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1. Inleiding

In deze snelle start instructie wordt stap voor stap aangegeven hoe een
nieuw project voor een XtraDrive servodriver kan worden gemaakt. Verder
wordt een aantal voorbeeldprogramma’s behandeld waarin specifieke
toepassingen en functies van de XtraDrive naar voren komen.

Als uitgangspunt van deze manual worden XtraWare versie 3.0 en
XtraDrive 3.20 gebruikt. Eerdere versies van XtraWare en de XtraDrive
ondersteunen niet alle functies die in deze manual worden behandeld.
Deze manual is bedoeld om de gebruiker van de XtraDrive snel op weg te
helpen en is derhalve geen compleet naslagwerk.

De programma’s in deze manuals tonen de werking van de functionaliteit
van de XtraDrive. Indien gebruik gemaakt wordt van deze programma’s in
een applicatie dienen aan het programma beveiligingen toegevoegd te
worden ter bescherming van personen en apparatuur.

Uitgebreide informatie over de XtraDrive en XtraWare staat beschreven in
de volgende manuals:

8U0108 “ XtraDrive series AC servodriver” User Manual
Deze manual bevat alle informatie over de hardware van de XtraDrive en de
beschikbare parameters.

8U0109 “ XtraDrive series AC servodriver” XtraWare User Manual
Deze manual bevat informatie over de in XtraWare beschikbare functies en
instructies.
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3 Het aanmaken van een nieuw project

3.1.1 De softwareversie van de driver.

Tijdens het opstarten van XtraWare wordt gevraagd naar de software versie
van de servodriver. De softwareversie vindt u op de voorzijde van de
servodriver.

Driver Yersion Selection

IDriver YWerzsions from 3.0 and lezs then 3.2 :;]

Diriver Werzion 231
Driver Werzions from 2.0 and less then 3.2
Diriver Vezion 3.2 or higher

If the driver wersion iz ot known it iz recommended to do the following
fal=ln (E]=1gls]-}

1] Select arbitrary driver version.

2] Ty to establish communization with the driver.

3] See the diiver version [System Information).

4] Cloze and open the zoftware wath the suitable diiver wersion,

Figuur 3.1.Selectie softwareversie.

Indien de softwareversie van het gemaakte of geopende project niet
overeenkomt met die van de servodriver is het niet mogelijk om het project
te downloaden. Indien u niet weet welke softwareversie uw driver heeft kunt
u na het klikken op “OK” via het XtraWare menu “Communication” “on-line”
achter het versienummer van de driver komen.

3.1.2 Omzetten project naar een andere Driver Version

Het is mogelijk om de Driver Version van een project om te zetten. Volg
hierbij de volgende stappen:

* Open XtraWare
e Selecteer het nieuwe type Driver Version
¢ Open Project en selecteer de juiste XDR-File

Nu is het juiste project geopend met het juiste Driver Version.

TIP: sla u werk op onder een andere naam.
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3.2 Het kiezen van de servomotor.

Na het kiezen van een nieuw project onder File: New: kan met behulp van
het volgende dialoogvenster gekozen worden voor de juiste motor.

B x|
Motor Selection
Select a motor from the the list. {Authorized users may define a new motor as well)

~Motar Seres ——————— - MotarModels
Linear Sigma All Models
SmartStep

W Seriez & Sigma |l

|

Linear zcale pitch [ Pr2a0 |
S Motor
Add Another Motar { | | [ pm] _‘ [Elraranteristics

— Mew Matar Setting

- Motor Sefes————— ‘-Mutur Model L\}
~ Mator Type
m Gkl ot Charat! el

i Bach I Mext > I Eancet Help

Figuur 3.2. Selectie toe te passen servomotor.

De gegevens van een aantal motoren is beschikbaar in de software. Het
gebruik van andere motoren wordt in deze manual niet behandeld. Neem
indien de door u toegepaste motor niet in deze lijst voorkomt contact op
met Omron.
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3.3 Het kiezen van de besturingsmode.

Als besturingsmode kan worden gekozen voor:

- Yaskawa Option Board

- Position Control (pulse train)

- Programming
In deze snelle start instructie wordt alleen de Programming besturingsmode
behandeld.

B x|

Basic Selection
Basic control mode selection and communication setting.

- Select Contral Methad — CompotadaydF Driver Setting
[T Uze EompoiaudF
For executing an internal- prograrm o commmands zent ~ Mode number—  —~Baud rate——
— &z address

— Set motor direction — Commtation zetting

% Software commutation [ Without sensors |
& Fonward Birection
7 fith commtation sensors [ LA

[&pplicable in specific models only ]

™ Adith commutation sersors | AL
[ &pplicable in zpecific models only |

" Feverse Direction

—tiffected Farameters
Pri00: Funchon selection basic switches

Pnl180.2, Pn191.0 Prn2FD , Pr2F] - Commutation: sething

%2 Back I Mexts I Canicel Help

Figuur 3.3. Selectie van de besturingsmode.

Andere instellingen die in dit venster gemaakt kunnen worden zijn het node
adres van de driver en de draairichting van de servomotor. Het node adres
wordt gebruikt voor communicatie via de seriéle poort op CN3. De
draairichting van de servomotor bij een positieve beweging vanuit het
programma kan met Forward/Reverse Direction aangepast worden.
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3.4 Het kiezen van eenheden.

Voor het aangeven van snelheid, positie en acceleratie/deceleratie in het
programma van de XtraDrive kan gebruik gemaakt worden van door de
gebruiker gekozen eenheden. In het onderstaande venster kan voor de

verschillende grootheden een eenheid worden bepaald.

User Units

#traDrive allows you to set your own units for position, speed and acceleration,

— Positian Linit

Info
1 [ Uzer Position Unit ] =

[ Encoder counts | { Ratio range 0.07 - 100

lzer Position Unit : Pn2B1, Pr2B0 , Pn2B3 , PnZB2

I'Ii
".ﬁ.ffected Parameters

— Speed Urnit

I'I [ Encaoder counts |
|1 [ mszec |
".ﬁ.ffected Parameters

1[UszerSpeed Unit] =

zer Speed Unit : PrZ2BS . PrZB4 . PhZBY . PnZBE

— Acceleration Unit

1 [ Encoder courtz ]

|1 [ [10*mzec) "2 ]
".ﬁ.ffected Parameters

1 [ User Acceleration Unit ] =

IJzer dicceleration Unit: Pn2B3 , PnZB3 . PnZBE . PrZBa

¢ Back I Mewst » I

Cancel

Help

Figuur 3.4. Selectie van de eenheden.

In “Position Unit” wordt de eenheid van afstand vastgelegd. De verhouding
tussen het aantal “encoderflanken” per eenheid van afgelegde weg of
hoekverdraaiing wordt in deze formule ingevuld. In dit hoofdstuk wordt aan
de hand van een tweetal voorbeelden het gebruik nader verklaard. Let op
dat in het programma alleen met hele getallen kan worden gewerkt. Indien
u een resolutie van 0.5 mm nodig heeft dient u een “User Position unit” van

maximaal 10 m te definieren.
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In “Speed Unit” wordt de eenheid van snelheid vastgelegd. De verhouding
tussen het aantal encoderflanken per eenheid van afgelegde weg of
hoekverdraaiing, per miliseconde wordt in deze formule ingevuld. In dit
hoofdstuk wordt aan de hand van een aantal voorbeelden het gebruik nader
verklaard. Let op dat in het programma alleen met hele getallen kan worden
gewerkt. Voor een andere eenheid van tijd, bijvoorbeeld seconde ipv
miliseconde, dient een correctiefactor ingevoerd te worden.

In “Acceleration unit” wordt de eenheid van versnelling (acceleratie en
deceleratie) vastgelegd. De verhouding tussen het aantal encoderflanken
per eenheid van afgelegde weg of hoekverdraaiing per 10 miliseconde
kwadraat wordt in deze formule ingevuld. In dit hoofdstuk wordt aan de
hand van een aantal voorbeelden het gebruik nader verklaard.

Voorbeeld 1 lineaire beweging:

Berekening voor een applicatie van een motor met een 17 bits encoder, via
een overbrenging van 1:3 naar een poelie met een diameter van 50mm.
Gewenste user position units: Mm
Gewenste user speed units: mm/s
Gewenste user acceleration units:  mm/s”2

encoder _ resolutie * overbrengingsverhouding [counts]

Position units =

2% * diameter _ pulley [um]
. , 27T *3 393216 [counts]
Position units = =
2*7£*50000m 314159  [um]

encoder _ resolutie * overbrengingsverhouding [counts]

Speed units =
2* 1 * diameter _ pulley *1000 [mm/s)

_ 2/M17 * 3 393216 [counts]

Speed units = =
2 * 7 *50 *1000 314159 [mm/s]
Ace. units — encoder _ resolutie * overbrengingsverhouding [counts]
' - 2* 1 * diameter _ pulley *10000 [rmm *10000]
_ 2M T *3 393216 [counts]
Acc. units = =
2* 7 *50*10000 3141590 [mm *10000]
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Voorbeeld 2 Roterende beweging:

Berekening voor een applicatie met een R7A motor, via een overbrenging
van 1:7 naar een roterende as met een diameter van 20mm.

De resolutie van de encoder is 2000 pulsen per omwenteling. Bij Servo-
systemen van Omron moet de encoder resolutie vermedigvuldigd worden
met het aantal flanken. In dit voorbeeld is het een encoder met een A en
een B signaal. Hierdoor ontstaan er 4 flanken per omwenteling (2
opgaande en 2 neergaande flanken). De encoder resolutie is dan dus 2000
x 4 = 8000.

In paragraaf 3.7 (Met name Figuur 3.9) wordt dit uitvoerig behandeld.

Gewenste user position units: 0.1 graad  Gewenste

user speed units: omw/min
Gewenste user acceleration units:  omw/s"2

encoder _ resolutie * overbrengingsverhouding  [counts]

Position units =

360graden/ omwenteling *10 [0.1graad]
. ) 8000*7 56000 [counts]
Position units = =
360*10 3600 [0.1graad]
Speed units = encoder _ resolutie * overbrengingsverhouding [counts]
60000 [60000]
, 8000 * 7 57000 [counts}
Speed units = =
60000 60000 [msec]
Ace. Units — encoder _ resolutie * overbrengingsverhouding [counts]
' 360graden/ omwenteling * 10000 [omw *10000]
, 8000 *7 56000 [counts]
Acc. units = — =

360 *10000 3600000  [omw *10000]
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3.5 Het kiezen van het basis snelheidsprofiel.

Vanuit het programma kunnen bewegingen worden uitgevoerd waarbij
gebruik gemaakt wordt van de basisinstellingen voor o.a. snelheid en
acceleratie/deceleratie. De instellingen gelden voor de gekozen units in het
vorige venster, zie hoofdstuk 3.4. De instellingen kunnen ook in het
programma worden vastgesteld of aangepast. De instelling voor jerk (S-
Curve) kan in de meeste gevallen op 0 blijven staan.

Default Profile
Mation profile defines the default speed, acceleration and jerk of motions.
These values can be modified while application is running.

— Default motion profile

Speed [Uzer Speed Unit] 1500
Acceleration [User Acceleration Unit]| 10
Jerk [pzec] 1]

—Alfected Parameters

Default Speed : P2 |, Pr2ad

Default Acceleration : Prédd | Pn2ah

Default Jerk : Pn2AE

Advanced Setting

< Back I Mext = I Cancel Help

Figuur 3.5. Vaststelling basis snelheidsprofiel.




OmRroN

XtraWare

Met advanced setting kan de bandbreedte voor de positioneer-
nauwkeurigheid worden aangegeven. Zie figuur 3.6:

= Set required motian precision,

dation End \Window [ Lzer Pazsition Uit };
hdiotion commard end_ing.

Pulze Traih Sjlnl:hr;rized indow [ User Position Unit ] . 7
Setting of Follower_synchronized sariable:

Position Camplated Width [ Uzer Position Uit | 2
Activation of COIN digital autput.

— Aiffected Farameters
PrZC0: Mation End tadindow .

Pri2C4 ! Pulze Train Synchronized ‘wWindow
PrSi0: F'g:u$iti'|:un Completed width

- Rotation Base

Set thie mas wahue of rataion position,

II'_I
- Aftected Parameters
Pr2s0,Pr2al: Rotation Base

Qg | Carzel |

Figuur 3.6.Positioneernauwkeurigheid.

Motion End Window: Dit is de waarde voor de position_error. Indien een
beweging uitgevoerd is en de position_error is kleiner dan de waarde van
deze parameter, dan pas zal een eventuele volgende beweging uitgevoerd
worden.

Pulse Train Synchronised Window: Deze waarde is het maximale verschil
tussen de gemeten positie en de daadwerkelijke positie (user units) bij
synchronisatie met een externe pulstrein.

Position Completed Width: Dit is de minimale waarde voor het aansturen van
de position completed uitgang (COIN output). Indien de demand position t.0.v
de gemeten positie kleiner is dan deze waarde zal de COIN output actief
worden.
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3.6 Het schalen van de analoge ingangen.

De schaling van de analoge ingangen kan aangepast worden. Wanneer de
XtraDrive in de programmeer mode wordt toegepast is het meestal niet nodig om
de default instellingen te wijzigen.

B
Analog Input

Set only in case of analog speed or torque reference command.
Defines the ratio between analog signal and reference speed or torque.

XtraWare

— Speed Reference

Enter the ratio of reference valtage and speed reference

G0 [0.01 ¥/rated speed |

Affected Parameters
’7 Pnall : Speed Reterence Input Gain [ 150 - 3000

— Torgue Reference

Enter the ratio of reference waoltage to the torque reference

IED [ 0.1 %frated tarque ]

Affected Parameters
’7 Pnd00: Torque Reference Input Gain [ 10 - 100 ]

¢ Back I Mewst » I

Default:

Figuur 3.7.Analoge ingangen.

6V komt overeen met de nominale snelheid.
3V komt overeen met het nominale koppel.
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3.7 Het gebruik van de puls-input.

Het is mogelijk om de XtraDrive te laten synchroniseren met een externe
encoder ingang. Het signaaltype van het binnenkomende signaal en de
verhouding tussen de inkomende pulstrein en het encodersignaal van de
aangesloten motor wordt in dit venster vastgelegd.

B x|

Pulse Train
Enables specification of pulse generator input for position contral,

— Reference Pulze Form

f* Positive logic Megative logic

— Select pulze form and number of reference units per pulze—  — Select logic
™ Sign + Pulze train {

" Fomnward Pulse + Beverse Pulse

= AR«

Affected Parameters
’7 P00 : Position Control Reference Selection Switches

— Pulze train Electronic Gear Rato—————  — Position Completed *fidth [for COIM Olutput]
I'I—
Wal I?‘ Feference Lnit
1 Input Pulte = =——[Encaoder count | e [ !
|1 [0-250]
Affected Parameters Affected Parameters
; : Prz0z . :
Electronic gear ratio = —— Pr&00; Position Completed width
Prz03

¢ Back I Mewst » I Cancel Help

Figuur 3.8.pulse-input.

De “Reference Pulse Form” is afhankelijk van het inkomende signal. Een
encoder zal meestal een AB(Z) signaal afgeven. Een PLC levert in veel gevallen
een enkelfasig signaal af. Een overzicht van de verschillende puls-treinvormen
vindt u in figuur 3.9.
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Benamingen:

Forward/Up/CW

Reverse/Down/CCW

1: Pulse + Direction
2: PULSE + SIGN

1: Up/Down
2: ClockWise (CW) /
Counter/ClockWise(CCW)

1: Differential Phase

2: A/B (A/B/Z) J L
Figuur 3.9. Bestaande puls-signaalvormen met benamingen.
Voorbeeld:

Als uitgangspunt wordt “Voorbeeld 2 Roterende beweging “(blz 8) genomen en
deze wordt voor synchronisatie gekoppeld aan een externe encoder met een AB
pulstal van 360 puls/omw op een identieke mechnische constructie. Hierbij komt

de volgende verhouding tot stand:

1 Input Pulse =

1 Input Pulse =

1 Input Pulse =

Resolutie _Servo _ Encoder * AantalFlanken

Resolutie _ Externe _ Encoder * AantalFlanken

2000*4
360*4

8000
1440

Opmerking : De externe encoder ingang moet een 5VDC Line-Driver zijn.
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3.8 Definitie digitale in- en uitgangen.

De digitale in- en uitgangen kunnen via de setting gedefinieerd worden. In- en
uitgangen die geen servo functionaliteit krijgen toegewezen zijn vrij te gebruiken

in het programma.

B |
Inputs
Allocation of autormatic system functions to digital inputs,
All digital inputs are always accessible by cammands,
- Feverze : Alwaps | Ahways
Cignal Palaity 1] | 1 2 | 3 | 4 | 5 E On Off
F-0T LI W TR | e . NE R
W-OT [ =D L e =] N
ABLMFAST m | m . B | R | ®m | = LT[ LI | v
/PCL W W e W R W | W W mC
/N-CL W W e W R W | W W mC
ANHIBIT m | m . B | R | ®m | = LT[ LI | v
fE-m'argéncy_ [ =D L e =] N
MewMove Enable] 1 | 1 | [ W | B | W E N
Home Switch L] ] B | 2| m | . N | B | W
— Affected Farameters:
Input Signal Selection : Pr50A, Pr50B , PrSOC , PrSo0 , Pr2D1 , Fr2C?
<Back [ Mews | Cancel | Help |

Figuur 3.10. Definitie ingangen.

In dit voorbeeld wordt input 3 gebruikt als Home switch. Hierdoor zal parameter

Pn2C7 op de juiste waarde gezet worden. Dit is uiteraard ook via de

parameterlijst in te stellen. Ook de outputs zijn op deze manier in te stellen.
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B x|

Outputs
Allocation of automatic system functions to digital outputs,
ither digital outputs are accessible by commands for application,

1 z 3 Disabled |
/5-RDY [ ] [] [] |
JBE. & & & v
JFBST [ ] [ ] [ ] ]

i Affectsd Parameters
Dutput Signal Selection | PRE0E , PrEOF , Pra10, Pr2D2

< Back I Hext > I Eancel Help

Figuur 3.11. Definitie uitgangen.
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3.9 Definitie pulstal encoder uitgang.

De XtraDrive beschikt over een puls-trein uitgang die informatie geeft over
het aantal omwentelingen van de aangesloten servomotor. Het aantal pulsen
per omwenteling kan via dit venster ingesteld worden. Let op: deze setting
heeft niets te maken met de encoder van de aangesloten servomotor.

B x|

Encoder Output Settings
Cutput pulses (PG out divider) required for host-controlled applications,

Enter the ratio of output pulses to input pulses [ incoming fram encader | E.g. for 1.2 ratio st 32768,

F'u’Ises__D'utpuf 21485
= [ Pulzes Out B atio ]

Fulges Input I EER3E

- Affectad Parameters
Fiz Divider: Przi

< Back I et s I Cancel Help

Figuur 3.12. Encoder output settings.
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3.10 Afsluiten.

Nu de wizzard is voltooid kan deze worden afgesloten. Na op Finish te
hebben geklikt moet de Xtradrive On-Line gezet worden en kunnen de
nieuwe parameters in de XtraDrive geladen worden. Na de XtraDrive
enkele seconden spanningsloos gemaakt te hebben wordt aanbevolen om
een autotuning te starten.

B x|

Final

A configuration project file has been created for
your XaaDrive and is ready to be dowinloaded.
To operate your XaaDrive:

1. Fress FINISH

2. Download parameters T

3. Twurn the diver Off and On

4. Run Autotuning G

Warning: In linear motor due to safety reasons, the Force Limit is set
to 10% of rated Force. You may increase the Force Limit if
it is safe.

Cancel Help

< Back

Figuur 3.13. Afsluiten wizard.



OMRON XtraWare

4. Auto-tuning.

Nu de juiste parameters in de XtraDrive zijn gezet en de driver een reset

heeft gehad kan de autotuning gestart worden. Volgens figuur 4.1 is te zien

dat er twee opties zijn:

autotuning x|

Inertia Fatio [ Prl03)

|D il

Thig parameter enables you to-enter a rough
estimation of pour spstem's extemnal load, as a
percentage of the motor's inettia,

I Mseillation Eanceling Slasntm, [HES]
f+ Fast Turing

" Fine Turing

€ ith [ s=r Rarameters

0 Soto Selent Parameters

Cancel I Start

WOARNING: InFine Tuning presaing START
calizes movement

Mate: Move ams ta center ol travel

Figuur 4.1 Autotuning.
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4.1 Fast-Tuning

De XtraDrive laadt een groep parameters van voorgedefinieerde parameters
die gebaseerd zijn op het type driver,motor en massatraagheid (Inertia
Ratio). Voer de geschatte/berekende massatraagheid van het systeem in en
druk vervolgens op start. Vervolgens zal een overzicht zoals figuur 4.2 naar
voren komen.

x
Parameater Mame Walue Statuz Ok I
Prldd TorgqueFilter] 11 Tuned
Prlss TargueFilker? 0 Tuned Carcel I
Prl&g Kis (] Tuned
Prlds Ep 3 Tuned
PrlsB i 7 Tuned.

PrilAC Kd a1 Tuned
PrilEE KfSpring 2000 Tuned
PrilBD KfbSpring 2000 Tuned

[TorgueFilter?] Torque Filker [Low Pass),

Thiz pararmeter sets & low pass flker o horque command, and is useful
whien load coupling iz flexible-and damping iz poor. '

Thiz pararmeter should be zet to a value anly zhghtly higher thar the
value at which oscillations disappear. Using an unnecessan high'
walue will degrade the contral quality.

Atotuning ded. Click DK to d

IS O TR TR TR TR

Figuur 4.2 Fast-Tuning

Schakel vervolgens de servo aan om te zien of de servomotor naar behoren
werkt. Dit kan snel gecontroleerd worden door de JOG functie te gebruiken
van Xtraware.

O x

—Jog Speed Setting

Pr304.: Jog Speed E. 500 [RPM ] ‘

Servo ON |

Figuur 4.3 JOG
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Als het gedrag van de Servomotor voldoende is is de tuning afgerond en kan
begonnen worden met het programmeren van de XtraDrive.

Indien de Servomotor niet naar behoren werkt zijn er de volgende
mogelijkheden:

¢ Voor “stijve” systemen opnieuw een fast-tuning uitvoeren zonder de OCA
(Oscillation Canceling Algorithm).

¢ Wijzig de massatraagheid.

¢ Voer een Fine-tuning uit.

4.2 Fine-Tuning

Bij Fine-Tuning zal in tegenstelling tot de Fast-Tuning de Servomotor
aangestuurd worden. De Servomotor zal in positieve richting gaan draaien
en vervolgens terug gaan. Bij Fine-Tuning zijn 2 mogelijkheden:

e With User Parameters. De Servomotor zal “n” maal parameter Pn2C8-
Pn2CB rond gaan.

e Auto Select Parameters. De Servomotor zal ongeveer 2 maal rondgaan.

LET OP ! De Servomotor zal gaan draaien en dit moet gebeuren met
volledige belasting !

Na enkele minuten zal de Fine-Tuning gereed zijn (Zie figuur 4.4)

x|
Parameter Hame Walug: | Stalus
Priléd TargueFilter 11 | Tuned
PrilA5 TarqueFilter2 400 | Taned
Erlad ki 75 |Tened
Enled Kp 124 |Tuned
Pril&B Kiv 19 | Tuned
PrilAC Kd 378 |Tuned
PrilEE KFfS pring 400 | Tuned
PriBD KfbSpring B0 Tuned

[TorqueFilter?] Tarque Filker [Low Pass),

Thiz pararneter sets & low pass filker ontorque commmand, and & useful
wihien load coupling i= flexible and damping iz poor. '

Thiz parameter should be zet to g value anle zlightht higher than the
value at which oscillations disappear; Using an unnecessam high'
walie will degrade the contral quality:

Altotuning |

-I\\'l\\\\\\____ SRR R RN RN

Figuur 4.4 Fine-Tuning
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Nu kan met de JOG functie weer gekeken worden of de Servomotor naar
behoren werkt. Door de global gain (Pn1A0) aan te passen kan de stabiliteit
en gedrag eenvoudig verbeterd worden.

Als het gedrag van de Servomotor naar behoren werkt is de tuning afgerond
en kan men beginnen met het programmeren van de Drive.

Indien de Servomotor niet naar behoren werkt zijn er de volgende
mogelijkheden:

e Voor “stijve” systemen opnieuw een fast-tuning uitvoeren zonder de OCA
(Oscillation Canceling Algorithm).
e Wijzig de massatraagheid.
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5. Voorbeeld programma’s

In dit hoofdstuk zullen de meest voorkomende functies in korte
overzichtelijke programma’s worden behandeld. Op bijlage 1 is het
aansluitschema van de XtraDrive te zien. Om ervoor te zorgen dat het
programma in de XtraDrive automatisch gestart wordt moet de parameter
Pn2CC (startup-label) verwijzen naar een label in het programma. Zodra de
spanning op de Xtradrive gezet wordt zal het programma gestart worden
vanaf de startup-label.

De voorbeeldprogramma’s zijn opgezet voor een systeem zoals te zien is op
bijlage 2.

Zie de XTRAWARE Manual voor een volledige uitleg van de instrukties.

5.1 Homing

In dit voorbeeld zal er alleen naar de Home-positie gegaan worden. Dit wordt
d.m.v. de Home-Switch gerealiseerd. Het programma om vanuit een
willekeurige positie naar de Home positie te gaan is te zien in figuur 5.1.

Brogam N ol
W LABEL 1
2 CONTROL 0K
3 DELAY 1000
=
4/ HOME_SW -100 50
5LEMD
—

LT

Figuur 5.1 Homing
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5.2 Absolute positionering

Bij absolute positionering zal de servomotor naar een bepaalde positie gaan
t.0.v. het nulpunt. Hierdoor zal de Xtradrive moeten weten op welke positie
hij is. Hierdoor zal je dus bij absolute positionering altijd eerst moeten
“‘homen”. In onderstaand voorbeeld wordt het commando GO_D gebruikt om
de servomotor naar een bepaalde positie te sturen. Hierbij wordt de
ingestelde afstand eerst afgelegd en pas daarna gaat het programma naar
de volgende regel. Wordt bijv. het commando GO gebruikt dan zal tijdens
deze absolute beweging het programma doorlopen en dan kan eventueel
een nieuwe positie opgegeven worden.

~1of x|
| 2/CONTROL ON

3/ HOME_SW -100 50

| 4|LABEL 2

| 5|DEL&Y 1000

| E/G0_D 2000 -1

7|G0_TO 2

BlEND

i

3

Figuur 5.2 Absolute positionering

5.3 Relatieve positionering

Bij relatieve positionering zal de servomotor de opgeven afstand afleggen
vanaf de huidige positie. Ook in dit voorbeeld word het commondo Move_D
gebruikt om te zorgen dat de servomotor eerst de opgegeven afstand aflegt
voordat het programma naar de volgende regel gaat.

_ioix]

_1__
2 CONTROL ON

3 DELAY 1000
4 MOVE_D 36000 1
§ END

:E.l

Figuur 5.3 Relatieve positionering
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5.4 Noodstop d.m.v. interrupts & limits

Een Interrupt is een ingang waaop gelijk gereageerd wordt door het
programma. Hiermee is dus mogelijk om direct in te grijpen in een
programma terwijl een ander programma wordt uitgevoerd. Bij een noodstop
moet b.v meteen gereageerd worden en de motor stilgezet worden.

Als een interrupt gebruikt wordt moet deze wel eerst “gemasked” worden. In
het voorbeeld programma worden de interrupts op regel 2 geinitialiseerd. Dit
gebeurt op de volgende manier. ledere ingang op de Xtradrive kan gebruikt
worden als interrupt. Aan iedere interrupt moet een prioriteit hangen. In
onderstaand programma worden de ingangen 1,5 en 6 gebruikt als interrupt.
Onderstaand tabel maakt het geheel duidelijk:

Input | Gebruik Prioriteit Dec. Prog. Functie
waarde

0 Standaard - - Auto_prog/Jog

1 Interrupt 1 2 Limit-Links

2 Standaard - - Jog-Links

3 Standaard - - Homing

4 Standaard - - Jog-Rechts

5 Interrupt 2 4 Limit-Rechts

6 Interrupt 0 1 Noodstop
1+2+4

Mask waarde : optelling decimale waarden | 7

Indien er gebruik gemaakt wordt van 6 ingangen waarbij prioriteit 0 t/m 4 en
7 wordt gebruikt zal de mask waarde 159 zijn.

Uitleg voorbeeld programma 5.4 :

De start switch staat in rust-toestand op “Automatisch programma” en kan
omgeschakeld worden naar de “JOG” stand.

Automatisch-programma : Als eerste zal er “gehomed” worden en de
“homing-flag” 1 gemaakt worden d.m.v VAR_01. Vervolgens zal de motor ">
omwenteling draaien. Dan 1 seconde wachten en dan een 2 omwenteling in
tegengestelde richting draaien.

Limits : Indien een limit wordt bereikt zal de motor stoppen maar de
XtraDrive zal op “Control On” blijven. Door de Start switch op “JOG” te zetten
kan er in tegengestelde richting van de bereikte limit “gejogged” worden.
Vervolgens kan de start switch weer terug gezet worden en zal na de
Homing het basis programma weer verder gaan.

Noodstop : Bij een noodstop zal d.m.v een interrupt de motor direct stoppen
en zal de XtraDrive op “Control Off” gaan.Nadat de noodstop verholpen is en
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de noodstop switch staat weer in de rusttoestand zal er eerst “gehomed”
worden. Vervolgens zal het basis-programma weer gaan lopen.

JOG stand : Door input 0 hoog te maken wordt de “JOG” stand geactiveerd.
Nu kan er d.m.v. input 2 of 4 “GE-JOGD” worden. Dit alles zolang de linker of
rechter limiet niet bereikt wordt. Daarna zal er weer “gehomed” worden.

B|

-1
-3
10!

13

| LABEL 1
SET_WAR Interupt_mazk 7

SET_WAR War 01 0

LABEL 2

CONTROL O

LABEL 3

HOME_S'w# -200 100

SET_WAR War_ 01 1

LABEL 4

IF_IMPUT O = 0 THEW GO_TO &
LABEL &

IF %ar 01 =0 THEW GO_TO 2
DELAY 1000

14 MOVE_D 180 -1

16|

)
2|
2
23
24

DELAY 1000
MOWE_[v 180 -1
GO_TO 4

I;
=
=
L
car
ra
i

0 THEW GO_TO 7
IF_INPUT 4 = 0 THEW GO_TO 2
GO_TO 4

LABEL 7

MOWVE_[ -50 1

SET_WAR War 01 0

GO_TO 4

| LABEL 8

MOYE_D 50 -1
SET_WaR War 01 0
GO_TO 4

1 END

ExT_IMT O B Falling

STOFP_EX Emergency Serso OFF
WAIT_IMPUT 0 =1 -1
IMT_RETLURM 2

EXT_IMT 1 1 Rizng

STOP_EX Emergency Sereo OM

IWAIT INFUT D =0 4

WAIT_IMPUT 4 =0 -1
MOWE_D B0 -1

IMT_RETURM 3

ExT_IMT 2 B Rizng

STOP_EX Emergency Sereo OM

Figuur 5.4 Noodstop d.m.v. interrupts & limits

WAIT_INPUT O =10 -1
WAIT_INPUT 2= 0 -1
MOVE D -250 -1
| IMT_RETLURM 3

5.5 Synchronisatie met externe encoder

Bij synchronisatie is de afgelegde van de servomotor afhankelijk van een
externe encoder. Door de variable “Master_position” te initialiseren wordt het
aantal pulsen (afstand) van de externe encoder ingelezen. Voor extra
informatie zie Hoofdstuk 3.7 . Door de instruktie Move_R te gebruiken wordt
de servo motor aangestuurd met het juiste aantal pulsen.

1

iz

3
4
5
&
=
8
3

COMTROL OM
SET_ZERO_POSITIOM Demand pozition
MOWE_R O

CAWAIT VAR Followerspnchronized = 1

MOWVE_R 360

WHAIT WAR Pozition_demand_value == BO00
STOP_E¥ Emergency Servo OM

EMD

=10l x|

Figuur 5.5 Synchronisatie met externe encoder
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Bijlage 1: Aansluitschema Xtra-Drive

Ref Y—REF
erence speed

+2 to +10 V/frotad mator speed Pogg
External torgue control/ T-REF
torgua feed—forward P 5g
1 to +10 ¥/roted motor torgue =

[ PULS

SIGH

SIGN
oow
I:E phuse:I m
CLR R—IA
© /olR

Fosition reference <

PULS
A phnse] ‘R_I_ﬂg_‘ B

XtraDrive

iz
[~

L

53
34

i

+12¥
Open—collectar PLT ¢ i
refarance PL2
hpowar aupply FL3 | 18 48 ]
. BAT(H ) o
Backup bottery 2.8 to 4.5V FIPrate .
+5V SEN 5 . 1)
SEN smignal input™ av P 2 & ?
24 +24y La7 33k@ ”
s ——
Serva ON s on hea| ¥ EF servo oN r
{Servo ON when ON) O O IThl 26
ﬁ—» ﬂ_, Propartional ==
P cantral 5 ofPEON L4 (P control)
(P control when ON)
. :} EI_, Forward run 27
Faorward run prohibited F 0 o P—CT 42 = prohibited re— 1
(Prohibited when QFF) N |% | g
—Eﬂ_. == EYErSE run ]
Rewverse run prohibited F 0 o N—OT 43 __'_EI prohibited
{Prohibited when QOFF) '—‘:'E——-L. " . — y
Alarm reset 5 & FALM=RST] 44 _"‘_El arm  rese ¥
{Reset when DN} _ Forward
I} I:;L. current 31
Farward current limit o FE=CL - limit ON T 1
(Limit when ON) o S u{z |<| 32
L__ ]
Reverse current limit 5 /N-CL }4 E ﬂ" ﬁumrl?néhl
{Lirnlt whan OM}
G

Connect

shisld 1o connector shell

ALD1
ALOZ
ALDS

PAD
JPa0

PBO
/PBO

L

FoO
/roal

Psa
/Fs0

3G

JCoIN+
JSCOIN-

JT-GON+
JT—CGON—
/S—=RDY+
/S—ROY—
ALM+
ALM-

Alarm code output

Maximum cperating valtage
SOVDC
Maximum operating currant
20mA

PG dividing rotio output

Applicable line receiver:
SN75175 manufactured by TI,
WC3488 manufactured by
ON-SEM| or the squivalent

S=phose rotation
serial data cutput

Signal Ground

Position complated
(ON when positioning is
completed}

TGON output
{ON at levels above the
setting)

Serve ready output
(ON wheh ready)

Servo aglarm cutput
(OFF with an alarm)

Phatacoupler maximum cutput
cperoting voltage 30 VDO
operoting current 50 méA
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Bijlage 2: Xtra-Drive systeem overzicht

Analog monitor cable

]::]:I lil Human machine interface
D:I Personal computer

]::]:Cj Mation control unit
L i Position control
Cr— 1Ay =1 [

General purpose cable

XtraDrive Option unit

Servo Drives

Filtar

—J

PROFIBUS netwark:
{¥lraDrve models with
embadded PROFIBUS)

Terminal block

Cables
Cables

%
a B,
T _m A =
i =

RTM Servo Motor SGMAH, SGMPH SGMGH, SGMUH, SGLG_linear SGLF_ linear SGLT_linear
Servo Motor BSGMSH, SGMBH Servo Motor Servo Motor Servo Motor
Servo Motor

Voor typenummers e.d zie de datasheet : [18E-EN-02 welke te downloaden is via :

http://www.omron-industrial.com/nl_nl/home/products/motiondrives/ServoSystems/ServoDrives/XtraDrive/default.asp
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Screenshot Xtra-Ware.

Bijlage 3

|

Lo B S o B R R B e Y Y R R 6 B O R R S R

a
u}

Watch List

ol [ =0 e & é

= o) ] | e

M arne alus

Frogram_line 13
Target_torque 12
War 02 1]

Target_position 33

Variable list  Set ._,__.m_:m__n__m_ f* Dec  Hex (" Bin

&dd .ﬁn_.._,__..ﬁw,_u:_
M ame _ Iniit _ Drescription

[+ Analog [nputs

[+ Drigital [/0

= ECAR
ECAkd_k azter_profile_pozition | Counts The curment master pozition in the ECAR profile. It iz a cyclic value acc
ECAM_Mazter_scale_den The denorminator of the ECARM master zcaling factor. Changeable only
ECAM_M azter_scale_num The numerator of the ECAM master scaling factor. Changeable only wt
ECAM_Offset Iger Specifies the required offzet along the slave adis of the ECAM profile.
ECAM_Shift Specifies the required honizontal ghift of the ECAM profile as per electn
ECAM_Slave profile_position | Uger The curment glave pozition in the ECAM profile. |tz a cyclic value accc
ECAM_Slave scale_den The denorminator of the ECAM glave scaling factar. Changeable only
ECAM_Slave scale_num The numerator of the ECAM zlave zcaling factor. Changeable anly whi

[=] Encoder Latching
Latched_master_position Counts The pozition of the master axis when the latching condition iz met, as £
Latched_motor_pozition Ilzer Actual pogition of the motar when latching condition is met, as per the

Latched_position_ready

Indizates if the latched position value is ready for uge: 00 Ma, 1: Yes |2

=1 Interrupt

[nterrupt_mask

Interrupt mask to enable/dizable interrupts 01 7. For example, 010 indic

|nterrupt_pending

Bitz 01 7 indicate which intermpts are to be handled. For example, 010

|nterrupt_request

Bitz 01 7 indicate which intermpt requests have occurred.. For example

[+ Motion Frofile

=1 Prsitinn
ol

AgIir muwitrhe g

Bovenstaand figuur is het overzicht van de Watch Variables. Hierbij is het mogelijk om maximaal

4 regels tegelijk te monitoren op het beeldscherm.
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