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1. Podtaczenie

Sterownik nalezy podtaczy¢ do zasilania zgodnie z kartg katalogowa. Wazne aby
logika podtaczona byta do napiecia nieprzekraczajgcego 30V. Przewody
powinny zostac podfgczone jak na ponizszej grafice, lub w konkretnym
przypadku (dla odpowiednich wtyczek) jak dwa zdjecia ponizej.
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Oznaczenia wyj$¢ enkodera oraz z czujnikéw Halla nie zawsze sg oznaczone w
ten sam sposdb, mogg wystgpi¢ drobne réznice.



2. Potaczenie z kontrolerem.

Do potaczenia z kontrolerem stuzy program mcTools. Po uruchomieniu pojawi
sie okno z wieloma funkcjami. W tym momencie interesuje nas lewa czes¢ czyli
Connection. Aby poprawnie potgczy¢ kontroler z komputerem nalezy zaznaczyé
opcje scan baudrate, a nastepnie nacisng¢ przycisk scan devices. Mozna to
rowniez zrobi¢ podajac recznie parametry o ile je znamy, w przeciwnym wypadku
lepiej zastosowac opcje scan devices.

Connection

Node ID 1 Baudrate 125 kBit
SDO for communication SDO2+5D01
Connect device

[1Scan baudrate Scan devices

~

Add virtual device (offline)
List of devices
ID MName SDO

Po chwili w oknie List of devices powinno sie pokazaé znalezione urzadzenie.
Zaznaczamy je i klikamy przycisk Connect device.

Connect device

<1 Scan baudrate Scan devices

Add virtual device (offling)

List of devices
D Name SDO
2 mcDSA-EES Rev.A 2

Po potaczeniu sie wszystkie opcje w oknie Tools nabiorg kolorédw, oznacza to, ze
urzgdzenie zostato potgczone prawidtowo.
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DSA Status DSA Config DSA PID DSA Scope DSA Movement control MPU2
A A |
Communication config CAN Config PROFIBUS Config Firmware update

Mozliwe iz bedzie potrzeba zaktualizowania firmware’u. Plik z aktualizacja
dostepny jest w folderze.

2.1 Aktualizacja oprogramowania
Wazne — jest to plik konkretnie pod model E65

Jesli posiadamy plik z aktualizacja mozemy przejs¢ do Firmware update
znajdujacej sie w widoku gtownym. Pokaze sie ponizsze okno.

" Firmware update: mcDSA-Exx (virtual) Nodel... — b4

Firmware update

Node ID 1=
Firmware file Please open the firmware file ==> Open
Erasing
Programming
Messages:
START update
[ Ready

Klikamy w Open i wybieramy odpowiedni plik, nastepnie klikamy START update.
Po zakonczonej aktualizacji zamykamy okno i mozemy dziatac.



3. Wprowadzanie parametréw silnika
W celu wprowadzenia parametrow nalezy klikng¢ w DSA Config. Powinno

pojawic sie nastepujace okno:

[ DSA Config: mcDSA-E65 Rev.A NodelD=2

File Device Help
Base  Feedback Current SVelocity Velocity Positioning Homing PID controllers Brake management Factor group [O's Others User Export
Motortype | Motor VelfPos feedback | | SVelfeedback Motor polarity | [ send control parameters
O Brushed DC Nominal speed [ 3500 rpm O Default O Default [ Motor voltage de, enable
® Brushless DC Nominal voltage 48000 mV ® HALL sensors O HALL sensors [7 HALL sensors . .
o g Mod POS (Position)
Stepper Poles be: s - Inc. encoder © Inc. encoder [ Inc. encoder
- numboer 0 SSI encoder SSI encoder SSI encoder nable
e O meSPI-IC2 enc. O meSPI-IC2 enc. LI meSPI-IC2 enc. e
i
O Virtual encoder 0 O Virtual encoder 0 DO Virtual encoder 0
© Virtual encoder 1 O Virtual encoder 1 [ Virtual encoder 1 0
O EMF ® EMF 300
I 0
Des. values ® ( Velocity/Position ) """" { SVelocity ) { Current )
| | | BLDC-Motor
Ma
Vel/Pos SVel Voltage Y—\ "
Curr T AN
Velocity subordinate - Dec -
o . Current ctr e H
Pos. ctr Velocity ctrl Me
[ Motor current | Inc
A Gom) e
EMF [
E estimation
= < m| 8

Motor polarity  j-----------

=lalel [ Motorpolarity  J-oeeeeeeedeen S Encoder
L|< VellPos
1 estimation
s A HALL  |—
ellPos-
t—i -1 maatic
Store in device Set to default in device Set to default in window Set in device
[} Ready

W tym miejscu opisujemy jaki rodzaj silnika mamy oraz jakie parametry dany
silnik posiada (parametry silnika znalez¢ mozna w karcie katalogowej lub

instrukcji obstugi).

W tym przykfadzie parametry sg nastepujace.

Mator type Maotor Vel/Pos feedback
O Brushed DC Nominalspeed | 3500 rpm O Default
® Brushless DC Nominal voltage 48000 mV ® HALL sensors
Stepper T ' © Inc. encoder
P Poles number 8
) 0 SSI encoder
ro steps

O mecSPI-IC2 enc.
O Virtual encoder 0
O Virtual encoder 1
O EMF

SVel feedback Motor polarity
O Default [ Motor voltage
O HALL sensors [ HALL sensors
O Inc. encoder [ Inc. encoder

SSI encoder SSI encoder

© meSPI-IC2 enc.
O Virtual encoder 0
O Virtual encoder 1
® EMF

[ meSPI-1C2 enc.
[ Virtual encoder 0
[ Virtual encoder 1



3.1 Strojenie

Kolejnym krokiem jest przejscie do zaktadki Feedback. W tej zaktadce deklaruje
sie parametry enkodera. Ponizej widnieje zaktadka Tuning, w ktdrej sprawdzié
mozna odchylenie rzeczywistej predkosci od predkosci zadanej, sprawdzenie
potgczenia czujnikow HALLA/faz silnika. Przed rozpoczeciem strojenia nalezy
ustawié prad strojenia. Nie powinien by¢ on wiekszy od dopuszczalnego
maksymalnego natezenia. Zaczniemy od sprawdzenia poprawnosci podtaczenia
czujnikdw HALLA/faz silnika.

B | Check correct HALL wiring

Tuning

Start tuning

Progress |

Done
Messages:

Starting hall tuning...
OK: Hall tuning done!
Please change the motor phases (B=>C, C=>B) OR the HALL signals (Hl=>H2, HZ=>H1).

Oprogramowanie wykonuje test poprawnosci podtgczenia uzwojen silnika
i czujnikéw. W przypadku nieprawidtowego potgczenia program informuje, ktore
fazy silnika/czujniki HALLA trzeba zamienic. Istnieje rowniez mozliwos¢ zmiany
przyporzgdkowania czujnikéw w oprogramowaniu (przycisk Determine HALL
signal assignment), jednakze jest to zalecane tylko w przypadku kiedy nie ma
mozliwosci zamiany kolejnosci przewoddw.

Przewody enkodera zostaty zamienione zgodnie z zaleceniem programu.
Ponowne sprawdzenie nie wykazato bteddéw.

Starting hall tuning...
OK: Hall tuning done!
HNo change of the phases or hall sensors needed!

W przypadku strojenia mamy rowniez mozliwos¢ sprawdzi¢ odchylenie
predkosci zadanej od predkosci rzeczywistej. Sprawdza sie to przy pomocy
funkcji Test velocity deviation. Podczas testu silnik wykonuje obroty w obie
strony, a nastepnie wylicza odchylenie predkosci. W tym przypadku odchylenie
to wynosi 0%.



B | Test velocity deviation — *

Tuning
Start tuning
Progress
Done

Messages:
BUSY: Determining welocity deviation...
VelPos = -1500 rpm, Current = 417 mA
VelNeg = 1500 rpm, Current = -422 mA
OK: Deviation = 0.00 %

4. Tryb momentowy

Tryb momentowy umozliwia sterownie przy pomocy natezenia pradu. Wazne,
aby limity prgdowe byty nizsze lub takie same jak limit silnika/kontrolera (wybra¢
nizsze z tych dwoch). W rozpatrywanym przypadku parametry zostaty wpisane
jak ponizej.

Base Feedback Current Svelocity Velocity Positioning Homing PID controllers Brake management Factor group IO's Others User  Export

Current limits Current acceleration / deceleration Current ramp type
0 Current limits Acc. dlI 1000 mA ® None
0 Pos. direction 3000 mA Acc.dT 1000 ms T
5 rapeze
Neg. direction 3000 mA DéczdI 1000 mA
Source of current setpoint Dynamic current limits Dec. dT 1000 ms
Current
® parameter 3200h Mode ® OFF Ixt OI2t

O Analog input 0 Curr. sample point 0 100ns

© Analog input 1

Peak current 15000 mA
Cont. current 15000 mA Quickstop dI 1000 mA .
/ Ain ref. 1000 | mA/10V Peak time 1000 | ms Quickstop dT 100 ms [iUne cen: sample Bokit

1) Okno Source of current setpoint zawiera nastepujgce elemnty:

a) Parameter 3200h oznacza, ze wartos$é ta jest podana cyfrowo przy pomocy
parametru 3200h.

b) Analoginput 0 oraz Analog input 1 oznacza iz sterowanie odbywa sie przez
wejscie Analogowe.

c) Ain ref. Jest przelicznikiem z woltow na ampery. Definiuje jak wysokie
natezenie ma wystgpic¢ dla 10v.

2) W oknie Current limits podaje sie wartosci prgdowe wystepujgce podczas
ruchu:

a) Pos. Direction — warto$¢ pradu dla kierunku CW.
b) Neg. Direction —wartos$¢ pradu dla kierunku CCW.
c) Mode —t3 opcje wtaczamy jesli chcemy zastosowac dynamicznie zmienne

prady.



d) Peak current — jest to natezenie chwilowe szczytowe. Moze ono by¢
wieksze niz prgd znamionowy, jednak tylko przez pewien okres czasu.
Przyktad: W przypadku silnika uzywanego w tej instrukcji prqd
znamionowy wynosi 6,5A, natomiast prqd szczytowy 20A. Prqgd szczytowy
sterownika wynosi 15A, w zwiqgzku z czym w polu Peak current nalezy
wpisac¢ 15000mA.

e) Cont. current —jest to wartos¢ do ktérej wraca natezenie po tym jak obnizy
wartos$¢ z wartosci szczytowej chwilowej.

f) Peak time — czas, w ktédrym wartos$¢ natezenia moze osigga¢ wartosé
szczytowa.

3) Current acceleration/deceleration:

a) Acc. dl —natezenie pradu podczas przyspieszania
b) Acc. dT —czas przyspieszania

c) Dec. dl — natezenie pragdu podczas hamowania

d) Dec. dT — czas hamowania

e) Quickstop dl — prad podczas szybkiego hamowania
f) Quickstop dT — czas szybkiego hamowania

4) Current ramp type — rodzaj ramp przyspieszania i hamowania

5) Current - Za pomocg tego parametru mozna ustawi¢ poprawke w punkcie
probkowania pomiaru pragdu. Moze to prowadzi¢ do lepszej regulacji pradu
silnika. Wartos$¢ tego parametru nalezy okresli¢ empirycznie.

5. Tryb Svelocity

Jest to uproszczony tryb predkosciowy, ktéry nie wymaga podawania wielu
parametrow.

SVelocity setpoint (Par. 3500h) SVelocity limits
1 SVelocity . E{ rpm Pos. direction 65535 rpm 4
Meg. direction 65535 rpm
Source of SVelocity setpoint SVelocity max. velocity range
2 ® Parameter 3500h Scale 16383 rpm 5
_ Analog input 0
Ain ref. 1000 | P™

/10V

SVelocity scale

3 Numerator 1
Denominator 1



1) SVelocity setpoint —w tym miejscu ustawia sie cyfrowo zgdang wartos¢
predkosci
2) Source of SVelocity setpoint — w tym miejscu mozna wybraé Zrédto
pomiedzy cyfrowym ustawieniem predkosci lub przy pomocy Analog
input 0 sterowanie poprzez wejscie analogowe. Ain ref. Jest przelicznikiem
z woltéw na obroty na minute. Definiuje jak wysokie obroty majg wystapic
dla 10v.
3) SVelocity scale
a) Numerator - Ten parametr okre$la licznik skali SVEL.
b) Denominator - Ten parametr okresla mianownik skali SVEL.
4) SVelocity limits
a) Pos. Direction — maksymalna predkos¢ w kierunku CW
b) Neg. Direction — maksymalna predkos¢ w kierunku CCW
5) SVelocity max. Velocity range - Definiuje skalowanie wewnetrzne lub
rozdzielczos$¢ predkosci kontrolera SVelcontroller.

6. Tryb predkosciowy (Velocity)

Velocity setpaint (Par. 3300h) Velocity limits
1 ; _—
Velocity g rpm 6 Pos. direction 2147483647 rpm
Meqg. direction 2147483647 rpm
Source of velocity setpoint Velocity acceleration / deceleration
® Par, ter 3300h
2 O Analog input 0 Acc. dV 1000 rpm
O Analog input 1 7 bec. dT 100 ms
) rpm
Ain ref. 20001 10y Dec. dV 1000 rpm
, Dec. dT 1000 ms
Velocity scale
3 Numerator 1
Denominator 1 )
Quickstop dV 1000 rpm
Velocity dimension Quickstop dT 100 ms
4 Numerator 1
Denominator 1 Velocity ramp type
Blockage guarding ' None
Low velocity OFF | rpm ® Tra peze
5 High velocity DEFAULT | rpm
Time 1000 ms
Not set error O

10



1) Velocity setpoint - w tym miejscu ustawia sie cyfrowo zgdang wartosc
predkosci
2) w tym miejscu mozna wybrac zrédto pomiedzy cyfrowym ustawieniem
predkosci lub przy pomocy Analog input 0/1 sterowanie poprzez wejscie
analogowe. Ain ref. Jest przelicznikiem z woltéw na obroty na minute.
Definiuje jak wysokie obroty majg wystgpic dla 10v.
3) Velocity scale
a) Numerator - Ten parametr okresla licznik skali SVEL.
b) Denominator - Ten parametr okresla mianownik skali SVEL.
4) Velocity dimension:
a) Numerator -Ten parametr ustawia licznik skali wymiaru
b) Denominator - Ten parametr okresla mianownik skali wymiaru
5) Blockage guarding: ochrona przed blokadg. Sprawdzanie czy silnik osiggnat
dang predkos¢ w odpowiednim czasie

a) Low Velocity — Ten parametr aktywuje ochrone przed blokadg i
ustawia dolng granice predkosci.

b) High velocity - Ten parametr aktywuje ochrone przed blokadg i
ustawiam dolng granice predkosci.

c) Time - Ten parametr aktywuje ochrone przed blokadg i ustawia
dolng granice predkosci.

d) Not set error —Za pomocg tego parametru mozesz skonfigurowad
ochrone przed blokada.

6) Velocity limits
c) Pos. Direction — maksymalna predkos¢ w kierunku CW
d) Neg. Direction — maksymalna predkos¢ w kierunku CCW
7) Velocity acceleration/deceleration:

a) Acc. dV; Acc. dT — okresla w jakim czasie (Acc.dT) silnik ma osiggnaé
zadang predkos$é przyspieszania (Acc.dV)

b) Dec. dV; Dec. dT - okresla w jakim czasie (Dec.dT) silnik ma osiggna¢
zadang predko$¢ hamowania(Dec.dV)

c) Quickstop dV; Quickstop dT —- okresla w jakim czasie (Quickstop dT)
silnik ma osiggnac¢ zadang predkosé hamowania(Quickstop dV) dla
polecenia Quickstop

8) Velocity ramp type — okresla rodzaj ramp. W przypadku None sterownik
uzywa najszybszej mozliwej rampy, w przypadku Trapeze sterownik uzywa
rampy trapezowej o nachyleniach zdefiniowanych w podpunkcie 7.

11



7. Tryb pozycyjny

Position mode Position software limits
1 ® Positioning 4 Min. position -2147483648  inc
O Interpolation it |: '
O Motkso positioning Max. position 2147483647  inc
Following error settings Gear backlash compensation
5 R
Max. following error Path OFF | inc
Window 1000 inc et L 100 e
2 Time 0 ms
Dynamic max. following error Interpolation
Window UFFI inc Interpolation configuration
Time OFF  ms 6 Reference 1] e
Following error limiting Time 2000 | ps
Max. value OFF | inc Buffer configuration
[] Data as relative target position
[ Data not normalized
Use factor group settings
Position dead window Madulo positioning
Dead window off Modulo method
3 7 ® Sh
Window OFF | inc ° Shortestpath
Time 0 ms Positive only
) ) Negative only
Dead window on 1
_ Modulo value | 1 inc
Window OFF | inc
Time 0 | ms
Ramp type ‘ Position reached settings
® Trapeze 8 Position reached
o8z Window OFF  inc
Time 0 ms 9

Timeout OFF | ms

Config of "position reached status bit”
"CmdPos": Command position
"TrgPos": Target position

[7] Set only if position command was executed

_ [T Set only if "CmdPos" is equal to "TrgPos"

T [ Do not set "TrgPos" = "CmdPos" after halt command
Ay [ Do not set "TrgPos" = "CmdPos" after quickstop command
[ Set "TrgPos" = "CmdPos" on power stage enable

[ Check timeout after power stage enable

12



1) Position mode:

a) Positioning — pozycjonowanie standardowe

b) Interpolation - Pozgdane pozycje sg okresowo wysytane przez hosta
(master) do kontrolera. Jesli czestotliwos$é odswiezania jest wieksza
niz czestotliwo$é probkowania kontrolera pozycjonowania, pozycje
pomiedzy s3 obliczane przez interpolacje. Czestotliwos¢
odswiezania mastera musi by¢ wielokrotnoscig czestotliwosci
probkowania kontrolera.

c) Modulo positioning — Silnik wybiera kierunek obrotéw tak, aby
przeby¢ najkrétszg droge do zadanej pozycji

2) Following error settings:

a) Max. Following error — w tych oknach podaje sie w jakim czasie
(Time), jak bardzo zadany dystans moze sie rdznic od
rzeczywistego (Window)

b) Dynamic max. Following error - w tych oknach podaje sie w jakim
czasie (Time), jak bardzo zadany dystans podczas ruchu moze sie
rézni¢ od rzeczywistego (Window)

c) Following error limiting - Za pomocg tego parametru mozna
ograniczy¢ btad podazania (Max value). Jesli rzeczywisty btad
podazania jest wiekszy niz wartosc tego parametru, ustawienie
predkosci jest zmniejszane, az btagd podazania bedzie mniejszy.
(wiecej w helpie)

3) Position dead window:

a) Dead window off - Ten parametr moze wytgczy¢é wzmacniacz, gdy
silnik osiggnie cel i pozostanie przez okreslony czas (Time) w
danym oknie (Window) wokoét celu. Moze to zaoszczedzi¢ energie i
zmniejszy¢ obcigzenie termiczne wzmacniacza i silnika.

b) Dead window on - Ten parametr moze wtgczy¢ wzmacniacz, jesli
przypadkowo opusci na pewien czas zdefiniowane okno wokaét
pozycji docelowej i przesunie go z powrotem do pozycji docelowe;j.

4) Position software limits:

a) Min. Position - Ten parametr ogranicza pozycje docelowg i okresla
dolny limit pozycji. Wartos$¢ parametru odnosi sie do punktu
zerowego maszyny

b) Max. Position - Ten parametr ogranicza pozycje docelowg i okresla
gorny limit pozycji. Wartos¢ parametru odnosi sie do punktu
zerowego maszyny

13



5) Gear backlash compensation:

a) Path - Parametr okresla odlegtos¢ kompensacji luzu. Jezeli wartos¢
nie jest réwna zero, dojazd do pozycji docelowej odbywa sie
zawsze z jednego kierunku. Kierunek najazdu jest okreslony przez
znak wartosci parametru.

b) Velocity - Parametr okresla predkos¢ kompensacji luzu.

6) Interpolation:

a) Interpolation configuration:

1. Reference - Ten parametr okresla relacje miedzy danymi
interpolacji a obrotem enkodera.

2. Time - Ten parametr okresla czas interpolacji. Master (np.
PLC) moze okresowo wysyta¢ nowy zestaw punktow
interpolacji do sterownikow z wtasnym cyklem. Do
nastepnego zestawu kazdy sterownik musi obliczyé punkty
pomiedzy (interpolowac).

b) Buffer configuration - Za pomocg tego parametru mozesz
skonfigurowad bufor dla pozycji interpolacji:

1. Data as relative target position: Bit = 0 - Dane sg traktowane
jako bezwzgledne pozycje docelowe. Cel zostanie osiggniety
najkrotsza droga. Bit = 1 - Dane sg traktowane jako
wzgledne pozycje docelowe.

2. Data not normalized: Bit = 0 — Dane sg interpretowane jako
znormalizowane. Bit = 1 — Dane nie sg znormalizowane

3. Use factor group settings: Bit = 0 - Dane s3 interpretowane
przyrostowo. Bit = 1 - Dane s3 interpretowane w
jednostkach okreslonych przez ustawienia grupy czynnikéw.

7) Modulo positioning:
a) Modulo method - Ten parametr okresla tryb modulo funkcji
pozycjonowania.
1. Shortest path - Naped pokonuje najkrétszg droge do celu.
2. Positive only - Naped porusza sie tylko w kierunku dodatnim
(CW).
3. Negative only - Naped porusza sie tylko w kierunku
ujemnym (CCW).
b) Modulo value - Ten parametr definiuje tak zwang wartos¢ modulo
dla pozycjonowania.
8) Ramp Type - Ten parametr okresla typ rampy w trybie pozycjonowania:

14



a) Trapezowa:

9) Position reached settings:

a)

b)

Window - Okna pozycji sg symetrycznie wokot celu pozyciji. Jesli
pozycja docelowa znajduje sie w tym oknie przez pewien czas

(Time) pojawi sie komunikat STAT_Reached (osiggnieto wymagana

wartosc)
Time - Uzywajac tego parametru mozna unikng¢ ustawienia bitu

statusu STAT_Reached (osiggnieto wymagang wartos$¢), gdy silnik

przesteruje cel tylko na krdétki czas. Rzeczywista pozycja musi
znajdowac sie w oknie pozycji przez pewien czas, zanim bit stanu
zostanie ustawiony.

Timeout — jest to czas, ktéry ma silnik na ustawienie sie w pozycji.

Jesli po tym czasie nie pojawi sie komunikat STAT_Reached
(osiggnieto wymagang wartos¢) automatycznie pojawi sie btad.

15



8. Bazowanie

No.

Description

Homing method

Homing not required

1
2
3
4
5
6
7
8
9

Homing on negative limit switch and index pulse
Homing on positive limit switch and index pulse
Homing on falling edge of positive reference switch and index pulse
Homing on rising edge of positive reference switch and index pulse
Homing on falling edge of negative reference switch and index pulse
Homing on rising edge of negative reference switch and index pulse
Homing on falling edge of positive reference switch and index pulse, positive initial motion
Homing on rising edge of positive reference switch and index pulse, positive initial motion
Homing on rising edge of negative reference switch and index pulse, positive initial motion ¥
Homing general parameters Homing on blockage
Vel for switch 0| rpm [ Enable
Vel for zero 0 m
= [ Use std. parameters
Acceleration 60000 | rpm?
Low velocity 10 | rpm
Deceleration 0| rpm? 3
High velocity -1 rpm
Time 1 100ms
Max index path 2147483647 | inc
. Following error -1 inc
Index offset 0/ inc g

1. Homing method — wybdr sposréd 34 metod bazowania.
2. Homing general parameters:

a)

b)

Vel for switch - Ten parametr okresla predkos¢ wyszukiwania
krancéwki bazowania podczas bazowania. Ta predkosc jest rowniez
nazywana predkoscig szybkiego naprowadzania (quick homing
velocity).

Vel for zero - Ten parametr okres$la predkos¢ wyszukiwania pozycji
zerowej podczas bazowania. Poniewaz ta predkosc¢ jest zwykle
mniejsza niz Vel for switch, ta predkos¢ jest rowniez nazywana
powolng predkoscig naprowadzania.

Acceleration - Ten parametr okresla przyspieszenie dla bazowania.
Deceleration - Ten parametr okresla opdznienie dla bazowania.
Domyslna warto$¢ to 0, co oznacza, ze jest taka sama jak
przyspieszenie

Offset - Przesuniecie bazowania to rdoznica miedzy pozycjg zerowg
dla aplikacji, a zerem maszyny, znaleziong podczas bazowania.

Zero position of the machine real zero position

| 1 -

| i -
POS HomingOffset 05
|

16



f) Max index path - Ten parametr okresla maksymalng odlegtosé
miedzy przefacznikiem referencyjnym a najblizszym impulsem
indeksujgcym. Bazowanie musi znalez¢ impuls indeksujgcy w tym
zakresie. W przeciwnym razie bazowanie zostanie przerwane i
zostanie wystawiony btad (parametr POS_HomingError = -4201).
Max index path jest wazny tylko dla metod bazowania z impulsem
indeksujgcym.

g) Index offset - Po znalezieniu przefacznika referencyjnego silnik
przejezdza co najmniej te odlegtos¢ - POS_HomingindexOffset.
Nastepnie kolejny impuls indeksujgcy zostanie przyjety jako punkt
zerowy maszyny.

3. Homing on blockage — opcja bazowania z blokada.:

a) Enable - Wiacza blokade bazowania. Metoda bazowania
(POS_Homing Method) decyduje, ktéry wytacznik kraicowy
zostanie zastgpiony przez blokade.

b) Low velocity - Definiuje dolny limit predkosci dla blokady
bazowania.

c) High velocity - Okresla gérny limit predkosci dla blokady bazowania.

d) Time - Okresla czas blokady naprowadzania.

e) Following error - Definiuje maksymalny dopuszczalny btad
podazania (odchylenie miedzy pozycja polecenia a pozycja
rzeczywistg) dla blokady bazowania.

9. Strojenie PID (DSA PID)
Zaktadka ta stuzy do ustawienia wartosci parametréw PID. Mozna jg rowniez
uruchomic z punktu menu gtéwnego.

B 3 7S 0,
DSA Status DSA Config DSA Scope DSA Movement control MPU2
o X i e
Communication config CAN Config PROFIBUS Config Firmware update

Jak widac¢ na grafice ponizej, w zaktadce tej wystepujg trzy rédzne okna.
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Vel/Pos PID-Controller SVel PI-Controller Current PI-Controller

15 2 - Kvff 1000 | = 421 |2 - 10 2 -
o & & Calculate

12 - Kaff 0| Ki 4212 - Ki 3

g =

02 KIxR o2 KIxR 0 : A

ILimit 10000 |

a) Kp —wspoétczynnik proporcjonalnosci

b) Ki—wspdtczynnik catkujgcy

c) Kd —wspétczynnik rézniczkujacy

d) Kvff—parametr okresla sterowanie predkoscig ze sprzezeniem w ruchu do
przodu. Jest to stosowane w trybie predkosci oraz pozycyjnym z
enkoderem lub sprzezeniem zwrotnym Halla.

e) Kaff — parametr okresla sprzezenie zwrotne przyspieszenia w trybie
predkosci i potozenia ze sprzezeniem zwrotnym z enkodera i czujnikow
Halla.

f) KIXR - Parametr ten pozwala skompensowacé negatywny wptyw rezystancji
pochodzacej z uzwojenia silnika i przewodu zasilajgcego na jakos$é
sterownika

1. Vel/Pos PID Controller — okno to odpowiada za kontrole w trybie
predkosciowym.

2. SVel/ PI-Controller — okno to odpowiada za kontrole w trybie SVel
3. Current PI-Controller —okno to odpowiada za kontrole w trybie momentowym

W przypadku trybu momentowego istnieje mozliwos¢ obliczenia parametrow
przez program. Wystarczy nacisngc¢ przycisk calculate, a nastepnie podad
wymagane parametry zgodnie z katalogiem silnika. W rozpatrywanym
przypadku dla podanych parametrow Kp oraz Ki sg nastepujace.

Pl CURR controller optimum X
Motor inductance 1000 uH
Motor resistance 340  mOhm
Power supply voltage 48000 mV
CURR. controller cycle time 125 us
PWM frequency 32 kHz

Calculate
CURR Kp 94
CURR Ki 29
Apply Cancel
Ready
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Wybieramy opcje w prawym dolnym rogu — Set in device, mozemy teraz
sprawdzi¢ jaka charakterystyke prgdowg ma nasz silnik. W tym celu
przechodzimy do menu gtéwnego i wybieramy opcje DSA Scope.

Pojawi sie nam nastepujgce okno. To co nas gtéwnie interesuje to Motor current,
ale zaznaczylismy takze predkos¢ oraz Pos. Following error.

Plot items Recording parameters
Smooth Plot # FFT -
no sp bz T Recording time 1000 ms
[ Actual velocity ® ( 0 O m] Sample ime 10 ms
[ Command velocity ® O 0 o o
- ) ) Scope control & trigger
| | [ Pos. following error ® O 1 O O P a9
I One shot
L1 Actual position ® ( 0
Trigger
] Command position ® O C 0
1 po ) Manua
& a N
141 Motor current ® O C 2 o o > On wrke setpoint
User parameters trigger delay 0 ms
/ O 0x3120 0 ® [ 0 O O
m| 0x3150 0 ® O C 0 o o Start

Ready

Parametr Actual Velocity nie podaje wartosci w obrotach na minute. Zeby
parametr ten zostat uwzgledniony na wykresie nalezy w User parameters
zaznaczy¢ kwadracik, wpisa¢ 0x3A04, a w kolejnym polu 01, nastepnie Plot
wybrac jako 3. Dzieki temu uzyskalismy wykres predkosci podawanej w obrotach
na minute.

Dodatkowo ustawiamy jako trigger on write setpoint i naciskamy start.
Pozostato nam wejs¢ do zaktadki DSA Movement control z menu gtéwnego.
Przechodzimy do zaktadki Jog. Z zaktadki Mode wybieramy tryb Current i
uzupetniamy parametry jak na zatgczonym zrzucie ekranu.

19



"+ DSA Movement control: mcDSA-ES5 Rev.A NodelD=2 — X
Actual values Control Jog  Homing I/O control Others

Current -65 mA

RMS 53 mA
Velocity 0 rpm Acceleration Deceleration
Trg. position 0 inc
Act. position -5545 inc
PosFollowingErr 0 inc

Jog

Acc. dI | 1000 ma Dec. dI 1000 ma
Acc. dT 1000 | s Dec.dT 1000 | s

Actual device status Left Right

SR Lk Fast Slow Slow Fast
Error code 1]

_ Position Current Current Current Current Position
Status bits )

J6 Enabled inc mA mA mA mA inc

T = -2147483647 1000 100 100 1000 2147483647
2 Warning
3 Moving
4| Target reached << < = =3
5
6
7
8

Limit active
Following error
Homing done

[ Disable after releasing the button

Toggle bit
BBl command toggle bit Set actual position
10 Command error
11 Stop or halt
12 Limit - current
13 Limit - velocity Mode
14  Limit - position

Position 0 inc Set

Cu t SVelocil Veloci Positio
15 L aveiocy Actual mode CURR rrent ‘elocity elocity osition
Clear error Halt (F9) Quickstop (F10) Continue Enable Disable (F12)
[ | Polling OK: Halt command has been sent. B No error

Pozostato anulowaé Halt za pomocg przycisku Continue i nacisng¢ strzatke w
lewo lub w prawo. Otrzymany wykres wyglada nastepujaco.

22|
Bs & [ r% Options ~ $Gid 1 %2 X3
o ‘ Plot 0

-100 N— ActVelocity [inc/s]
-200 \ A~

100 200 300 300 i 500 700 500 300 000

1 Plot 1

PosFollowingError [inc]

100 200 300 400 500 [ms] 600 700 800 900 1000 1100
200 Plot 2

[1] SRS MotorCurrent [mA] ——
-200f -\ FER . o - ’
-400 \ 7 ST e\ ‘/“ S N ; Tt - NN - of N N

\ A / / / v A ~ ~/ /

-600 \ A
-800 \ N a4
-1000 TN

-1200 100 200 300 00 500 [me 000 700 500 360 1000 Ti00

r

504.933, 3703.11

Jak widaé¢ charakterystyka pragdowa dos¢ mocno ,skacze”. Plusem jest fakt iz
wartosci natezenia znajdujg sie w jednej potéwce wykresu. Wazne aby strojenie
PID przeprowadza¢ pod obcigzeniem, z jakim silnik bedzie pracowaé, lub
mozliwie zblizonym (nawet wiekszym.
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