test

Plaats de witte default bordjes op het model

Om er zeker van te zijn dat alle parameters op default staan kunnen we de volgende handeling verrichten.
Kies Parameters / parameterlist

selecteer set to default

stel daarna

parameter 8 op 0100

Parameter 4 op 32768

Parameter 5 op 250

Parameter 16 op 0000

Parameter 19 op 000E

selecteer Write All en zet de controller uit en aan

Zorg dat alle door software geforceerde in en uitgangen op nul staan.
<parameter><divicesettings> kies <assignment check-auto on setting>
<auto ON intial setting>

Verbind VDD met 24V extern
Zet de Servo ON, FORWARD LIMIT en REVERSE LIMIT schakelaars aan en ga
naar “Test>Jog mode” in de setup software.

Met de Forward en Reverse knoppen kun je de motor links en recht om laten draaien.
Probeer een aantal verschillende snelheden en versnellingen zoals in de tabel vermeld.

5% MR-J25-CL ,2600bps MITSUBISHI Servo Configuration Software [00Station]

%% Jog mode

Motor speed IPUU Himin

(0-8175) Eorward

Accelidecel time I1 noo ms Reverse

(0-20000)
Stop

Stop with SHIFT key.
Close

Selecteer nu Test>Postioning en voer een aantal positioneeropdrachten uit.
Default is 131072 pulsen gelijk aan één omwenteling.



4 Positioning mode

hiotor speed 200

(0-5174)

Accelidecel time Imgg ms

(0-200007)

Move distance |131u?2 pulse

(0-9999989 )

Temporary stop with SHIFT key.

Zorg dat de gevraagde getal bij de markering gepositioneerd wordt.
Met de gevraagde snelheid en aceleratie/deceleratie tijden

getal snelheid draairichting Aceleratie/deceleratie
In Omw/min In ms

1 100 rechtsom 20000

6 1000 linksom 1000

9 10 linksom 2

3 + 2 omwentelingen | 5000 rechtsom 300

10 + 5 omwentelingen | 20 linksom 100

5 + 4 omwentelingen | 10 rechtsom 20000

(1uur is ongeveer 10922)
Zoek uit wat de maximale aceleratietijd van het servosysteem is

Positioneer een getal op de markering die de docent opgeeft en laat de meting
aftekenen.
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Servo reactiesnelheid

Om er zeker van te zijn dat alle parameters op default staan kunnen we de volgende handeling verrichten.
Kies Parameters / parameterlist

selecteer set to default

stel daarna

parameter 8 op 0100

parameter 3 op 0105

Parameter 4 op 32768

Parameter 5 op 250

Parameter 16 op 0000

Parameter 19 op 000E

selecteer Write All en zet de controller uit en aan

Zorg dat alle door software geforceerde in en uitgangen op nul staan.
<parameter><divicesettings> kies <assignment check-auto on setting>
<auto ON intial setting>

Zet het Servo ON signaal aan en probeer de schijf van uit zijn positie te drukken.

Je voelt dan een bepaalde weerstand(koppel) van de motor.

Als je te veel kracht zet zal de servoversterker “trippen” en krijg je een alarm AL. 51
(dit is niet de bedoeling van deze meting)

Dit alarm kan met de reset schakelaar worden hersteld.

Verander de positie van de servo en luister naar het geluid van het systeem.

We gaan nu het strak- of slapheid van de servo instellen.

Ga naar Parameters>parameterlist en lees alle parameters uit. In dit scherm heb je ook
de mogelijkheid om alle parameters weer naar default te zetten. (parameter 19 wordt
dan ook weer 0000)

+%* MR-J25-CL ,9600bps MITSUBISHI Servo Configuration Software [00Station]

File System Monitor Alarm  Diagnostics  Parameters Test  Advanced-function

Program-Data  Help

%% parameter list

FParameter table

File name:

Ma. Marne Value |Unit Setting range - ifiirite
1}
1|*Feeding function selection oooo 0000-1231h Varify
2|*Function selection 1 aonz 0000-1126h
3| Auto tuning 0104 0001-042Fh
4| *Electranic gear nurmeratar 32768 0-65935 Read Al
5| *Electronic gear denominator 250 1-655345
G| Position end output 100 pulse 0-10000 \Wirite All
7| Position control gain 1 24 radls 4-2000 —
&|*Hame position return type 0100 0000-0117h .
49| Hame position return speed A00 ) rimin 0-5174f = Change List ‘

Help
For parameters with an asterisk(®), cycle amplifier power to initiate changes.

Parameter value (I

Setto default

Close

ik

Verander parameter 3 van 0105 naar 0109 en voel de strakheid van de regeling
opnieuw. Druk op help voor de uitleg van de parameter in kwestie.

11



File Edit Bookmark Options Help
Contents| Index | Back | Pt | < [ x|
Parameter No.3
Far any parameter proceeded by *, set the parameter valug and switch power off once, then switch it an
again to make that parameter setting valid
~
* Auto tuning:
Used to selection the response Ievel, etc. for execution of auto tuning.
oooo
T2
™ Gain adjustrment mode selection
SetValue | Gain Adjustment Description
. Fixes position control gain 1
0 Interpolation mode (parameter No.7)
1 Auto tuning mode 1 | Ordinary auto tuning
Fixes the load inertia moment
2 Auto tuning mode 2 radio set in parameter Mo.34
Response level setting can be
changed
3 Manual mode 1 Simple manual adjustment
4 Manual mode 2 Manual adjustment of all gains
2 Auto tuning response level setting
Ifthe machine hunts or generates large gear sound, decrease the set value
To improve performance, e.g. shorten the setting time, increase the set value.
Set Response | Machine Resonance
Value Level Frequency
Guideli
1 15Hz
2 Low 20Hz
3 response EHz
4 30Hz
a J5Hz
5] 45Hz
7 a5Hz
B shones it
5 , B5Hz
A 105Hz
B 130Hz
[ 160Hz
8] High 200Hz
E respanse 240Hz
F 300Hz
~

Verander de positie en luister naar het geluid van het systeem

Wat valt je op?
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Nullen en positioneerprogramma

Om er zeker van te zijn dat alle parameters op default staan kunnen we de volgende handeling verrichten.
Kies Parameters / parameterlist

selecteer set to default

stel daarna

parameter 8 op 0100

parameter 3 op 0105

Parameter 4 op 32768

Parameter 5 op 250

Parameter 16 op 0000

Parameter 19 op 000E

selecteer Write All en zet de controller uit en aan

Zorg dat alle door software geforceerde in en uitgangen op nul staan.
<parameter><divicesettings> kies <assignment check-auto on setting>
<auto ON intial setting>

Voordat we een positioneeropdracht kunnen uitvoeren, dienen we eerst een nulpunt
vast te leggen. Hiervoor zijn verschillende methode. In dit practicum gebruiken we
de Count type als Home position return type. Voor uitgebreide uitleg van deze
methode zie paragraaf 4.4.3 van de MR-J2S-CL Instruction Manual

Movement complete (PED)

OMN ,7
OFF i
i
Home position return Qpg H
Home position

completion (ZF) OFF ] me:
Parameter No. 41 Home position refurm 1 shift distance
Acceleration time constant  speed Parameter No. O ! Parameter No. 11

1 Home position

Parameter No. 41
. Deceleration time

/ constant
»  Creep speed

Forward .
Servo motor epeed rotation . -
0 rimin 1 3ms or less S )
'Moving distance after, Proximdty dog Home position address
proximity dog o
Parameter No. 43 | Parameter Mo 42
ON H H L
Zehase oo qaunenrn on-n
| H
- ON i :
P ity [wiele)
roximity dog ( 3] oFF |
Forward rotation ~ ON '|:| Sms or mare
start (ST1) OFF

De 3 belangrijkste parameter voor ons zijn:

1. Parameter 8 = home postion return is count type =100

2. Parameter 11 = aantal pulsen van de encoder na het nulpunt verplaatst = zelf

te bepalen
3. Parameter 42 = absolute postitie waarde na het nullen =0
(Als parameter 42 niet zichtbaar is dient men parameter 19 op 000E te zetten. let op
dient opnieuw uitgelezen te worden)

er

14



7 MR-J25-CL HELP

File Edit Bookmark oOptions  Help

Qontenls| lndex| ‘ Print | Ets | >y |

Parameter No.8

For any parameter proceeded oy *, set the parameter value and switch power off once, then switch
it on again to make that parameter setting wvalid

*Home position return type:

Used to set the home position return system, hotme position return direction and proximity dog
input palarity

oooo
"2 3

*1 Proximity dog input polarity
0: Dog is detected when DOG-5G are opened
1: Doy is detected when DOG-5G are shorted

"2 Horme pasition return direction
0: Address increrment direction
1: Address decrement direction

*3 Home position retum system
0: Dog type
: Count type
: Data setting type
Stopper type
: Home position return ignorance { Servo-on position as zera)
Dog type rear end reference
: Count type frant end reference
: Dog cradle type

=T Ie, RV I Y

Initial Value: 0010

Setting Range: 0000k to 0117h

=% MR-125-CL,9600bps MITSUBISHI Servo Configuration Software [005tation]
Ei tem  Monitor  Alarm Diagnostics  Parameters  Test  Adwanced-function int Program-Data  Help
¥ Parameter list
Parameter table

File name:  CiADATASenvoTrainenDemoivitsServoTrainer(master).prm

Mame Walug Unit Setting range Wirite

9| Home position return speed 100 r'min 0-5175
10| Creep speed 10 mmin 0-5175
11|Home position shift distance &0 um 0-65535
12| For manufacturer sefting i 0-65535 Read Al
13]|JOG speed 100 rimin 0-5175
14|*S-pattern time constant 0 ms 0-100
15| *Station number setting 0 Station 0-31
16|*Com func.slcbialm hst clear 0000-1214h
17 &nalog monitor oulput 0000-484Bn| | ChanoeList

Werify

‘wWrite All

Far parameters with an asterisk(®, eycle amplifier power to initiate changes

Farameter value (0100

Setto default

We gaan nu een programma schrijven die het nullen uitvoert.
In bijlage A zijn de programma instructies te vinden.

Ga naar Program-Data> Program-Data.

Lees alle bestaande programma’s uit de servoversterker.

Edit program nummer 1.



MR-J25-CL ,9600bps MITSUBISHI Servo Configuration Software  [005tation]

r Alarm Diagnostics  Parameters - dzta Program-Data  He

¥ Program Data

Filename:

Please push ‘Read All' button when you read the Eead All
program from the servo amplifier. Please push Edit'

button after selecting the program numhber when .
you editthe program. Write All
Werify
Program Mo, m

Murnber of use steps 27

Mumber of remainder steps 93

Schrijf een programmaatje bestaande uit de commando’s ZRT en STOP. Stuur de

programma’s terug naar de Servotrainer met Write All en zet de Servotrainer even
UIT en weer AAN.

MR-J25-CL ,9600bps MITSUBISHI Servo Configuration Software  [D0Station]

t  Advanced-function 7 bz Program-Data  Help

%% Program Edit

Progratn Mo :

16



Uitvoeren van het nul programma
e Verbind VDD en 24 V extern met elkaar.
e Zet Servo ON en de beide Limit switches AAN.
e Selecteer programma 1 door Program selectl UIT te zetten
e Start programma met FORWARD schakelaar(puls)

Nu gaat de servoversterker in Home speed draaien opzoek naar het DOG signaal
Zodra je de as tegen het DOG signaal heeft bereikt (wij simuleren dit met de
schakelaar werderom pulsje geven) gaat de servoversterker in “Home creep speed”
draaien opzoek naar het encoder nul signaal. Hierna draait de as nog een aantal pulsen,
die je onder parameter 11 hebt ingegeven door en stopt. Het display geeft nu aan dat
dit het nulpunt is.

Opdracht zorg dat de servo zijn nulpunt heeft met de inkeping in de horizontale
positie.

Handtekening controle positie

17



We gaan nu ons 2% programmaatje schrijven.

Ga na Program-Data>Program-Data.
Lees alle programma’s uit de Servoversterker.
Selecteer Programma 2 en druk op edit.

% MR-J25-CL ,9600bps

File Swstem Monitar  Alarm  Diagnostics  Parameters Test  Adwvanced-function  Poinf-data  Program-Data

Help

¥ Program Data
Filenarme:
Please push 'Read All' button when you read the
pragram ftom the servo amplifier.Please push Edit'

button after selecting the program number when
you editthe program.

Program Mo.: I -

Read All |
Write All |
Werify |

Edit |
Close |

We gaan de volgende beweging cyclus programmeren.

b) Acceleration time
constant (200ms)

Forward
rotation

Servo motor  r/min

speed

c) Deceleration time
constant (300ms)

e) Speed

x

(1000r/min)

AN

¥ 4

a) Speed (500r/min)
AY l T

1

d) Move command  f) Continuous move

Revere | (00O ) o o pamy A\ (000
b) Acceleration time g) Continuous move
constant (200ms) command
(0 X105™ pm)

SPN(500) Motor speed 500 [r/min]
STA(200) Acceleration time 200 [ms]
STB(300) Deceleration time 300 [ms]
MOV (500) Move command 500 [x10STMum]
SPN(1000) Motor Speed 1000 [r/min]
MOVA(1000) Continuous move command 1000 [x10STMum]
MOVA(0) Continuous move command 0 [x10STMum]
STOP Program end

18



% MR-J2S-CL,9600bps MITSUBISHI Servo Configuration Soft... [= |[2][X]
File &wskem Monitor  Alarm  Diagnostics  Parameters  Test  Advanced-function
Program-Data Help

+¥ Program Edit

Program fo: 2

SPME00)
STA(200)
STE(I00)
MOVES00)
SPR(1000)
MOVALT DO
MOVALD)
STOP

Wooh ~d m h e Ld b

Cancel

Sluit dit venster met OK en schrijf alle programma’s naar de Servo versterker.

Zet de Servotrainer UIT en weer AAN.

Voer eerste programma 1 uit om te nullen als je dit nog niet hebt gedaan.

Selecteerd programma 2 door Program Select 1 AAN te zetten en start het programma
met de FORWARD schakelaar.

Handtekening controle beweging

Verander parameter 4 en 5

4opl

sopl

Laat het programma uitvoeren en observeer het systeem nauwkeurig.
Wat neem je waar.

Stel de parameter 4 en 5 weer terug op de oorspronkelijke waarde
4 op 32768
5 op 250

19
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Servobesturing met twee assen

Om er zeker van te zijn dat alle parameters op default staan kunnen we de volgende handeling verrichten.
Kies Parameters / parameterlist

selecteer set to default

stel daarna

parameter 8 op 0100

parameter 3 op 0105

Parameter 4 op 32768

Parameter 5 op 250

Parameter 16 op 0000

Parameter 19 op 000E

selecteer Write All en zet de controller uit en aan

Zorg dat alle door software geforceerde in en uitgangen op nul staan.
<parameter><divicesettings> kies <assignment check-auto on setting>
<auto ON intial setting>

Voor beide servosystemen systeem A en ststeem B voeren we een nullen

en positioneerprogramma uit.

Zorg ervoor dat beide servosystemen met de inkeping tegen over elkaar
komen te staan nadat het nul en positioneer programma is afgelopen(zie

meting pr 4).

Het programma bepaalt voor een belangrijk deel hoe de servomotor reageert.

Werking programma

Ontwerp een programma de 2 schijven “in” elkaar geschoven kunnen worden en

dan automatisch om elkaars beurt een kwart slag kunnen draaien.

De schijven draaien om elkaars beurt een kwart slag, dit doen ze 10 keer en dan is

het programma afgelopen.

We maken hiervoor een zogenaamde “handshake” tussen de twee servosystemen.

We maken eerst de hardware in orde.
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1 Verbind FORWARD (A)met FORWARD(B).

Hierdoor wordt het start commando van beide systemen gelijktijdig geactiveerd.

2 Verbind PROGRAM INPUT 1 (A) met PROGRAM OUTPUT 2(B).
Systeem B kan een gereed melding doen naar systeem A

3 Verbind PROGRAM OUTPUT 1(A ) met PROGRAM INPUT 2(B).
Systeem A kan een gereed melding doen naar systeem B doen

4 Verbind VDD (A)met 24V Extern(A) en met COM (A)
met VDD(B) met 24 Extern(B) en met COM(B)
(Alle 6 punten zijn dus met elkaar verbonden)
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We gaan nu twee programma’s schrijven.
Beide systemen dienen een programma 1 te hebben waarbij de uitgangspositie
wordt vast gelegd. Zorg voor hand bediende nul positie
Schrijf dit programma en sla dit op in program 1.(2 programma regels)
1 Handpositie vastleggen
2 Einde programma

Let op dat de inkepingen recht tegenover
elkaar staan zo nodig parameter 11
aanpassen

Schrijf vervolgens in program 2. het programma waarmee we de bewegingen gaan
vast leggen. Het totaal bestaat uit 2 programma’s

Een programma wat leidend is voor systeem A en een programma wat volgend is
voor systeem B

Aanwijzingen voor het programma A (opslaan in program 2)
Programma systeem A

Leg de acceleratie tijden vast
STA(0)
STB(0)

zorg dat de gebruikte uitgang uit staat
OUTOF(1)

stel het aantal te herhalen cyclussen in
FOR(10)

stel de snelheid in
SPN(500)

stel het aantal pulsen in die overeenkomt met de benodigde verplaatsing
MOVI(250)

als de waarde uit stap 5 is bereikt wordt de volgende programmaregel uitgevoerd
TRIPI(250)

Maak de uitgang 1 hoog zodat het signaal aan systeem B wordt doorgegeven ,en
systeem B kan starten met zijn beweging
OUTON(1)

stel een stop in het programma totdat het een input signaal op ingang 1 krijgt.
(de input wordt door systeem B gegeven als deze met zijn beweging klaar is.)
SYNC(1)

Zorg dat het uitgangssignaal uitgeschakeld wordt.
OUTOF(2)

Herhaal het programma vanaf stap 3 totdat het aantal ingestelde herhalingen is
doorlopen.
NEXT

zorg dat het programma stop.
STOP
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Ook systeem B moet worden voorzien van een programma 1,voor de juiste
uitgangspositie
Schrijf dit programma en sla dit op in program 1.(2 programma regels)

1
2

Handpositie vastleggen
Einde programma

Maak nu zelf programma B met behulp van de aanwijzingen.
En sla dit op in programma 2

(zie ook bijlage A)

Programma systeem B

1
2

3

10

11

12

11

Leg de acceleratie tijden vast

zorg dat de gebruikte uitgang uit staat

stel het aantal te herhalen cyclussen in

Wacht op programma input 1 (door systeem A afgegeven)

zorg dat de gebruikte uitgang uit staat.

stel de snelheid in

stel het aantal pulsen in die overeenkomt met de benodigde verplaatsing

als de waarde uit de vorige stap is bereikt wordt de volgende
programmaregel uitgevoerd

Maak de uitgang 1 hoog zodat het signhaal aan systeem A wordt
doorgegeven ,en systeem A kan starten met zijn beweging

stel een tijdvertraging in van 3 sec.

Herhaal het programma vanaf stap 3 totdat het aantal ingestelde herhalingen
is doorlopen.

Als de aantal ingestelde herhalingen zijn geweest moet het uitgangssignaal
op uit worden gezet.

zorg dat het programma stopt.
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Testen van de programma’s

Zorg dat de betreffende programma’s in de systemen staan
We gaan het geheel nu testen
Zorg dat de schijven elkaar niet kunnen raken tijdens het testen

Van beide systemen

forward Limit en reverse limit on

Servo on

Forward bedienen (daarna weer uit)van een van de twee systemen
Dog beide systemen

Kijk of de nul posities nog steeds correct zijn .
Activeer nu op beide systemen program select 1
Bedien forward kort.

Is dit gelukt laat dit dan aftekenen door de docent

Verander het programma zodat de cyclus niet stopt bij 10 bewegingen.
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BIJLAGE A programma instructies

) Settin ) Indirect -
Command Name Setting 9 Unit . Description
range Addressing
0to Use to zet the command speed given to the motor for
SPN Speed SPN AL o o positioning.
(Note 2) | (Wotor speed) | (Set value) axd rimm The szet value shoud not be more than the maximum
Fpee speed of the motor.
S-pattern S-pattern acceleration/deceleration time constant.
STD Acceleration/ STD 0 to 100 me o) Set thiz command when inserting an S-pattern time
{Note 2) | Deceleration | (Set value) conztant for the acceleration/deceleration time
time constant constant of the program.
Use to set both the acceleration time constant and
deceleration time constant.
The zet value iz the time from when the uszed servo
motor is at a stop until it reaches the rated speed, orf
., the time from when the serve motor iz running at the
Acceleration/ .
STC . STC rated speed until it stops.
Deceleration 0 to 20000 ms o . . . .
{Note 2) I (Set value) When this command is used, the acceleration time
time constant . .
constant and deceleration time constant are egual.
"STA" and "STB" commands can set the acceleration
time constant and deceleration time constant
mmdividually. It can not be changed during command
output.
Usze to set the acceleration time.
5TA Apceleration STA The et value ic the time from when the used zerve
i 0 to 20000 ms O . .
(Note 2) | time constant | (Set value) motor 15 at a stop until it reaches the rated speed.
It can not be changed during command output.
Use to set the deceleration time constant.
5TB Deceleration STB The et value i the time from when the servo motor
. 0 to 20000 me ) . . o
(Note 2) | time constant | (Set value) is running at the rated speed until it stops.
It can not be changed during command output.
Absolute move MOV -999599 The szet value iz regarded as an absolute value for
MOV 105y m
command (Set value) | to 999999 H % movement.
Abzolute The szet value iz regarded as an absolute value for
continuous MOVA -999999 continuous movement.
MOVA » 1(ST o . . \ .
move (Set value) | to 999998 pm Always uze this command with the "MOV" command.
command
\ovT Incremental MOV 900090 - o The_set wt.lue iz regarded as an incremental value for|
: TOYE | (Set value) | to 999999 Hm rovement
command
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R Setting Indirect .
Command Narme Setting range Unit Addressing Description
Incremental The set value is rezarded a5 an inrremental value for
COntnuous MOVIA -0949990 movement
ST
MOVIA mowve Set valus) [vo 999999 *L0Tpm Q Always use this command with the "MOVI"
command command.
i "'-., Gtops the next step unil any of Program input 1
“.," '\' (PI1) to Program input 3 (PI3) turns ON after the
- Y output of SYIC synchronous output (S0TTT).
Wairing \ '\"., -
SYNC external SYNC ftod kY \ Set value Input signal
[Maote 1) signal to {5et valua) - \-\ "‘n... 1 Program input 1 (PI1)
swirch oo Y "\m 2 Program input 2 (P12
Y 3 Frosram input 3 (F15)
!
i1 \ Turns ON any of Program cutput 1 (0T T1) to
\ Y Proersm output 3 (OUT3).
! Y By setting the ON time with parameter Mo, 74 to No.
"'-_' "-.III TG, the siznal can also be turnsd OFF in the preset
OUTON E:‘D”i oUTON | . \ \ f— :
(MNote 1-3) = t" (Set valus) - \ I"-. et valus Input signal
ot \ \ 1 Program cutput 1 (OUT1)
Y \‘x ] Program ourput % (OUTZ)
\ \ 3 Program curput 3 (0UT3)
\ '\\ Turns OFF any of Program output 1 (0UT1)
% -. Proeram gutput 3 (OUT 3) that has been turned QLY
\ AN by ths "OUTON command.
Extermal \ = -
QUTOF i ;r;w QUTOF 1to3 \‘-." "\ Get valos Input signal
{Miote 1) g-:i::put- o | (Set valus) - M -\" i Program cutput 1 (OUT1)
\ \ 2 Program outpat 2 (OUTT)
b '\".. 3 Program cutput 3 (OUT3)
N A
TRIF Absoluze trip TRIF -09995% g e " When the trip point is reached. the next step will be
[Miote 1) point Set valus) [vo 999999 Hm T |executed
Exzecutes the next step when the moving distance set
\ to the "TRIFI" command is waveled from when
TRET Ineremental TRIFI 009000 ) "MOVT s.u:i_'}IEIﬁJ_-‘l. ?I:snex? du.m:ugfhe movement
Mote 11 | Trip poi (Set valus) | to 00000 10eT )y m execruted by the "MOVI" and "MOVIA" commands.
(Hete 1 P point | lest vatusl e The command should be programmed afrer "RMOVI”
and "MOVIA" command, otherwise program error
DOCUTE.
Makes a stop using the interrupt signal when the
 A— preset moving distance is reached . Use this
ITF ot = ITF 00 |, 4o um command in combination with the "SYIC"
(Note 1 54) pmman-; 1Set valus) [ 995000 H command, and describe it after "SYNC". An erTor

will oceur if this command is described after any
other command.
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Comrmand Narme Sefting E::!:;D Unit Al:li:'e':f"g Description
Exerutes the next step when the pulse counter valus
COUT External COUMT | -999999 becomes greater than the count value set to the
(Mote 1) | pulse counter | {Set valus) | to 999955 pulze "COUNT" command
COUMT i0) is clearing of the pulse counter
FOR Hapeats the steps located betwesn the "FOR (=8t
FOR Steprepeat | J 01w o value)" command and "WEXT" command by the
HEXT command ""’E?;;lrue' 10000 Times preset number of times.
o Betting "0" selects endless repetition.
Latches the current position om the leading edze off
Input device current lacch (LEPSE)
The latched current position data can be read by the
LPOS .- - L
(Note 1) Position latch LP0O3E COMMUnICATIon command
There ars some error values between the latched
data and the actual exact position, dus to the
campling time sand motor speed
Drwrell Holds the next step untl the preset tme elapses.
TIM -:-:l:n:_man-i =S£-;:IE1EI 1ta 2000 =10ms aQ
rime
ZRT Zerping ZRT B T = __ |Ezerutes 3 manual homes position Teturn.
Flace the "TIMS (cetting walue)” command at the|
Program o . _ -
TIMES repeat TIMES 0, 11to Times o beginning of 'I‘J‘iI.E pF-:-g'ram and zet the number of
command iGet valusel | 10000 prng,'.ra_'c exerution times. N
Seting "0 selects endless repeton
Proeram stops signal and it must be at 2nd of the
STOF | Program end STOP program. (Reguired)
Always describe this command on the last line
Mote 1. "SYMNC" "QUTON" "OUTOF" "TRIP™ "TRIPI® "COUNT™ "LPOS" and "ITP" commands are available to be validated during

command outputting.

2. The "5PN" command is valid when the "MOV", "MOVA®

“MONVT” or "MIOWIA™ command is executed. The "STA", "5TB’

"5TCT

and "5TD" commands are walid when the "MOV or "MOVI™ command is executed.
3. When the OM time has been set in parameter No. 74 to Mo, 78, the next command is executed afier the preset ime has
elapsed.
4. The remaining moving distance by TP command is lower than sefting valus, the command would be ignored and skip to the
next program command.
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