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1.1

Features
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AMC10, AMC11 og AMC12 er en serie kompakte
programmerbare AC servomotor controllere.

Controllerne udmaaker sig ved, at de kan styresvia
RS232 interface, eller en analogindgang (x10V).
Endvidere kan controllerne styres som et stepmo-
torsystem via pulsindgange.

Controllerne kan konfigureres til absolut/relativ
positionering via 6 binage indgange.

Controllerne accepterer et balanceret eller ubal-
anceret signal fra en standard 2-kanals inkremental
enkoder.

Alleind- og udgange er galvanisk isolerede og over-
spandingsbeskyttede.

Controllerne har 8 generelt anvendelige udgange.
De kan f.eks. konfigurerestil at give klarmelding,
nar motoren har naet sin position eller give fe-
jlmelding, hvisder opstar en forhindring, som ger at
motoren ikke kan kare. Controllerene kan monteres
i 19" rack eller paen flade.

Hoved-features:

« Digital reguleringsloop
« Ekstrem praecis positionering
» Smafysiske ma
* Strem 6A kont., 12A spids (AMCxxB)
* Stram 12A kont., 25A spids (AMCxxC)
« Kortdutnings- og temperaturbeskyttet
 Absolut/Relativ positionering
* EMC korrekt udformning - CE maarket
* Overstramsbeskyttel se
* Falgende indgangsmuligheder:
Analog +/-10V
Steppuls og retning
Puls op - puls ned
Inkremental -enkoder
Valg af position viatabel
« Grafisk overvagning af hastighed, moment,
fejlposition m.m
« Endestopindgange
* RS232 Interface
* Husker set-up i EEPROM
« Kan handtere motorer op til 1kW
* Preprogrammerede hastighedsprofiler
» Automatisk nulpunktssggning
 Programmering i simpelt sprog
« Hvilkarlig AC-motor kan benyttes
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Controller Forplade

YL, O

Industri Elektronik ¥

— O Power 1' | Indikerer nér controller er teendt
- O Running I | Indikerer nar motor kgrer
:':' O Error I Indikerer fatal fejl
— O Current I | Indikerer hvis middelstrgm til motor er overskredet
— O T1>80°C W Indikerer hvis temperatur er overskredet
— O QOut Error —g—— Indikerer hvis brugerudgang er kortsluttet
101 O O 105
|
162 O O 06 Indikation af niveau pa bruger
103 OO 107 ind-/udgange
Hvis LED register = 1
104 O O 108 Vises udgangsniveauer
A RS232 Hvis LED register =0
— Vises indgangsniveauer
—3 3
I I Ry I
I SUB-D 9 Pol Programmeringsstik.
— I Tilsluttes PC eller terminal
— 1 til opseaetning/programmering
— — af controller
ANMC10B — Handtag til brug nér controller
skal udtages af 19" rack.
Controller kan ogsad monteres
pa flade i et elskab o.lign ved
Q brug af BASE1 montageplade
l Montagehuller til

fastspaending i 19" rack.
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1.3

Oversigt over modes

1.3.1 Controller modes
Controlleren rummer mange enkeltfeatures, som er generelt anvendelige, men over-
ordnet kan f@lgende grundfunktioner (modes) vad ges via controllerens modekommando
MO, eller via Motoware’ s parameter opsagnings-menu.
1. Gearmode

Controlleren vil fungere som et stepmotorsystem, idet motoren vil bevaggesig et trin,

hver gang pulsindgangenetilfares en spaandingspuls. Hastigheden samt accel eration/

deceleration vil veae bestemt af den eksterne frekvens.

Formatet pa disse pulsindgange muligger felgende:

« Tildlutning af en inkrementalenkoder sdledes, at motoren karer i et valgbart gear-
forhold til denne inkrementalenkoder, ogsa kaldet elektronisk gear.

« Tilslutning af et puls- og retningssignal pa de 2 pulsindgange. Dette er et typisk
stepmotorformat.

« Tilslutning af et pulssignal pa én af de 2 pulsindgange. Hvis motoren skal kere
fremtilfares pul ser pAden eneindgang, og der tilfares pulser pAden andenindgang
hvis motoren skal kere baglamns.

2. Positioneringsmode

Controlleren vil positionere via kommandoer, der sendes pa RS232 interfacet.

Denne mode kan primaat benyttesi systemer, hvor controlleren indgar i et system

med permanent kontakt til en PC via RS232 interfacet. Endvidere kan det anbefales

at indkare et vilkarligt system via denne mode.
3. Registermode

Controllerens parametersag (X0-X63) vil indeholde de positioner og hastigheder

m.v., der kraevesi det aktuelle system. Disse registre kan udpeges via brugerind-

gangene og udfares ved at aktivere en startindgang. Denne maode er sserdel es slag-

kraftig, idet controlleren selv klare hele positioneringsforl gbet.
4. Hastighedsmode

Controlleren styrer motorens hastighed iflg. analogindgangen.

Denne mode benyttestypisk i simple opgaver, eller opgaver hvor der indgar en anden

enhed som overordnet styring af hastighed og position eksempelvis et PC-kort eller

en PLC med aksekort.
5. Momentmode

Controlleren styrer motorens drejningsmoment iflg. anal ogindgangen.

Typiske opgaver hvor denne mode kan benyttes, er f.eks. til opspoling eller tilspaand-

ing af folie eller ledning m.v.

De enkelte modes er illustreret pa de felgende sider. Disse sider er en hurtig made at fa
et funktionsdygtigt system i gang, men gnskes mere uddybende dokumentation, er de en-
kelteind- og udgange samt kommandoer beskrevet i afsnittene Hardwar e side 19 og Soft-
wareside 47.
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1.4 Kom i gang - Gearmode (Mode 1)

AMC11 benytter ikke Stremforsyningind [+
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MIN- —32c06 QoA v +/-10VIndgang forbundet pé signalgiver.
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Falg nedenstaende procedure, hvis controlleren skal benyttesi mode 1 (Gearmode)

1. Tildlut controller som vist ovenfor. Se evt. f@lgende afsnit : Motortilslutning side 21 / Enkoderind-
gang side 29 / Srgmforsyning side 33 / Pulsindgange side 35.

2. Tildut PC med et terminalprogram (F.eks. JVL’s MotoWare), falg evt. beskrivelse af RS232 in-
terface i afsnittet RS232 Interface side 41.

3. Tand controlleren, men sarg for at alle indgange er logisk “0". Det er kun lysdioden Power og
eventuelt Out 1, der malyse. Hvisen eller flere af de rade lysdioder lyser eller blinker, er control-
leren sandsynligvisindstillet til den forkerte motor. Falg instruktionernei afsnittet Generelt om
installation side 12

4.  Send kommando ? (enter) til controller og afvent, at controlleren sender statusoversigt.

Vises statusoversigt, er RS232 interface og stramforsyning korrekt forbundet.

5. Sad nu controlleren i gearmode ved at sende kommandoen MO=1 (enter).
Controlleren skulle gerne give svaret Y, som tegn pa at gearmode er valgt.

6. Reguleringsparametrene KD, KP, og K, er som default indstillet moderat, hvilket vil sige, at mo-
toren kan kere, uden at justere yderligere. Dog er det pakraevet at justere parametrene, hvis syste-
met skal arbejde optimalt. Se ogsa af snittet Justering af servoregulering side 16.

7. Controlleren er nui gearmode.
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1.5 Kom i gang - Positioneringsmode (Mode 2)

AMC11 benytter ikke Strgmforsyningind C:
terminal P- og P+ idet den — ¢ 15-80vV DC T
indeholder netforsyning. 1C|| O—-0—O-r1A— P-
Se strgmforsyningsafsnit !. 2c|| O=0—0-rea— P+ l
3c|| O—O0-O-r3a— FA
ac 4 FB
sc|| 0—0—0~r5a— FC | | | Skeerm|
oc|| O-0-Or6A— FD - A\fp===-=-------- - - =
7c|| O~=0-0—-7A— PDO Power Dump udgang
_ scf| O g/g 8A A IB1
1Al —oc—O T Oll9A A I1B2 :
Industribusind | HAZ 0 ollion | 183 ] industribusud In| I-
A3 - uclbo dOllua A 1B4 krementa
| (A4 1250 O 1A HLA enkoder
_ 13¢|| O O O-r13A— HLB Hallindgang
O+ [—14c7-0 O O—14A— HLC
08 }—15ci-0 O O-r15A— VO f
07 [—16c7-O O O-r16A— EZ1
06 |-17ci—0 O oqrira— EZ2 |
Brugerudgange O5 [—18c3-O O Or18A— EAL
04 [—19¢c-0 O Or19A— EA2 |
| O3 [—20ci~O O O-r20A— EB1|
02 |—21c—0 O O-r21A— EB2 I
01 |—22cy-0 O O r22A— ECM v
| | O- |—23c3-0 O O-r23A—XCM
IN8 [—24c—0O O O-r24A— XI f
FINT 2500 o ollesatvem Pulsindgange
| IN6 [— 26O O—26A— YI
q IN5_[—27Cc7-O Q| O-r27A— O5V
Brugerindgange IN4 —28ci-0 Q|o-28a— AO
MINg 200 o] ollzsa— BO ] Pulsudgange
IN2 [—30c O Q|O~r30A— OCM
IN1 [—31C5+O Or31A— AIN
L [[IN- }—s2ci-0 Q|o-tsaa—{ACM +/-10V Indgang
o S .
= Endestopindgange
Nulstillingsindgang
Sekundzer akse
Analogudgang
(momentmonitor) TT0018DK

Falg nedenstaende procedure, hvis controlleren skal benyttes i mode 2 (positioneringsmode)

1

2.

Tilslut controller som vist ovenfor. Se evt. fglgende afsnit : Motortilslutning side 21 / Enkoderind-
gang side 29 / Strgmforsyning side 33.

Tilslut PC med et terminalprogram (F.eks. JVL’s MotoWare), falg evt. beskrivelse af RS232 inter-
facei afsnittet RS232 Interface side 41 .

Taend controlleren, men sgrg for at alleindgange er logisk “0”. Det er kun lysdioden Power og even-
tuelt Out 1, der malyse. Hvisen eller flere af de rgde lysdioder lyser eller blinker, er controlleren
sandsynligvisindstillet til den forkerte motor. Falg instruktionernei afsnittet Generelt ominstalla-
tion side 12

Send kommandoen ? (enter) til controlleren, og afvent at controlleren sender statusoversigt. Vises
statusoversigt, er RS232 interface og stremforsyning korrekt forbundet.

Sad nu controlleren i positioneringsmode ved at sende kommandoen MO=2 (enter).

Controlleren skulle gerne give svaret Y, som tegn pa at positionerings-mode er valgt.
Reguleringsparametrene KD, KP, og Kl, er som default indstillet moderat, hvilket vil sige, at mo-
toren kan kere uden at justere yderligere. Dog er det pakraevet at justere parametrene, hvis systemet
skal arbejde optimalt. Se afsnit Justering af servoregulering side 16.

Controlleren er nu i positionerings-mode. Som test af dette kan motoren keres til den absolutte po-
sition 1000 ved at sende kommandoen SP=1000 (enter). Som fglge af dette skulle motoren gerne
kare il denne position. Ved at sende kommandoen SP=-1000 (enter) skal motoren gerne kare den
anden vej mod position -1000. Sker dette ikke eller karer motoren i meget lang tid, kan det skyldes,
at positionstad|eren enten stod pa 1000, eller at den forrige position | langt vaek fra 1000. Se afs-
nittet Positioneringsmode (MO=2) side 50 eller Kommando beskrivel ser side 70, vedr. gvrige kom-
mandoer.
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1.6 Kom i gang - Registermode (Mode 3)

AMC11 benytter ikke L Stremforsyningind [~ C:
terminal P- og P+ idet den =l & 15-80vV DC T
indeholder netforsyning. 1c|| o~=o=0-r1a— P-
Se streamforsyningsafsnit !. 2c|| O—O0—O—r2Aa— P+ I
3c|| O-O0=C—-3a— FA \ \_/
1c || 0—0—0-r4aA— FB
sc| o-o—osa— FC ] | Skeerm|
oc| ooofea— FD FAf-==-=——c-------1 \- = Motor
7c || O=0-O-+7A— PDO Power Dump udgang
sc|| O O Ollsa A IB1
1A1 9acO I Olloa A 1B2 .
Industribusind A2 1000 IOl B3] | 'ndustribusud I ;
ndustribusin A3 —ucllo 0O A A 1Ba ] hkrementa
1A4 120770 O O+12A— HLA enkoder
13c|| © O O-—13A— HLB Hallindgang
+24VDC Ud O+ —14c70O O O—14A— HLC
08 | 15c0 O O-+15A— 5VO fi A
07 [—16Cc5iO O O—-16A— EZ1
06 — ] Skeerm
PLC eller 06 17c—O O O—+17A— EZ2
lignende Brugerudgange 05 [—18cyO O O-r18A— EAL
9 04 |—19c—0 O O-19A— EA2
03 |—20c—0O O O-+20A— EB1
02 [—21c—0 O O—21A— EB2 I
Position naet 01 |—22cy0 O O-r22A—ECM— v if
—_O- [—23c;—0 O Or23A— XCM
IN8 |—24c-0 O O-rr24a— XI .
________ = | TN 2500 6 olosa—vem] Pulsindgange
———————— > < - IN6 [—26c70 Q O-26A— YI | _|
———————— = ~ o IN5 [—27C3-0 Q[O-r27A— O5V
——————— == - IN4 |—28c—0 QJO-728A— AO
_______ > ] inaT2scllo ool B0 Pulsudgange
———————— > - = IN2 |—30c7-0 Q| O-r30A—OCM| _|
—ml o g g +/-10VIndgang
i i
Brugerindgange Endestopindgange
Fra nulfgler
Sekundzerakse Nulstillingsindgang
Analogudgang
(momentmonitor) TTO019DK

Falg nedenstaende procedure, hvis controlleren skal benyttes i mode 3 (Registermode)

1

2.

Tilslut controller som vist ovenfor. Se evt. fglgende af snit Motortilslutning side 21 / Brugerind-
gange side 24 / Brugerudgange side 27 / Enkoderindgang side 29 / Stramforsyning side 33.
Tilslut PC med et terminal program (F.eks. JVL’s MotoWare), falg evt. beskrivelse af RS232 in-
terface i afsnit RS232 Interface side 41.

Tand controlleren, men sgrg for at alle indgange er logisk “0”. Det er kun lysdioden Power og
eventuelt Out 1, der malyse. Hvisen eller flere af de rade lysdioder lyser eller blinker, er control-
leren sandsynligvisindstillet til den forkerte motor. Falg instruktionernei afsnittet Generelt om
installation side 12

Send kommandoen ? (enter) til controlleren og afvent, at controlleren sender statusoversigt.
Vises statusoversigt, er RS232 interface og stramforsyning korrekt forbundet.

Sa&d nu controlleren i registermode ved at sende kommandoen MO=3 (enter).

Controlleren skulle gerne give svaret Y, som tegn pa at register-mode er valgt.
Reguleringsparametrene KD, KP, og K| er som default indstillet moderat, hvilket vil sige, at mo-
toren kan kere uden at justere yderligere. Dog er det pakraevet at justere parametrene, hvis syste-
met skal arbejde optimalt. Se afsnit Justering af servoregulering side 16.

Controlleren er nui register-mode. Prov at tilslutte en spaanding paindgang 1 og 8 (startindgang).
Motoren skulle gerne karer til position 1000. Denne vaadi er indlagt som default i XP1 ved lever-
ing. For yderligere information om mode 3 se afsnittet Registermode (MO=3) side 51
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1.7 Kom i gang - Hastighedsmode (Mode 4)
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Felg nedenstéende procedure, hvis controlleren skal benyttesi mode 4 (hastigheds-mode)

1

2.

Tilslut controller som vist ovenfor. Se evt. falgende afsnit Motortilslutning side 21 / Enkoderind-
gang side 29 / Strgmforsyning side 33 / Analogindgang side 38.

Tilslut PC med et terminalprogram (F.eks. JVL’s MotoWare), falg evt. beskrivelse af RS232 in-
terfacei afsnit RS232 Interface side 41.

Tand controlleren, men sgrg for at analogindgangen er 0 volt. Det er kun lysdioden Power og
eventuelt Out 1, der malyse. Hvisen eller flere af de rede lysdioder lyser eller blinker, er control-
leren sandsynligvisindstillet til den forkerte motor. Falg instruktionernei afsnittet Generelt om
installation side 12.

Send kommandoen ? (enter) til controlleren og afvent, at controlleren sender statusoversigt.
Vises statusoversigt, er RS232 interface og stremforsyning korrekt forbundet.

Sad nu controlleren i hastighedsmode ved at sende kommandoen MO=4 (enter).

Controlleren skulle gerne give svaret Y som tegn pd, at hastigheds-mode er valgt.
Reguleringsparametrene KD, KP, og K| er som default indstillet moderat, hvilket vil sige, at mo-
toren normalt kan kere uden at justere yderligere. Dog er det pakraevet at justere parametrene, hvis
systemet skal arbejde optimalt. Hvis motoren ikke karer pa dette tidspunkt, prev daferst at st Kl
til en hgj vaardi (100-1000). Se ogsa afsnit Justering af servoregulering side 16.

Controlleren er nui hastigheds-mode. Nar spaandingen paindgangen er sterreend OV, vil motoren
kare den ene vej med en hastighed, der er proportional med spaandingen. Nar indgangsspaandingen
er under OV (negativ), vil motoren kere den anden vej.

For yderligere information se af snittet Hastighedsmode (MO=4) side 54.
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1.8 Kom i gang - Momentmode (Mode 5)
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Falg nedenstaende procedure, hvis controlleren skal benyttesi mode 5 (moment-mode)

1

2.

Tilslut controller som vist ovenfor. Se evt. fglgende af snit : Motortilslutning side 21 / Stramfor-
syning side 33/ Analogindgang side 38.

Tilslut PC med et terminalprogram (f.eks. JVL'sMotoWare), falg evt. beskrivelse af RS232 inter-
facei afsnit R232 Interface side 41.

Tand controlleren, men sgrg for at analogindgangen er 0 volt. Det er kun lysdioden Power og
eventuelt Out 1, der malyse. Hvisen eller flere af de rade lysdioder lyser eller blinker, er control-
leren sandsynligvisindstillet til den forkerte motor. Falg instruktionernei afsnittet Generelt om
installation side 12

Send kommandoen ? (enter) til controlleren, og afvent at controlleren sender statusoversigt.
Vises statusoversigt, er RS232 interface og stremforsyning korrekt forbundet.

Sad nu controlleren i momentmode ved at sende kommandoen MO=5 (enter).

Controlleren skulle gerne give svaret Y som tegn pd, at moment-mode er valgt.
Reguleringsparametrene KD, KP, og K| er som default indstillet moderat, hvilket vil sige, at mo-
toren kan kere uden at justere yderligere. Dog er det pakraevet at justere parametrene, hvis syste-
met skal arbejde optimalt. Se afsnit . Hvis motoren ikke kerer pa dette tidspunkt, prev daferst at
saa K til en hgj vaardi (100-1000). Se ogsa afsnittet Justering af servoregulering side 16.
Controlleren er nu i moment-mode. Nar spaandingen paindgangen er sterre end OV, vil motoren
yde et positivt drejningsmoment, der er proportional med spaandingen. N&r indgangsspaandingen
er under OV (negativ), vil motoren yde et negativt drejningsmoment proportional med spaandin-
gen.

For yderligere information se afsnittet Momentmode (MO=5) side 55.
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Installation og justering
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2.1

Generelt om installation

Det anbefales at 1aese dette af snit omhyggeligt i forbindel se med installation af AC-ser-
vocontrolleren.
Nér controlleren farste gang er installeret ber denne checkliste falges:

1. Skabklarhed over hvilken mode (1-5) der gnskes benyttet. Se eventuelt Oversigt over
modes side 4, hvor der stér forklaret i hovedtragk hvorledes de enkelte modes
benyttes.

2. Forbind motor, enkoder, evt. hall-fgler, samt diverse endestop, ind- og udgange efter
behov. Enkeltheder omkring motortilslutning og ind- /udgange, stramforsyning m.v.
stér beskrevet i afsnit om Hardware side 19.

Bemaak at vedr. forbindelse af motor samt enkoder m.v., at der i appendix - (Eksem-
pler pa tilslutning af motor side 145) er lavet konkrete diagrammer for et udvalg af
AC-servo-motorer samt stepmotorer. Her er ligeledes opfart tilhgrende parametre
som controlleren skal indstilles til for at motoren kerer optimalt.

3. Tilslut nu spaanding til controlleren. Det vil sandsynligvisvise sig at de default para-
metre controlleren indeholder ved levering ikke svarer til den tilsluttede motortype.
Dette vil resulterer i at controlleren melder fejl og motoren bliver stramlgs.

Hvis den benyttede motor er en af de naevnte typer i appendix (Eksempler pa tils-
lutning af motor side 145) eller Motoware’ s parameterliste skal disse parametre over-
faresiflg. afsnittet Valg af motortype side 13.

Er motoren kendt burde systemet fungere optimalt efter at have overfart det tilhgren-
de parametersad. Der kan evt. finjusteres - se de efterfalgende sider i dette kapitel.
Grundinstallationen er nu faardig og den egentlige funktion af controlleren kan af pre-
ves og indstilles, se beskrivelse af model....mode5 i softwareaf snittet side 49....55 af -
haangigt af den gnskede funktion.

@nskes en optimering af det samlede system falges af snittet Justering af servoregu-
lering side 16.

Er motoren derimod ikke kendt skal vejledningen i afsnittet Tilslutning af ukendt mo-
tor side 133 falges.

12
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2.2

Valg af motortype

s Setup Help

MainSewp K
[~ Checksum  Address DII

Controller Type

| AMC1xx [AC-servo) j Cancel [
| Step Motor -

Nar der skal overfares parametretil controlleren, kan det anbefales at benyttes VL’ s pro-
grammeringssoftware Motoware. Programmet startes og RS232 kabl et forbindestil con-
trolleren. Indstil Motowaretil at arbejde med A C-servocontroller ved at vad ge AM CLxxx
(AC Servo) i vinduet Controller Soec. under menuen Setup. Se ovenstaende illustration.
Denne opsagning omstiller Motoware til at arbejde med AMC10, 11 og 12, hvilket inde-
baare at der bliver adgang til forskellige nye vinduer med bl.a. grafisk visning af kersels-
forlgb m.v.

s MotoWw are

__EIE Edlt Malh = 'h-’mw Wlnduw ﬁétup ﬂelEr

| == _' | |E= ‘_] %j ?l __Hn'lrmeEd]tqf

Parameter Sets
Profile

D'nﬂument
slatu:t

Controller

Vadg nu punktet Parameter Setsi menuen Applications.
Dette punkt giver adgang til vinduet med alle grundparametre i controlleren.
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2.2

Valg af motortype

AMC10 Parameter Set
[ Checksum Address |0 :j Description |ND Hame |
i~ Mode — ~ Formatz — ~Electronic Gear

fa

i~ Protection Limits -

" 2: Position Digital input 1 __'_j Pulse/rev [Master]
4: Velocity |
W Pulze Out Enicaiar LJ

— Servo Constants - Profile [RPM] Power W] 200

Kp Velocity 100 :i Pos. Emmor [Pulse) [32767
Kd Accel [/5)  [500 =1 | |
| = [ : °“out IN Active high

IL 200 1 & v

. 2 v
i T 12 :
Bias = 4 W v
o=l sccF
— Current [Amps] - — —Active Level - B Iv

. 7 [ Pause i

- (- 0
Mean Elj Hume_ i H!gh g8 (" (% Start/stop v
Peak m = Negative ¢ Low % High

Ex _ FPositive " Low (% High LED select ( Input ' Dutput

Tt9001-GB
Basics j Hegister] Get Selup] Send ‘ EEPHDHj File I Cloze |

Veelg "File" for valg af motor type

Nar der skal vadges en konkret motortype vadges File, hvorved der fremkommer efter-
falgende billede.

Parameter Sets File Menu

Descrption [zave]:
|N o Name |

File Hame:
SGM-024 SET |

Deszcrption [open]:
|SEM—I]2A3:::¢:¢ (200% 7200 |

Hy3437-1.5ET
SGM-01B.SET

SGM-02B SET
SGM-D4A SET
SGM-D8A.SET
SGMP-08A.SET
SMBE3183.5ET

SGM-01B Jxxx [100V/10

SGM-02B Zxxx [100V /2000
SGM-04AZxxx [200%/400w)
SGM-08A3xxx (200 750W)
SGMP-08A3xxx (200V/750W)

MAE HY200-3437-400A8 ENK5000

Zebotronics SM56.3.18J4 6 ENK5000

Path: A:\MAMC10

Delete

Copy j Save ‘

Cancel |

Open I

Tt9003-GB

Veelg "Open" for at hente parametre

Veelg motortype

Vadg den gnskede motortype og tast Open, for at hente parametrene.
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2.2

Valg af motortype

AMC10 Parameter Set
[~ Checksum Address |0 :i: Deszcription |Nu Mame |
~Mode - Formats — Electronic Gear

f+ e
" 2: Position Pritalinpot Fulse/rev [Master]
" 4: Velocity
Pulge Out
~ B Encoder >
= lovaue —| - Protection Limits
-Servo Constants —Profile [BPM)—————— | Power [W] 200
Kp peetoc ity 100 A Pos. Error [Pulse]l |32767
s N —
Ki = Jerk [/545 = —Port
2 ek [/5/5) o = °ouT IN Active high
; 1o
- e e i
N — ice
H eriel e
- Current [Amps] ~Active Level B . v ird
i [
Men f x| Home  Clow @ High s 9. O
i : 8 % Start/stop v
Peak Megative ¢ Low i+ High
[ Paositive " Low & High LED select ¢ Input * Output
Tt9001-GB
Basics | Register | GeySetup| Send | EEPROM | File |[ Close |

Opseetning til controller

Gem opseetning i hukommelse

Parametrene for den valgte motor viser sig nu pa skeamen. Overfersel af parametrene

kan nu finde sted ved at trykke Send. Controlleren vil efter et lille stykke tid sparge om
der gnskes at gemme opsaaningen og/eller genstarte controlleren. | dettetilfadde skal der
trykkes pa Save and Reset.

Controlleren er nu indstillet til den valgte motor og grundopsagtningen er afsluttet.
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2.3 Justering af servoregulering
2.3.1 Justering af servo-parametre

Den anvendte regulator er af PID-typen og har derfor 3 parametre at justere.

Regulatorens funktion er at sarge for, at motoren karer med en jeavn og stabil bevaggel se

og stopper ved sit mal. De 3 parametre skal stilles pa baggrund af det aktuelle system,

idet motortype, belastning, forsyningsspamding m.v. har en afgerende betydning for pa-
rametrenes indstilling.

De 3 parametre har f@glgende benaasnel se og funktion :

KP Bestemmer systemets proportionalforstearkning. Denne parameter er den vigtigste,
idet systemet vil kunne fungere alene med denne parameter.

KD Bestemmer systemets differentialforstaerkning. Denne parameter bestemmer, hvor
agressivt systemet skal reagere ved pludselige belastningseendringer eller en pludse-
lig hastighedseendring.

KI Bestemmer integrationen af positionsfejlen. Denne parameter bestemmer, hvor me-
get en vedvarene positionsfejl skal have at indflydelse p& motorens position og ha-
stighed.

De 3 parametre indstilles hurtigt efter falgende metode:

Start Motoware, og gaind i On-line editoren. Her kan de forskellige parametre indtastes.

1. Alle 3 parametre sedtestil O, ved at skrive KP=0 (enter) og dernasst KI=0 (enter) og

dernasst KD=0 (enter).

2. Der skrueslangsomt op for KP, indtil systemet begynder at blive uroligt. KP stilles

derefter pa halvdelen af denne vaardi.

3. For at gare systemet hurtigere kan KD indfares.

KD skruesop, indtil systemet bliver uroligt, hvorefter der skrues ned til ca. 0,5-0,7 af
dennevaadi.

4. KI skruesop, indtil systemet er uroligt. KI sedtesnu til ca. 0,5 - 0,75 af denne vaadi.

5. Hvisder anskes et system som reagerer hurtigt pa en opstaet positionsfejl, men den

opsummerede fegjl ikke vokser til uoverskuelige hgjder, benyt integral summerings-
gramsen IL.
6. Afdlut evt. med at finjustere de enkelte parametre.
7. Husk at gemme parametrenei den permanente hukommelse ved at skrive MS (enter).
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2.4

Justering af BIAS

Controlleren indeholder en parameter benaevnt BIAS. Denne parameter kan benyttes til
opgaver hvor motoren er udsat for en vedvarende belastning, som f.eks. en | gfteenhed.
BIAS funktionen muligger en udbalancering af denne statiske bel astning, hvadenten be-
lastningen traskker eller hiver i motoren. Denne udbal ancering kan som regel veare enfor-
del idet belastningen for PID filteret er ensartet, uanset om motoren skal kare den ene
eller anden vej, og i den sidste ende giver dette en lettere justering af det samlede system
med en dertil hurtigere responstid.

[llustration af lgfteenhed :

Motor
L))
NN Statisk belastning
] g /
Tandrem

Kg I
o 90 Grader
TTO040DK u \l

Justeringen af BIAS foretages under installation af systemet og foretages efter falgende
procedure.

Start Motoware og controller. Gaind i “ On line editor” .

Check at der er kontakt med controller ved at skrive ? (enter).

Sarg for at motoren har den gnskede belastning, som systemet skal fungere med.

Sad controlleren i Mode 2 ved at skrive MO=2 (enter).

Saa PID-filteret ud af funktion ved at skrive KP=0 (enter) KI=0 (enter) og KD=0

(enter).

Men vaa opmaaksom paat motoren bliver straml@s og dermed slipper sin belastning.

6. Juster BIAStil en passende veadi, sdledes at motoren er istand til at holde belastnin-
gen i nogenlunde ro. Start med at sadte BIAStil 100 ved at skrive BIAS=100 (enter).
Foragg BIAS trin af 100 eller mindre indtil ligevasgten er opnaet.
Vaa opmaaksom pa at controlleren kan gai fejl under justeringen, hvis motorens po-
sitionsfejl overstiger det fastsatte i parameteret PE. Indstil eventuelt PE til O under
dennejustering, sdledes at controlleren ignorere positionsfejlen. Hvis belastningen er
modsat positiv karselsretning skal BIAS satesi negativt omrade, f.eks. BIAS= -100
(enter). Vaa opmaaksom pa at hvis BIAS satestil en for hgj vaardi, vil motoren be-
gynde at karer.

7. Til sidst indstilles filterkonstanterne tilbage (KP, KI, KD) hvor de stod far BIASju-

steringen og den fundne BIAS vaadi gemmes i controllerens permanente hukommel-

se, ved at sende kommandoen MS (enter). Filterkonstanterne skal evt. genjusteres

efter BIASjusteringen. Se af snittet Justering af servoregulering side 16.

grLOdDE

@nsket position Til motorkommutering

Aktuel position
TT0041DK
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Hardware
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3.1

Stikforbindelser

(Stik DIN41612 ver. C)
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Motorudgang
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Industribus ud

Hallindgang
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Pulsudgange

+/- 10V Input

Endestopindgange
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Sekundeer akse
Analogudgang
(momentmonitor)
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3.2

Motortilslutning

3.2.1

3.2.2

3.2.3

Generelt om tilslutning af motor

Controlleren er beregnet for styring af almindelige AC-servomotorer (berstel gse), eller
stepmotorer med vinkelenkoder. Controlleren kan levere op til 12 Amp kontinuerligt og
25 Amp. spids. Disse stramme skal indstilles via kommandoerne CA og CP.

Drivereni controlleren er opbygget med Mos-Fet transistorer, hvilket giver en ssardeles
god virkningsgrad. Spaandingen til motoren bliver reguleret med en frekvens p& 24,3kHz,
hvilket sikrer, at motoren ikke frembringer harbare lyde som falge af reguleringen.
Driverens skiftetid er meget lille (<200nS), hvilket kan medfare, at der opstar
hgjfrekvente stgjkomponenter pa ledningerne mellem driveren og motoren.

Dettekani vissetilfad de give anledning til ugnsket pavirkning af andet el ektronisk udstyr
i naarheden af servomotorsystemet. For at imgdega denne problematik skal forbindelsen
mellem controlleren og den tilsluttede motor foretages med skaarmet kabel som vist pa
illustrationerne side 22 og 23. Det kan endvidere kraftigt anbefales, at motorens
enkoderkabel skaarmes pa samme méade, for at undga pavirkning framotorledningernetil
enkodersignalet.

Kortslutning af motorudgang

M otorudgangen kan tale kortslutning mellemterminalerne FA, FB, FC og FD. Endvidere
kan alle motor-terminaler téle at blive kortsluttet til stel eller den positive forsyning.
Hvis en kortslutning opstar, vil controlleren stoppe al aktivitet og melde fejl ved, at
lysdioden Current lyser radt. Endvidere vil controllerens fejlregister blive aktiveret, se
kommandoerne ES og EST.

Tilladt motorinduktion

Driveren kan drive motorer der har en induktion pr. fasei omrédet 0,5 til 20 mH.
Benyttes en motor med lavere induktion skal der placeres en spole pa 0,5-1mH i serie
med hver motorledning.

Denne spolevil fungere som integrator og sikre at controlleren kan kontrollere strammen
korrekt.
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3.2 Motortilslutning
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3.2.4 Tilslutning af 3-faset motor

Tilsluttes controlleren en 3 faset barstel gs motor, benyttes terminalerne FA, FB og FC.
Der skal benyttes skaamet kabel mellem motoren og controlleren.

Den aktuelle motors middel strem og spidsstram skal indstilles via de 2 controller-
kommandoer CA og CP - se afsnittet Justering af motor strgm side 139.

Se afsnittet Eksempler pa tilslutning af motor side 145 vedr. tilslutning af diverse fabri-
kater motorer.
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3.2

Motortilslutning
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3.2.5

Tilslutning af 2 eller 4-faset stepmotor

Tilsluttes controlleren en 2 eller 4 faset stepmotor, benyttes terminalerne FA, FB, FC og
FD.

Der skal benyttes skaamet kabel mellem motoren og controlleren.

Den aktuelle motors middel strem og spidsstregm skal indstilles viade 2
controllerkommandoer CA og CP - se af snittet Justering af motorstrem side 139 .

Nar der benyttes en standard stepmotor med 200 step pr. omdrejning, skal den benyttede
enkoder have en opl @sning pamindst 4000 pul ser pr. omdrejning. Ligel edes anbefal es det
at den pagad dne enkoder har en index puls. Se ogsa af snittet Enkoderindgang side 29

Se af snittet Eksempler pa tilslutning af motor side 145 vedr. tilslutning af diverse fabri-
kater motorer.
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3.3

Brugerindgange
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Dette diagram benyttes hvis en NPN udgang skal forbindes (Stik DIN41612 ver. C)
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3.3.1

3.3.2

3.3.3

Generelt om brugerindgange

Controllerenindeholder ialt 8 digitaleindgange. Hver indgang kan benyttestil forskellige
forma afhaangigt af den grundmode, som controlleren er indstillet til at arbejde efter.
Indgangene er galvanisk isoleret fra de gvrige kredsigb i controlleren. Alle indgangene
har en fadles stelterminal benaevnt IN-. Bemagk at denne terminal ogsa bliver anvendt
med endestop og nulstillingsindgang. Hver indgang kan operere med spaandinger i
omradet 5 til 30V DC. Bemagk, at indgangene normalt skal modtage signal fraen PNP
udgang, idet indgangene skal tilfgres en positiv stram for at blive aktiveret.

Tilslutning af NPN udgang

Hvis en given indgang kobles til en NPN udgang, skal der forbindes en sdkaldt Pull-Up
modstand mellem indgangen og + forsyningen - se ovenstaende illustration.

M odstandens starrel se afhaanger af den benyttede forsyningsspaanding. Falgende
modstande kan anbefales :

Forsyningsspeending |Anbefalet modstandsveerdi
5-12vDC 1kOhm / 0,25W

12-18vDC 2,2kOhm / 0,25W

18-24VDC 3,3k0Ohm / 0,25W

24-30vVDC 4,7kOhm / 0,25W

Indikation af indgangsniveau

Til indikation af hver indgangs niveau er der en lysdiode pa controllerens forplade
benaevnt 101, 102,..... 108. Disse lysdioder lyser, nér den tilhgrende indgang er aktiveret.
Bemagk at lysdioderne bade kan vise status padigitale ind- eller udgange. Kommandoen
LED benyttestil at vadge hvorvidt ind- eller udgangsstatus anskes vist.
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3.4

Endestopindgange

(Stik DIN41612 ver. C)

Dette diagram benyttes hvis en NPN udgang skal forbindes
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3.4.1

3.4.2

Generelt om endestopindgange

Controlleren indeholder en gvre og nedre endestopindgang benaa/nt NL (nedre endestop,
og PL gvre endestop. Indgangene er galvanisk isoleret fra de gvrige kredslgb i
controlleren, med undtagelse af IN1 - IN8, samt HM (nulstillingsindgang). Alle disse
indgange har en fadles stelterminal benaavnt IN-. Endestopindgangene kan operere med
spaandinger i omrédet 5 til 30VDC. Bemagk, at indgangene normalt skal modtage signal
fraen PNP udgang, idet indgangene skal tilfares en positiv strem for at blive aktiveret.
En aktivering af PL indgangen, vil stoppe motorkersien hvis motoren kare i positiv
retning. Motoren kan dog karesi negativ retning, selvom PL indgangen er aktiveret.
En aktivering af NL indgangen, vil stoppe motorkarsien hvis motoren kere i negativ
retning. Ligesom med PL indgangen kan motoren karesi positiv retning selvom NL
indgangen er aktiveret. Det niveau der skal til for at aktivere endestopindgangene kan
indstilles via parametrene NLS og PLS - se afsnittet Negativ endestop (NLS) side 95 eller
Positiv endestop (PLS) side 99.

Der vil optrasde en fejlmeddelelse i controllerens fejlregister séfremt NLSeller PLS har
vaget eller er aktiveret. Se afsnittet Fejlmeddelelser side 117

Tilslutning af NPN udgang

Hvis en endestopindgang skal koblestil en NPN udgang, skal der forbindes en sakaldt
Pull-Up modstand mellem indgangen og + forsyningen - se ovenstaende illustration.
Modstandens starrel se afhaanger af den benyttede forsyningsspaanding. Felgende
modstande kan anbefales :

Forsyningsspeaending |Anbefalet modstandsveaerdi
5-12vDC 1kOhm / 0,25W

12-18vDC 2,2kOhm / 0,25W

18-24VDC 3,3kOhm / 0,25W

24-30VDC 4,7kOhm / 0,25W
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3.5 Nulstillingsindgang

(Stik DIN41612 ver. C)

Dette diagram benyttes hvis en NPN udgang skal forbindes
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3.5.1 Generelt om nulstillingsindgang

Nulstillingsindgangen HM (Home) bliver anvendt under nulpunktsggning. Denne
nul punktsagning vil finde sted efter en af fa@gende handlinger :
1. Controlleren modtager kommandoen SZ (nulstil). Se afsnittet Find nul punkt (S2)
side 110
2. Efter controlleren taandes (kun hvis XR=1). Se afsnittet Mekanisk nulstilling side 67
3. Hviscontrolleren er i Mode 3 og register 0 vadges. Registermode (MO=3) side 51
Nulstillingsindgangen benyttes primaat hvis controlleren bruges til
positioneringsformal, dog kan der vaae specielle anvendelser i hastighedsmode €eller
momentmode hvor nulstilling ogsa kan vaare hensigtsmasssig. Indgangen er galvanisk
isoleret frade avrige kredslgb i controlleren, med undtagelse af IN1 - IN8, samt NL og
PL (Endestopindgange). Alle disse indgange har en fadles stelterminal benaevnt IN-.
Nulstillingsindgangen kan operere med spaandinger i omrédet 5 til 30VDC. Bemagk, at
indgangen er konstrueret til at modtage signal fra en PNP udgang, idet indgangene skal
tilfares en positiv stram for at blive aktiveret.

3.5.2 Tilslutning af NPN udgang

Hvis en nulstillingsindgangen skal koblestil en NPN udgang, skal der forbindes en
sakaldt Pull-Up modstand mellem indgangen og + forsyningen - se ovenstéende
illustration. M odstandens starrel se afhaanger af den benyttede forsyningsspaanding.
Fel gende modstande kan anbefales :

Forsyningsspeending |Anbefalet modstandsveerdi
5-12vDC 1kOhm/ 0,25W

12-18vDC 2,2kOhm / 0,25W

18-24VDC 3,3k0Ohm / 0,25W

24-30VDC 4,7kOhm / 0,25W
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3.6 Brugerudgange

AMCxx udgangskredslgb (PNP udgang) (Stik DIN41612 ver. C)
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3.6.1 Generelt om brugerudgange

Controlleren indeholder ialt 8 digitale udgange. Hver udgang kan benyttestil forskellige
forma afhaangigt af den grundmode, som controlleren er indstillet til at arbejde efter.
Udgangeneer galvanisk isoleret frade gvrige kredslgb i controlleren. Udgangskreds gbet
skal forsynesaf en ekstern stramforsyning for at fungere. Denne stramforsyning tilsluttes
mellem terminal erne benaavnt O+ og O-. Udgangskredsl gbet kan arbejde med
spaandinger i omradet 5-30VDC. Hver udgang kan levere 250mA kontinuerligt.
Udgangene er alle sourcedrivere, d.v.s. er en given udgang aktiveret, vil der dannes
kontakt mellem +forsyningen (O+) og den pagad dende udgangsterminal - se ovenstdende
illustration. Til indikation af hver udgangs niveau er der en lysdiode pa controllerens
forplade benaevnt 101, 102,..... 108. Disse lysdioder lyser, ndr den tilhgrende udgang er
aktiveret.

Bemagk at |ysdioderne bade kan vise status pa digitale ind- og udgange.

Kommandoen LED benyttestil at vadge hvorvidt ind- eller udgangsstatus gnskes vist.

Bemaark ! Lysdioderneindikerer ikke det reelle niveau pa udgangene, eftersom de er
koblet direkte til den interne mikroprocessor, og ikke har forbindelse til selve
udgangsterminalerne.

3.6.2 Overbelastning af brugerudgange

Samtlige udgange er kortslutningssikret, hvilket indebagrer, at de afbrydes ved
kortslutning. Udgangen fungerer ferst normalt igen, nar kortslutningen ophgrer, og
controlleren har vaaet stremlgsi mindst 5 sekunder. Lysdioden bensavnt Out Error lyser,
nér en eller flere af udgangene er eller har vagret kortsluttet. Lysdioden vil ligeledes
indikere, hvis udgangskreds gbet er blevet overophedet som falge af for stor belastning.
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Denne lysdiode sidder placeret pa controllerens forplade.
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3.7

Enkoderindgang

(Stik DIN41612 ver. C) N N
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08 |—15c7-0 O O-r15A— 5VO ’\ A 7 5VDC
07 }—16ci-0 O o—16a—| EZ1 i z
06 [—17c0 O O17A— EZ2 \ z
Brugerudgange 05 |—18c=0 O O-r18A— EAL ‘ A
04 |—19c7-0 O O—r19A— EA2 ! A Motor
03 |—20c—0O O O-20A— EB1 I B
02 [—21c—0 O O—21A— EB2 ] \B
01 [—22c50 O O~r22A—|ECM[— A V] GND
Oz 0 O Op2sAXCM) Det kan anbefales at benytte
F—24c-0 O O-r24a— XI . >
_:mg L 2scllo o odtasa—veMm| Pulsindgange skaermet kabel til enkoderen.
IN6 |—26CT—O O-r26A— Y1 |_|
IN5 |—27c7O O-r27A— O5V
Brugerindgange IN4_|—28C1-O Q|O-r28A— AO
N3 1— 2000 O] odl2ea— BO Pulsudgange
IN2 [—30Ci-0 Q| Or30A— OCM| _|
IN1 —31CT-0 Q| O
| [IN- —acho oo +/-10V Input
% Endestopindgange
TT0027DK Nulstillingsindgang
Sekundeerakse
Analogudgang
(momentmonitor)

3.7.1

3.7.2

Generelt om enkoderindgang

Det er obligatorisk at benytte en inkremental-enkoder ligegyldigt om controlleren
benyttes med en AC-servomotor eller en stepmotor. Det kan anbefales at benytte en
enkoder med index kanal, hvilket vil sige at enkoderen udover A og B kanalen har en 3
kanal der afgiver 1 impulsfor hver motoromdrejning. Denne puls benyttestil nulstilling
af controllerens kommuterings-elektronik og sikre at en manglende impuls pa A eller B
kanalen korrigeres. Uden index kanalen vil controlleren over laengere tids drift gai fejl
som faglge af en skaay kommutering af motoren. Alternativt kan systemets effektivitet
falde.

Den tilsluttede enkoder detektere den tilsluttede motors hastighed og position.

Naesten ale enkodere kan tilsluttes, hvis de har en af fglgende udgange - NPN-,

PNP-, Push-Pull- eller Balanceret udgang.

Enkoderindgangen kan aftaste et enkodersignal op til 500kHz. Spaandingen pa
enkodersignalerne skal ligge indenfor O til 5V.

Bemagk ! - Kablet mellem enkoder og controller skal altid vaare skearmet og skarmen ma
kun have forbindel se pa controllerens enkoder-stelterminal (ECM).

Vedrarende generel enkoderopsadning se afsnittet Indstilling af enkoderoplgsning side
134.

Enkodere med balanceret udgang

Hvis en enkoder med balanceret udgang skal tilsluttes, falges ovenstaende illustration.
Bemaak at det anbefales at benytte enkoder med balancerede udgange.

Det anbefales at bruge skaamet kabel med minimum 0,3mm? |edere.

Enkoderen ma under ingen omstaandigheder dele kabel med andre signalledninger, idet
disse kan have fatal indflydelse pa enkoderens signaler.
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3.7

Enkoderindgang

=
1c|| O=O—O-r1aA— P- PR
s a— Pr] | Stregmforsyningind
3c|| O—=O—=Cr3a— FA
4c 4 FB
sc|| o—0—0-rsa—]{ FC | Motorudgang
6C || O—O—O—-6A— FD |
7c|| O-0-Or7A—PDO| _| Power Dump udgang
_ sc|| O © Olisa A IB1
AL —ocro GOl A 1B2 | | |nqustribusud
Industribusind 1A2 |—10c—O T O ll10A A IB3
ndustribusin A3 —uclo oA 184 ] ] Inkremental-
| LIA4 12570 & O-r12A— HLA| ) enkoder
1c|| 0 O orisa— HLB| | Hallindgang
[ [0+ }14c3-0 © Or1aa— HLC] _| 15A-22AEnkoder Interface
08 |—15c7-0 O O-r15A— 5VO ’\ A 7 5VDC
07 F16c7—0O O O-—16A— EZ1 z
06 |—17¢—0 O O—17A— EZ2 \
Brugerudgange 05 |—18c7-O O O-r18A— EAL| A M
04 _}—19c7-0 O O-r19A— EA2 } otor
03 |—20c—O O O--20A— EB1 B
02 [—21c—0 O O—21A— EB2 /
01 [—22¢7=0 O O-r22A—ECM|— A V] GND
|8 =0 O OoppzATXCM Det kan anbefales at benytte
F—24C—0O O O-r24A— Xl . X
—:mg L skl o odlasa—veMm]| Pulsindgange skaermet kabel til enkoderen.
IN6 |—26Cc0O Q Or26A— Y1 | _|
IN5 _[—27c-O Q|O-r27A— O5V.
Brugerindgange IN4_|—28c1-O Q[O-r28A— AO
N3 —zcho o]odaT B0 Pulsudgange
IN2 [—30C7-O Q(O-r30A—OCM| _|
IN1 —31CT-0 Q| O
| [N J—aeclo o +/-10V Input
% Endestopindgange

(St DIN41612 ver. ©) [Tilslutning af ubalanceret enkoder

Nulstillingsindgang
Sekundeerakse
Analogudgang
(momentmonitor)

3.7.3

3.7.4

Generelt om enkodere med ubalanceret udgang

Controlleren kan som naevnt kare med naesten alle typer enkodere, ogsa enkodere der har
ubalancerede udgange.

Visse type enkodere har en NPN eller en PNP udgang. Controlleren har til dette formal
kommendoen ET, der benyttestil at indstille enkoderindgangen til den aktuelle
enkodertype.

Benyttes enkodere med bal ancerede/ubal ancerede udgange af typen push-pull eller
benaa/nt source/sink kan der ses bort fra denne indstilling.

Specielle enkodere/sensore

Der er planlagt lancering af fleretyper adaptormoduler for andre typer enkodere/sensore.
Kontakt evt. VL Industri Elektronik angaende tilslutning af andre typer enkodere/
sensore.

Det anbefales at bruge skearmet kabel med minimum 0,3mm? parsnoede ledere.
Enkoderen ma under ingen omstaandigheder dele kabel med andre signalledninger, idet
disse kan have fatal indflydelse pa enkoderens signaler.
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3.8

Hall-indgang

(Stik DIN41612 ver. C)

—
1| o~o-oria—_P- | ] -
2c|) o=t oa—{ P | | Strgmforsyningind
3c|| O-0—0—-r3A— FA
4cl|| O-0—O—4A— FB M d
sc|| o~o0~osa— FC otorudgang
6c|| O—O-O-r6A— FD | _|
7c|| O-0-O0-7A—PDO| _| PowerDumpudgang
_ sc|| © O OlilsaA A IB1
— [of 9 .
AL = scO dgifﬁ Industribus ud
Industribusind | HA2 —10cO FOll0A A 1B3 |
IA3 [—1uci=O T Ollua A B4 |_| Hall-elementer
L LIA4 |—12c7-0 O O-r12A—{ HLA Hallin n
13c|| O O O—r13A— HLB — a dga ge
[ O+ 1ci0 O o—1sa— HLC | 15A-22AEnkoder Interface
08 [—15c—O O O—15A— 5VO f N 5VDC
Q7 [—16c37—O O O-+16A— EZ1
06 |—17c0 O O—17A— EZ2 HALL A
Brugerudgange 05 18c7—O O O-r18A— EAL
04 [—19c7=O O O-r19A— EA2 HALL B Motor
03 |—20c-O O O-r20A— EB1 HALL C
02 |—21c7-0 O O-r21A— EB2
O1 |—22¢cq-O O O-r22A—ECM[— n GND
R o O Sl Det kan anbefales at benytte
F—24c—O O O-r24A— Xl :
:“g |—25cil-0 O O-2sA— YCM Pulsindgange skeermet kabel til hall-elementer.
IN6_|— 26C7—O O-r26A— Y1 | _|
IN5_|—27¢3=0 Q| O-r27A— O5V
Brugerindgange IN4 |—28c7-O Q|O-28A— AO
IN3 [—29c7-O O|Or29A— BO Pulsudgange
IN2_[—30ci-O Q| O~
IN1 [—31C7-O QO
| [N -a2ci0 oo | +/-10V Input
% Endestopindgange

Nulstillingsindgang
Sekundeer akse
Analogudgang
(momentmonitor)

TT0029DK

3.8.1

Generelt om Hall-indgang

Controlleren rummer 3 indgange for tilslutning af en Hall-sensor. Denne feature
anvendes kun, hvis det gnskes at motoren under opstart af controlleren, ikke bevagyer sig.
Hall-indgangen kan kun benyttes med 3 fasede motorer og ikke stepmotorer.

Nassten alle Hall-falere kan tilsluttes, hvis de har en af fglgende udgange - NPN-, PNP-,
eller Push-Pull- udgang.

Hall-falerens signaler skal vaare indenfor spaandingsomradet 0 til 5V.

Bemaak ! - Kablet mellem Hall-faler og controller skal altid vaare skeamet og skermen
ma kun have forbindel se pa controllerens enkoder/hall-stelterminal (ECM).

Vedrgrende generel Hall-opsagning se af snittet Indstilling af Hall-element side 141.
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3.9

Strgmforsyning

r Stremforsyningind
I +
— — 15-80V DC -'||'-—‘
ic|| O-O-O1a— P-
2c|| O-0-Or2a—{ P+ |—
3c|| O-0—0-r3A— FA
4cl|| O-O0—0—r4A— FB
sc|| o—o—otsa— FC | Motorudgang
6c 6A— FD [_|
7c|| 0-0-04;7A— PDO| _| Power Dumpudgang
_ sc|| © O OlisaA_A IB1
AL e d_o 94 A 1B2 ] Industribusud
Industribusind IA2 [= 10070 F O 1104 A IB3 |
1A3 ucT—O 0 O A 1B4|_|
L LIA4 12c0 0 O—~12A— HLA
— 13¢|| O O O7r13A— HLB Hallindgang
O+ [—1cO O O+14A— HLC| _|
08 —15c7=0 O O—-15A— 5VO
Q7 —16c—O O O-—16A— EZ1
06 [—17¢—O O O—17A— EZ2
Brugerudgange 05 |—18c7—0 O O-r18A— EAL
04 =106 0 oAliaa—{EA? ]| Enkoderindgang
03 |—20c0 O O-r20A— EB1
02 |—21c-0 O O-21A— EB2
01 —22¢3=0 O O-r22A—ECM| _|
| | O- [—23¢c;m0 O O-r23A—{XCM
IN8 |—24c7-O O O-r24A— XI .
N7 =2scllo o odlesa—{ycm] Pulsindgange
IN6_|—26cT—O Q O-726A— YI | _|
IN5 f—27C7=O O 27A— O5V
Brugerindgange | [IN4 |—2sci0 Q|o-28A— AO
N3 —20cllo o] odleea— BO Pulsudgange
IN2 |—30Ci=O Or30A— OCM(| _|
IN1 [—31C7-0 Q| O~
| [IN" —s2cio jor +/-10V Input
g/ =— .
Endestopindgange
TT0030DK Nulstillingsindgang
Sekundeer akse
Analogudgang
(momentmonitor)

3.9.1

3.9.2

3.9.3

3.9.4

Strgmforsyning generelt

Stramforsyning af controlleren er forholdsvis enkel idet der pacontroller type AMC10B,
AMC10C og AMC12C kun kraeves en forsyningspaanding i omradet 15-80VDC.
Controller type AMC11B og AMC12B har indbygget stramforsyning, og skal derfor
tilsluttes 230VAC - se beskrivelse pa side 34.

Strogmforsyning af AMC10B, AMC10C og AMC12C

For at gare stremforsyningen sd enkel som mulig skal der kun tilsluttes én
forsyningsspaanding. Den interne stremforsyning serger for de nadvendige spaandinger
til driver og kontrolkredslgb m.v. Af hensyn til driverens virkemade anbefal es det, at den
eksterne stremforsyning har en kondensator pa mindst 2000-5000uF. Ligeledes kan det
anbefales, at ledningerne mellem stramforsyning og controller er mindst 1,5mm. Hvis
driverensforsyningsspaanding kommer under 12V, vil det interne reset-kreds @b nulstille
driveren. Af denne grund bar det sikres, at forsyningsspaandingen forbliver minimum 12-
15V, selvom f.eks. netspaandingen falder.

Jordforbindelse

For at sikre ordentlig stel/jord-forbindelse er chassis, jord i netbrend og P- (minus)
forbundet sammen internt i controlleren.

Strgmforsyningsfejl

Controlleren er sikret mod fejl polarisering og overspaanding. Opstar en overspaanding pa
controllerensforsyning, eller fgjlpolariseresforsyningen, vil controllerensinterne sikring
braende af . Sikringen kan kun udskiftes pa et autoriseret serviceveaksted.

Bemagk at AMC11B har ekstern sikring, se beskrivelse pa side 34.
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3.9

Strgmforsyning

@ JVL Industri Elektronik A/S - Made In Denmark
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TT0031DK

3.9.5

3.9.6

3.9.7

3.9.8

Strgmforsyning af AMC11B og AMC12B

For at gare stremforsyningen sd enkel som mulig skal der kun tilsluttes én
forsyningsspaanding. Den interne stremforsyning serger for de ngdvendige spaandinger
til driver og kontrolkredslgb m.v. Denne stremforsyning kan levere 160W kontinuerligt,
men tillader 300W i spidsbelastning i forbindel se med accel eration/decel eration af
motor.

Controlleren kan forsynes med enten 115VAC eller 230VAC (+/-10%). Tilslutningen
foretages pa controllerens bagside hvor den gnskede netspaanding ogsa kan indstilles.
Den interne stremforsyning er 80VDC nominelt.

Strgmforsyningsfejl

Controlleren er sikret mod overspaanding, idet et internt kredsl gb kortslutter forsyningen
og dermed braander sekundaa og evt. primagsikring af. Controlleren rummer et
netstgjfilter der fjerner eventuelle transienter, der matte opsta pa forsyningen.

Jordforbindelse

For at sikre ordentlig stel/jord-forbindelse er chassis, jord i netbrand og P- (minus)
forbundet sammen internt i controlleren.

Udbygning af strgmforsyning

Hvis den indbyggede stremforsyning pa 160W ikke er tilstrakkelig kan der suppleres
med en ekstern forsyning som tilsluttes iflg. tegning pa side 33. Bemagk at den eksterne
stramforsyning skal have samme spaanding som den interne stramforsyning nemlig 80V
nominelt.

JVL Industri Elektronik A/S - Brugermanual AC servocontroller AMC10/11/12




3.10

Pulsindgange

Industribusind

Brugerudgange

Brugerindgange

(Stik DIN41612 ver. C) Dette diagram benyttes hvis en PNP udgang skal forbindes

! |
I
| | PNP Udgang :
- ! + |
1c || O~0-OriaA— P- P ! b Til X1 |
ac 5 on—{ v ] | Stremforsyningind : 5-30VDC ; eller Y :
3c|| O—O0—-Cr3a— FA | |
4| O-O=Or4A— FB 1 N |
sc|| o-0—osa—FC Motorudgang : :lllle)ﬁcY’\éM ‘
6c || O~O—O-r6a— FD | _| P AR |
© ;7A—PDOJ_| PowerDumpudgang Dette diagram benyttes hvis en NPN udgang skal forbindes
_ scflOOOllsa AIBL| ( L L T oo
1Al F—oc—O T Oll9A A IB2 . ! Til X1 !
MA2 — 10000 TS T10A A 183 ] Industribus ud : eller VI !
[A3 1030 O OTuA { 1B4] | !
| [1A4 —12¢c7-0 0" O-12a— HLA ! — Til XCM !
- 1c|| 0 0 olisa—HLB]| | Hallindgang ! 5-30VDC T eller YCM |
O+ 1470 O 1 HLC|_| | T |
08 |—15c7—0O O O--15A— 5VO 1 |
07 16c=O O 1 EZ1 ! !
06 | 17c7—0 O Ori7A— EZ2 T T e
05 —18c7—O O O—-18A— EAL
0a = 19clo 6 ollioatEAD] Enkoder Indgang
03 |—20c-O O O-r20A— EB1
02 }—21c7-0 O Or21A— EB2] PLC eller
O1 |—22c10 O ol22A—ECM]|_| ulsindgange Pulsgenerator
| | O- —23c5—O O Or23A—XCM 1
IN8 |—24c7—O O O-r24Aa— Xl i \‘ i ) Pulsudgang
IN7 —25¢cy=0 O O-r25A—YCM ] LSkaermJ T %Stel
IN6 [—26cTO Q O-r26A—_ YI_| Retningsudgang
IN5 |—27c7-0 Q|O-r27A— O5V ]J
IN4 [—28c3=O Q|Or28A— AO PNP udgange
INg |—2sc40 ool B0 | PUIsudoange /
| IN2 [—30Cy-0 QJOr30A— OCM] Bemeerk ! : skeerm kun
IN1 [—31CyO QO _ forbundet pasignalgiver.
| N —zecllo Qo +/-10V Input
% Endestopindgange Kanal A
TT0032DK Nulstillingsindgang lnkremental‘
Sekundeer akse enkoder

Analogudgang
(momentmonitor)

Til elektronisk gear benyttes
en inkremental enkoder

3.10.1

3.10.2

Generelt om pulsindgange

Pulsindgangene benyttes i sammenhaang med mode 1.

Hver gang indgangene tilfares en spaandingsimpuls, drejer motoren en bestemt vinkel.
Denne vinkel er bestemt med GEAR kommandoen samt den anvendte enkoder
oplasning. Begge indgange har indbygget et stgjfilter, der filtrerer alle frekvenser over
1MHz bort. Skitsen pa neeste side illustrerer minimumstider pa de tilsluttede signaler.
Bemagk, hvisden kilde, der afgiver puls og/eller retningssignalet, er af typen PNP, skal
indgangene forbindes pa en bestemt méade. Ligeledes skal indgangene forbindes pa en
bestemt made, hvis der er tale om en signalgiver af NPN typen. Se ovenstdende
illustration. Det kan anbefales at benytte skearmet kabel.

Indgangsspeaending
Indgangene er som standard dimensioneret til at operere med spaandinger pa5V.

Benyttes hgjere indgangsspaanding, skal der indskydes en modstand R som vist pa
ovenstaende illustration. Modstandens sterrel se bestemmes af nedenstdende skema.

Speaending | Modstandsveerdi

5-8Vv 0 Ohm (kortsluttet)

8-12Vv 470 Ohm / 0,25W
12-18V 1,2 kOhm / 0,25W
18-24V 1,8 kOhm/ 0,25W
24-30V 2,2 kOhm / 0,25W

Se endvidere beskrivelse af mode 1 - Komi gang - Gearmode (Mode 1) side5.
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3.10

Pulsindgange

Indgangsformat 1

Indgangsformat 2

Indgangsformat 3

Indgang "XI" og "YI" tilfgres signaler
fra en inkremental enkoder
Benyttes normalt til "elektronisk gear™

Funktion og minimumstider :

1,0us 1,0us

2,0us
> e e e
w  JUUL UL
A
_"‘&Ograder
o JUULTHUUL
(8)

+Retning \

Motor

-Retning

Indgang "XI" tilfares pulser
og indgang "YI" bestemmer retning.
Bevaegelsen sker p& opadgéende flanke.

Funktion og minimumstider :

2,0us 1,0us

> e e

XI 1

(Puls) ‘
BN

YI

(Retning)

+Retning \

Motor

-Retning

Pulser tilfgrt indgang "XI"" beveeger motor
i positiv retning. Pulser tilfgrt indgang "YI"
bevaeger motor i negativ retning.
Bevaegelse sker p& opadgdende flanke.
Funktion og minimumstider :

2,0us

i
XI a
(Puls+) |

> ﬂ

1,0ps 2us 1,0ps

[—

Yl
(Puls-) _ _

+Retning \

Motor

-Retning

TTO033DK

3.

3.

3.

3.

10.3

Pulsindgangenes format

Pulsindgangene kan indstillestil 3 formater - se ovenstéende tegning.
Deforskelligeformater indstilles viakommandoen PIF. Se af snittet Pulsindgangsfor mat
(PIF) side 98. De 3 forskellige formater har falgende funktion.
For yderligere detailer se afsnittet Gearmode (MO=1) side 49.

10.4

Indgangsformat 1

Dette format er normalt anvendt hvis controlleren skal benyttesi et system som
elektronisk gear. Paindgangen tilsluttes en inkremental enkoder som aftaster den
bevagyel se som motoren skal kere efter. GEAR kommandoen sadtes til det gnskede
gearingsforhold og PIF kommandoen indstillestil format 1 (PI1F=1). Indgangskredsl gbet
i enkoderen vil herefter dekode deindkomne pulser iflg. ovenstéendeillustration. Se ogsa

kommandoen PRM.

10.5

Indgangsformat 2

Dette format benyttes normalt hvis systemet skal modtage pulser fraet PLC eller PC

aksekort. Controlleren vil fungere som et stepmotorsystem, og motoren vil derfor bevagge

sig en given vinkel hver gang der modtages en puls pa X1 indgangen. Spaandingsniveauet

pa Y| bestemmer hvilken vej motoren skal bevagges.

10.6

Indgangsformat 3

Dette format svarer til format 2, dog er motorens retning bestemt af hvilken indgang (X1
eller Y1) der tilfares pul ser.
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3.11

Pulsudgange

(Stik DIN41612 ver. C) AMCxx pulsudgange (NPN udgange)
T
1icf| O-0-O-r1A— P- P
o 5 a—pr] | Stremforsyningind
sc|| O-O-0r3a— FA
ac|| O-O-Oraa— FB
so|| o—o-ohsa—[Fc| | Motorudgang
6c| 0-0-orea— FD | _|
7c|| 0-0-077A— PDO| _| Power Dump udgang
O O Olisa A IB1
I ?bﬁ Industribus ud
Industribusind [0 o200 183 ]
Lo JOlluA A 1B4 a
L O O O1A—{HLA
— O O Or13A— HLB Hallindgang
O O O-1A— HLC| _|
—O O O—--15A— 5VO
—O O O—-16A— EZ1
0 O oA EZ2
-0 O O-r18A—{ EAL
Brugerudgange 15 6 olionTtEAD] Enkoder Indgang
O O O-r20A— EB1
[O O O r21A— EB2 | Belastning
O O O-ir22A—{ECM] _|
| —O O O-r23A—XCM -
O O O-r2aa— XI Pulsindgange \
—O O O-r25A— YCM +
o ol |
O Q|O-r27A— 05V = Stremforsyning
Brugerindgange O Q|o28A— AO — mmimm 5VDC+/-10%
O O|o-r29A— BO —-
o o Max. 10mA pr. udi
-0 Qor3ta— AIN ax. 10mA pr. udgang
o ot tovinpur
;i: Endestopindgange
TT0014DK 288 Nulstillingsindgang
308 Sekundeer akse
318 Analogudgang
328 (momentmonitor)

3.11.1

Generelt om pulsudgange

De 2 pulsudgange AO og BO udsender 2 pulssignaler der kan konfigurerestil enten at
vage motorenkoderen (EA og EB) eller det signal der bliver tilsluttet pulsindgangen (XI
og YI). Pulsudgangen anvendes typisk til fglgende anvendel ser :

1. Master/dave system hvor master-controllerens pul sudgange forbindes til
slavecontrollerens pulsindgange. Slavecontrolleren vil saledes falge master-
controllerens bevasgel ser.

2. PC-system. En controller der kablestil et PC-kort via analogindgangen eller
pulsindgangen, og udel ukkende fungere som hastighedsstyring. Pulsudgangen
forbindestil PC-kortet, og sarger for at information om aktuel hastighed og position
|gbende bliver sendestil PC-kortet.

Udgangeneer galvanisk isoleret frade gvrige kredslgb i controlleren. Udgangskreds gbet
skal forsynes af en ekstern 5V stramforsyning for at fungere. Denne stremforsyning
tilsluttes mellem terminalerne benaevnt O5V og OCM (seillustration).

Hver udgang kan levere op til 10mA og arbejde ved frekvenser op til 500kHz.

Begge udgange er af NPN typen, d.v.s. er en given udgang aktiveret, vil der dannes
kontakt mellem -forsyningen (OCM) og den pagad dende udgangsterminal - se
ovenstaende illustration.

Bemaak at pulsudgangenes format skal indstilles med kommandoen POF, se af snittet
Pulsudgangsformat (POF) side 101
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3.12

Analogindgang

Industribusind

Brugerudgange

Brugerindgange

—
1| o~o-orria— P- || . .
20| oo-olloa—{ Pr ] | Strgmforsyning ind
3c|| O—-O—Or3Aa— FA
4c|| OO0~ 4A—£
sc|| o~o—obsa—EC Motorudgang
6c|| O-O-O--6A— FD |_|
7c|| O-O0-0-7A— PDO| _|
- sc|| O O OllisA A IB1
[OAL }—scqro IollsA 1182 |
1A2 |—10c7—O O Oll10A A IB3
IA3 —ucy-O J Ollua A B4 |[_|
L LIA4 [—12c-O O Or12A—{ HLA
— 13¢|| O © O~r13A— HLB Hall-indgang
O+ [—14c5-O O O—+14A— HLC| _|
08 [—15c7—O O O-r15A— 5VO
| O7 [—16c7—0 O O-r16A— EZ1 |
06 |—17¢5—0O O O=r17A— EZ2
O5 [—18ct—O O O—r18A— EAL koderind
04 =10cl0 o ollia—EA?] Enkoderindgang
03 [—20c+—0O O O-r20A— EB1
| O2 |—21c5-0 O O-r21A— EB2 |
01 [—22cqO O O-r22A— ECM| _|
| [ O- [—23cy—O O O-r23A—{XCM
IN8 [—24c—O O O-r24A— XI :
N7 —2sch o 6 oMlasaTtyom] Pulsindgange
IN6 _[—26cTi—O Q O-r26A— YI |_| Bemeerk! : skeermkun
IN5_|—27¢-0 Q|o-r27A— O5V forbundet pa signalgiver. Pc‘kOIT/PLC
IN4_—28c1-O Q| Ot 28a— AO eller
IN3 —20c7O O|O-29A— BO Pulsudgange Potentiometer
IN2 |—30c1-0 Q] Oir30A— OCM]| _| +/-10VIndgang
INL —31c1-0 q]o-t31a— AIN A A\ +10V Ud
L LIN-_[—32c-0 Q{Or I\,I ‘Skaerm)‘ U ] Stel
% Endestopindgange

TT0034DK Nulstillingsindgang

Sekundeer akse
Analogudgang
(momentmonitor)

3.12.1 Generelt om analogindgang
Analogindgangen benyttes bl.a., ndr controlleren arbejder i hastighedsmode (mode 4)
eller momentmode (mode 5).
| disse modes styres motoren til den hastighed, eller det moment som
indgangsspaandingen pa anal ogindgangen angiver.
Analogindgangen accepterer indgangsspaandinger mellem -10V og +10V og er galvanisk
isoleret fraalle andre ind- og udgange, inkl. forsyningsterminaler. Bemaak dog, at den
deler intern forsyning med RS232 interfacet, og derfor ikke er galvanisk isoleret fradette.
Analogindgangen er beskyttet imod overspaanding op til 100V spids og har indbygget et
filter, der fjerner overlgjret stgj paindgangssignalet.
Benyt altid skeermet kabel fra den kilde, der styrer anal ogindgangen, idet motor m.v.
nemt kan influere det analoge signal og give ustabilitet.
| controlleren sidder en analog til digital konverter (ADC), der konverterer den malte
vaadi til den interne mikroprocessor. Konverteren har en oplasning pa 11 bit, hvilket
giver et samlet arbejdsomrade pa 2048 trin.
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3.13 Power dump udgang

(Stik DIN41612 ver. C)
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3.13.1 Generelt om “Power Dump” udgang

Hvis controlleren benyttesi systemer, hvor der skal drives meget store inertibel astninger
(svinghjul etc.), kan det vaare et problem, at der ved deceleration bliver sendt energi
tilbage framotoren til controllerens forsyning. Dette vil medfarer, at
forsyningsspaandingen vokser til et kritisk hgjt niveau over controllerens tilladte
arbejdsomrade. Som lasning pa dette kan “ Power Dump” udgangen (PDO) benyttes.
Denne udgang kan lede overskydende energi ud til en ekstern modstand, og derved
undgd, at controlleren lukker ned og melder fejl. Bemaak at en saankning af hastighed
VM, acceleration AC, eller peakstram CP, kan mindske den returnerede energimaangde
framotoren.

3.13.2 Detaileret beskrivelse af “Power Dump”.

PDO Modstandens starrel se vil afhaange af mange parametrer bl.a.: motorens maksimale
omdrejningstal, forsyningsspaandingen, hvor hurtigt der decelereres m.v. Det kan dog
anbefales, at shuntmodstanden minimum vadgestil 15 Ohm/50W. M odstandens maake-
effekt kan dog veere mindre eller hgjere afhaangigt af belastningen.

1. Nér controlleren registrerer at forsyningsspaandingen vokser over 89V, aktiveres
PDO-udgangen, og lysdioden Error lyser. Controlleren sender automatisk
fejlmeddel elsen E24: Supply Voltage exceeds 89 V.

2. Hvisindkablingen af PDO udgangen og dermed PD-modstanden ikke stopper
vaeksten af forsyningsspaandingen sker falgende; Nar forsyningsspaandingen passerer
95V, lukker controlleren helt ned og motoren kortsluttes, saledes at den bringestil
gjeblikkelig standsning. Controlleren sender fejlmeddelelsen E29: Supply Voltage
exceeds 95 V. PDO udgangen aktiveres indtil spaendingen falder under 89V, og
controlleren vil forblive i denne fejltilstand indtil den far kommandoen RESET - se
afsnittet Genstart controller (RESET) side 107. Hvis forsyningsspaandingen stadig
vokser p.g.a. andre omstaandigheder vil controllerensinterne overspaandingskredsl gb
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trede i funktion og kortslutte forsyningen sdledes at den interne sikring braander af .
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3.14

RS232 Interface

3.14.1

3.14.2

3.14.3

3.14.4

Interfaceforbindelser

Interfacet karer efter den meget anvendte RS232C standard, hvilket er en stor fordel, idet
alle Personal Computers og standard terminaler har mulighed for at kere efter denne
standard. De 3 ledere Rx, Tx og stel anvendes. Kabellaasngden bar ikke overstige 10
meter.

Controller interface:

)

)
® 3
7

TX-PD ——® g2/ |

Signalstel

Tx (Transmit)

B Rx (Receive)
emeerk ! o || i

TX-PD terminalen skal ChaS_SISStE|
forbindes til Tx (ben 3) (Ikke isoleret)

safremt controlleren ikke

kgre med adressering

TT0016DK

Kommunikationsformat

Controlleren karer med falgende format: (1 startbit), 7 databit, Odd paritet, 1 Stop bit
Bemagk, at der altid er en startbit i RS232C/V 24 protokollen.

Kommunikationshastighed

Controlleren kerer med en fast kommunikationshastighed (Baud rate) pa 9600 Baud.
Hastigheden skal sadtes paden terminal eller PC'er, som brugestil at kommunikere med
controlleren.

Kommandoformat

Nar der sendes kommandoer til controlleren, er det en forudsaening, at der falges et
bestemt format:
[Adresse] Kommando [=Argument] [; Kommando [=Argument]] [Checksum] <CR>

Tekst der er i [] kan, afhaangig af opsagning, undvaares eller medtages.

Adresse: Adresse skal bruges, nar der anvendes flere controllere pa samme
kommunikationslinie. Se kommandoen ogsa ADDR.

K ommando: Selve kommandoen.

Argument: Den efterfglgendetalvaardi for kommandoen. Et argument skal altid startes
med en “=". Visse kommandoer benytter ikke argumenter. F.eks.
kommandoer der viser opsagning.

: Der kan sendes flere kommandoer pa samme kommandolinie. De enkelte
kommandoer skal adskilles af et “;”.

Checksum: 1 tilfedde af lange kommunikationslinier kan der benyttes checksum for
ekstrasikkerhed for, at kommandoen er modtaget korrekt. | tilfad de af fejl
modtages fejlmeddel se E9, og kommandoen ma derefter sendesigen. Se
ogsa kommandoen CHS.

<CR>: Har vaadien 13 (ASCII). Dette er afslutningen af en kommandolinie.
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3.14

RS232 Interface

3.14.5

3.14.6

Synkronisering

Nér der kommunikeres med controlleren, skal hver kommando afsluttes med et <CR>,
som har vaadien 13 (ASCII) eller et “;”. Dette fortadler controlleren, at
kommandostrengen er fuldendt og en oversadtelse kan pabegyndes. | det tilfadde, hvor
der benyttes checksum, vil fortolkningen ikke begynde far hele kommandolinien er
modtaget, dvs. afsluttet med et <CR>. Der maikke vaae mere end 80 karakterer paen
kommandolinie.

Hvis controlleren er indstillet til at karer med adressering (ADDR>0), kan strengen
afsluttesmed "; ;"

Checksum

| industriel sammenhaeng vil der ofte optraede elektrisk stgj fraf.eks. elektromotorer.
Denne stgj kan komme helt vilkarligt, og selv en effektiv elektrisk filtrering vil ikke
kunne fjerne denne stgj 100%. Der er sdledes mulighed for at benytte checksum pa
kommandostrengen. En typisk kommandolinien kan se ud som fg@lgende:

25KP=25;KI=471d

Der kommunikeres med adressering i dette tilfadde adresse 25. To kommandoer sendes
adskilt af “;” og der sendes tilsidst en checksum. Checksummen bestar af to karakterer.
Checksummen udregnes som en ‘simpel’ checksum og udregningen sker pa felgende
méade. Farst findes ASCII vaardien for hver af de karakterer, der indgar i
kommandostrengen. Disse laggges sammen og af resultatets hexadecimale vaerdi benyttes
de to mindst betydende cifre (mindst betydende byte).

Deto mindst betydende cifre laves om til ASCII vaardier og sendes med. Det egentlige
regnestykke ser sdledes ud:

50+53+75+80+61+50+53+59+75+73+61+52+55 = 797 (decimalt) = 31d (hexadecimalt)

Checksummen bliver sdledes 1d der sendes som ASCI| 49 (decimalt) og 100 (decimalt).
Hex. karakterne a-f kan ogsa sendes som store bogstaver, dvs. d kan ogsa sendes som
ASCII 68 (decimalt).

| tilfedde af, at kommandostrengen bliver pavirket under transmissionen, vil
checksummen ikke passe, og controlleren vil melde “E9”, hvilket betyder checksumfejl.
Kommandostrengen skal i safald sendes en gang til. Checksumsfunktionen aktiveres
med kommandoen CHS.
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3.14

RS232 Interface

3.14.7

3.14.8

Forbindelse til PC

Skal man kommunikere fraen PC'er, kan disse skemaer anvendes. Tegningerne viser
henholdsvis forbindelser mellem controller og IBM AT eller IBM-XT/PS2 :

Alle stiker setfraloddesiden PC-XT/PS2
.

.))©

Controller Controller
1\

Stel Stel

Stel \ Stel

RX Tx

|Tx _ _TX
! X
RX Rx

YA

Nmbu\mm
9¢esdovecee
ole|jle e o ejleceeee

¥

TX Rx

[@

TT0038DK

Forbindelse til PC af flere controllere

Ved tilkobling af flere controllere (adressering) til PC, kan nedenstdende forbindelses
diagrammer anvendes. Bemaak at Tx (ben 3) skal forbindestil TX-PD (ben 7) paen af
de controllere der indgér i systemet. Tegningerne viser henholdsvis forbindelser mellem
controllere og IBM AT eller IBM-XT/PS2 :

PC-XT/PS2 Alle stik vist fra loddesiden
O
*n
..
Te Controller Controller
L Adresse 1 Adresse 2
° o~ ) R
(e O O
’ SIS N\ sel| — stel | —%
) ® o . .
4 T . T . Til gvrige controllere
3 : I ,RX - 7;(-2 - : 2 Adresse 3,4, 5, ....
20 > . >
® | |Tx Rx b Rx L4
O O O
Controller Controller
Adresse 1 Adresse 2
(O ) (O)
Stel | /N Stel | /N
Tx : . Tx : . Til gvrige controllere
I % N - - Adresse 3, 4,5, ....
Rx ¢ ;1 " Rx ® e
S~ S~
O O

TT0036DK

Bemagk at controllerenes adresse, skal ikke ngdvendigvis veare i nummerorden.
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3.15 RS485 Interface

Indeholder udover det normale RS232 interface ogsa R$485 interface. RS485 interfacet er primaat
tekt anvendt i systemer hvor 1 til 32 controllere forbindestil den samme kommunikationsliniei elek-
trisk stgjfyldte omgivelser.

/ — \

‘>
@5—- Signal stel

- <p—0
_ BJ | g ol e AT+
Terminering m———-e
Forbind til A hvis
controller er den sidste
enhed pa linien

TTO059DK

Kommunications protokollen er praecis den samme som ved brug af RS232. Den eneste forskel ligger i
at RS485 benytter balancerede signalinier og at kommunikationen derfor kun kere halv duples hvilket
betyder at controlleren ikke kan sende og modtage samtidigt som ved brug af RS232.

RS485 interfacet ger det muligt at forbinde op til 32 enheder pa de samme interface ledninger.

Den sidste controller der forbindes palinien skal have forbundet terminalen benaevnt Terminering (ben
8) til terminal A (ben 4).

Falgende illustration viser sasmmenkaoblingen i et typisk system med 2 eller flere enheder som er for-
bundet til en computer eller lignende.

Controller Controller
Adresse 1 Adresse 2

Master

GND
B/-
Al+

®
i)

> Til controller 3....32

o

)9
o

Terminering
Forbind til A hvis
controlleren er den
sidste i keeden

Computer, PLC
eller lignende

RS$485 Interface er kun tilgaangeligt pa controllere med serienummer hgjere end 5500.
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3.16 Modulinterface

Controller AMC12B/C

Forbindelser :
DIN41612 CON13
Multistik 15Pin SUB-D .
Ben 9C Ben 1 A Modulinterface A > Tilgvrige
Ben10B| Ben10 [B B > enheder

Controller Adresseol I:»i‘\:l I:"r:l

-I!3/!-\+OHT -I!S,EA+OHT
[EEEEEE [EEEEEE
N N
ikl fagsan
123456 123456
KDM10 Adressel KDM10 Adresse2
(Term. switch ON) TT0058DK

3.16.1 Modulinterface

Controlleren kan tilsluttes eksterne tilbehgrsmoduler som f.eks. keyboard/display-
modul, ind-/udgangs-moduler m.m.

Forbindelsen til disse eksterne moduler foretages via controllerens serielle modul inter-
face. Interfacet udgares af de 2 terminaler benaevnt "A" og "B".

Viadisse 2 terminaler styres alle de eksterne modulers funktioner. Op til 31 moduler og
mindst 1 motorcontroller kan kobles pa samme interface linie.

Modulinterfacet tilbyder flere fordeleidet det karer balanceret og kommunikationslinien
er lavimpedant. Enviderer er de 2 interface-terminaler galvanisk isoleret fra de gvrige
tilslutninger pa controlleren.

Interfacet er beskyttet mod eventuelle transienter der kan forekomme painterfacel ednin-
gerne fra controller til modulet. Disse faktorer gar at der kan kommunikeres over store
afstande, patrods af elektrisk stgj.

Det kan anbefales at | edningsferingen mellem controlleren og de gvrige enheder pAkom-
munikationslinien foretages med parsnoede ledninger.

| et system hvor kommunikationslaangden overstiger 25 meter mellem 2 enheder skal
dipswitchen magket TERM stillesi position ON pa de moduler der sidder isoleret mere
end 25 meter vak frade gvrige.

Se dipswitchens placering i brugermanualen for det aktuelle modul.

3.16.2 Adressering af moduler:

| et kommunikationssystem hvor flere enheder er koblet sasmmen, skal hver enhed ind-
stillestil sin egen adresse. Denne adresse kan vadgesi omradet 1-31.

Ovenstédende skitse viser hvordan disse adresser i et typisk system er indstillet.

Det er ikke tilladt at lade flere moduler benytte den samme adresse. Hvis flere moduler
benytter den samme adresse vil controlleren stoppe programafviklingen og melde fejl.

Bemaak at controllerens adresse er den samme som benyttes til RS232 interfacet.

Se afsnittet Forbindelse til PC af flere controllere side 43.

Det enkelte moduls adresse indstilles iflg. modulets brugermanual.
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3.16

Modulinterface

Connectorboard type CON13

© O] O
[ = ]| HM [PDO|[= 1] Il P
o]l IN8[PL|=Y <
w7 N =g )Pt
L[ N6 [HA|[ 3l g -
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[ol[wafsvol =y [l B
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HER I e O O
EM@E:] Il
E‘% %ﬂ % Modulinterface
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[o |[ 06 [xcM][= 1] 1a3--ls Ej:gg B B » enheder
[e][ 05X |[a] 'A47ﬁ2 e NE IZIA]
o[04 [You] (| rac s < | =
Gell 03] v Iﬁ]osvf%oﬁi:gg'\" - B A+ OHT
Celformalfg) Ao e EEEEEE
Lol o1 [acM|[= 5 —
el o

o O] O

KDM10 Adresse 1 TT0057DK
3.16.3 Externe forbindelser via connectorboard CON13

Hvis de externe moduler tilsluttes via connectorboard JVL type CON13 fglges
ovenstaende skitse. Bemaak at de gvrige ben padet 15 polede SUB-D stik, er benyttet til
andet formal og derfor skal veare uforbundne.

Ovenstéende illustrere forbindelse til keyboard/display enhed KDM10.
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Software
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4.1

Brug af RS232 Kommandoer

Controlleren kan styres via RS232 interface. Kommandoerne sendes som ASCI|
karakterer og afsluttes med <CR> ASCII 13 (decimal) eller “;”. Se 0gsaRS232 Interface
side 41.

Nogle kommandoer har tilhgrende parametre andre har ikke. For kommandoer med para-
metre gad der det, at kommandoen alene far controllerentil at svare med kommandoen og
den tilherende vaardi. Nar der ikke benyttes adressering sender controlleren atid et svar
tilbage, efter en kommando er modtaget. Hvis det er en kommando til visning af
opsagning, vil den gnskede information sendes, ellersvil svaret veare 'Y’ som en
indikation af, at kommandoen er modtaget. | detilfadde, hvor der sendes noget forkert til
controlleren - det kan vaare en kommando, der ikke findes, eller den gnskede opsagning
ikke kan lade sig gare, vil controlleren svare med en fejlmeddelelse. Der sendes farst et
‘E’ og et nr. efterfulgt af en beskrivende tekst pa engelsk. Se afsnittet Fejlmeddel el ser
side 117.

Eksempel: Sendestil controller VM<CR>
Modtages fra controller VM=500<CR>

Sendestil controller VM=600<CR>
Modtages fra controller Y<CR>

Sendesttil controller VMe- 5<CR>
Modtages fra controller E2: Qut of range<CR>

Nér der benyttes adressering, vil controlleren ikke kvittere for modtagelse af en
kommando. Eventuelle fejl i kommunikationen bliver opsamlet i fejlstatus register 0.
Dette register kan afleeses med kommandoen ESTO (enter) - se ogsa af snittet Fejlstatusii
tekst (EST) side 80

Kommandoer kan sendes som bade store og sma bogstaver. Med undtagel se af
fejlmeddel elser er svaret fra controlleren altid med store bogstaver.

| det falgende beskrives alle RS232 kommandoerne. Alle kommandoer skal som far
naevnt afsluttes med <CR> eller “;”, far kommandoen vil blive fortolket; dette fremgar
ikkei beskrivelsen af de enkelte kommandoen.
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4.2

Gearmode (MO=1)

Denne mode er primaat taankt anvendt som elektronisk gear. Pulsindgangen X1 og Y|
tilsluttes en inkremental -enkoder, og motoren vil herefter fglge denne enkoder.
Systemet kan ogsa styres som et stepmotorsystem via et steppuls- og retningssignal, idet
motoren vil bevagye sig et trin, hver gang pulsindgangen tilfares en spaandingspuls.
Denne feature muligger, at controlleren i mange applikationer kan erstatte et klassisk
stepmotor-system uden enkoder. Hastigheden samt accel eration /decel eration vil vaare
bestemt af de eksterne spaandingpulser.

MO skal satestil 1 for denne mode. Se ogsa af snittet Komi gang - Gearmode (Mode 1)
side 5.

Eksempel pa brug af gearmode:

Justér servoloopet, se evt. af snittet Justering af servoregulering side 16 samt evt. gvrige
parametre.

Vadg gearmode med MO=1

Vadg indgangsformat via PIF kommandoen. Se Pulsindgangsformat (PIF) side 98

Motoren kan nu styres via pulsindgangene X1 og Y1.

Kommandoer med saalig interesse for denne mode:
PIF, POF, ET, PR, PE
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4.3

Positioneringsmode (M0O=2)

Controlleren vil positionere via kommandoer, der sendes pa RS232 interfacet. Diverse
kare-parametre kan Igbende amndres via RS232 interfacet, mens motoren kgrer. Denne
mode kan primaat benyttesi systemer, hvor controlleren indgar i et system med
permanent kontakt til en PC via RS232 interfacet. MO skal sadtestil 2 for denne mode.
Se afsnittet Komi gang - Positioneringsmode (Mode 2) side 6 .

Positionen angivesi pulser. Bemagk at controlleren ganger enkoderens pulsantal med 4.
Hvisf.eks. enkoderen har 500 pulser pr. omdrejning vil det samlede system have 2000
pulser pr. omdrejning. Angives en karelangde pa 2000 pulser vil dette betyde, at motoren
roterer 1 omgange. Motorens gjeblikkelige position kan aflaeses, uanset om motoren
bevagger sig eller g. Nar en ny position sates op, kerer motoren til den nye position efter
den programmerede hastighedsprofil, se AC og VM.

Motoren kan kere efter en programmeret hastighedsprofil. Til dette skal en maksimal
hastighed og accel eration programmeres. Nar motoren i positioneringsmode sadtestil at
karetil en given position, vil det ske efter den programmerede hastighedsprofil. Profilen
vil altid falge accel erationen/decel erationen, d.v.s. motoren vil ikke altid opnd maksimal
hastighed, hvis afstanden er for kort. Under hastighedsprofilen kan motorens tilstand
udlasses ved brug af kommandoen RS.

Motoren kan pa et vilkarligt tidspunkt standses med kommandoerne H eller SH.

Bemagk: for at opné korrekt hastighed og acceleration skal antallet af enkoder pulser/
omdr. sadtes op ved brug af kommandoen PR.

Eksempel pa brug af positioneringsmode:

Vadg positioneringsmode med MO=2

Sad en maksimal hastighed med VM

Sad en acceleration med AC

Juster servoloopet, se evt. afsnittet Justering af servoregulering side 16

Motoren kan nu sadtestil, at kare til forskellige positioner med kommandoerne SP eller
SR.

Kommandoer med saalig interesse for denne mode:
ET, PR, SP, SR, VM, AC, PE

Hastighed

—— VM (RPM)

/AC (RPM/S?) og JERK (RPM/S®)

Position

»
»

Figur -1 - Hastighedsprofil
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4.4

Registermode (M0O=3)

Controlleren kan ogsa konfigureres til absolut eller relativ positionering via 8 binaare
indgange. Se ogsa afsnittet Komi gang - Registermode (Mode 3) side 7.
Controlleren har 64 programmerbare parametersad. Hvert parametersag kan indeholde
information om accel eration, position (relativ eller absolut) og hastighed. Valg af
parametersad sker ved hjadp af indgangene IN1-IN6. Indgangen IN8 er en start/stop
indgang. Hvis IN8 er hgj, vadges et parametersad, og motoren kerer til den nye position
med den gnskede hastigheds profil. Hvis IN8 sadtes lav, inden den gnskede position er
opnaet, vil motoren standse med den programmerede deceleration (acceleration). Nar
IN8igen gér hgj, fortsater motoren mod den gnskede position. Nar den gnskede position
er opnéet, g&r O1 hgj, som indikation af at motoren er pa plads. Se afsnittet Komi gang
- Registermode (Mode 3) side 7. Kommandoer med saalig interesse for denne mode:

ET, PR, XR, XA, XP, XV, PE

Indgangene IN1-IN6 vadger hvilket parametersae der skal benyttestil den pagaddende

karsel.

Tabel -1 - Registerseet

Register Bingere indgange Funktion
seet ING |IN5 |IN4 JIN3 JIN2 JIN1 | Acceleration |Hastighed |Position | Relativ

0 0 |o Jo Jo Jo Jo [xa0 XVO XPO* XRO**
1 0 |o Jo Jo Jo |1 [xA1 XV1 XP1 XR1
2 0 |o Jo Jo |1 o [xA2 XV2 XP2 XR2
3 0 |o Jo Jo |1 |1 [XA3 XV3 XP3 XR3
4 0 Jo Jo |1 Jo o [xA4 XV4 XP4 XR4
5 0 |o Jo |1 Jo |1 [XA5 XV5 XP5 XR5
6 0 |o Jo |1 |1 o [XxA6 XV6 XP6 XR6
7 0 |o Jo |1 |1 |1 [xA7 XV7 XP7 XR7
8 0 Jo |1 Jo Jo o [xAs XV8 XP8 XR8
9 0 Jo |1 Jo Jo |1 [XxA9 XV9 XP9 XR9
10 0 Jo |1 Jo |1 o [XxA10 XV10 XP10  |XR10
11 0 Jo |1 Jo |1 |1 [xA11 XV11 XP11  |XR11l
12 0 Jo |1 |1 Jo o [xAa12 XV12 XP12  |XR12
13 0 Jo |1 |1 Jo |1 [XxA13 XV13 XP13  |XR13
14 0 Jo |1 |1 |1 o [xA14 XV14 XP14  |XR14
15 0 Jo |1 |1 |1 |1 [XA15 XV15 XP15  |XR15
16 0 |1 Jo Jo o |o [XxA1e XV16 XP16 | XR16
17 0 |1 Jo Jo Jo |1 [xA17 XV17 XP17  |XR17
18 0 |1 Jo Jo |1 o |[xA1s XV18 XP18  |XR18
19 0 |1 Jo Jo |1 |1 [xA19 XV19 XP19  |XR19
20 0 |1 Jo |1 Jo o [xA20 XV20 XP20 | XR20
21 0 |1 Jo |1 Jo |1 [xA21 XV21 XP21  |XR21
22 0 |1 Jo |1 |1 Jo [xA22 XV22 XP22 | XR22
23 0 |1 Jo |1 |1 |1 [XxA23 XV23 XP23  |XR23
24 0 |1 |1 Jo o o [xA24 XV24 XP24 | XR24
25 0 |1 |1 Jo o |1 [XxA25 XV25 XP25 | XR25
26 0 |1 |1 Jo |1 o [xA26 XV26 XP26 | XR26
27 0 |1 |1 Jo |1 |1 [xA27 XV27 XP27 | XR27
28 0 |1 |1 |1 Jo |o [xA2s XV28 XP28 | XR28
29 0 |1 |1 |1 Jo |1 [xA29 XV29 XP29 | XR29
30 0 |1 |1 |1 |1 o [XA30 XV30 XP30  |XR30
31 0 1 |1 |1 |1 |1 [xA31 XV31 XP31  |XR31
32 1 Jo Jo Jo Jo Jo [xA32 XV32 XP32 | XR32

*  XPO giver retning af nulpunktssggningsfunktionen -1=negativ, 1=positiv

** XRO fortadler om der skal ske automatisk nul punktssggning
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4.4 Registermode (MO=3)
Tabel -1 - Registerseet
Register Bineere indgange Funktion

seet IN6 |IN5S [IN4 |IN3 |IN2 |IN1 | Acceleration |Hastighed |Position | Relativ
33 1 0 0 0 0 1 XA33 XV33 XP33 XR33
34 1 0 0 0 1 0 XA34 XV34 XP34 XR34
35 1 0 0 0 1 1 XA35 XV35 XP35 XR35
36 1 0 0 1 0 0 XA36 XV36 XP36 XR36
37 1 0 0 1 0 1 XA37 XV37 XP37 XR37
38 1 0 0 1 1 0 XA38 XV38 XP38 XR38
39 1 0 0 1 1 1 XA39 XV39 XP39 XR39
40 1 0 1 0 0 0 XA40 XV40 XP40 XR40
41 1 0 1 0 0 1 XA41 XV41 XP41 XR41
42 1 0 1 0 1 0 XA42 XVv42 XP42 XR42
43 1 0 1 0 1 1 XA43 XVv43 XP43 XR43
44 1 0 1 1 0 0 XA44 XV44 XP44 XR44
45 1 0 1 1 0 1 XA45 XV45 XP45 XR45
46 1 0 1 1 1 0 XA46 XV46 XP46 XR46
47 1 0 1 1 1 1 XA47 XV47 XP47 XR47
48 1 1 0 0 0 0 XA48 XVv48 XP48 XR48
49 1 1 0 0 0 1 XA49 XV49 XP49 XR49
50 1 1 0 0 1 0 XA50 XV50 XP50 XR50
51 1 1 0 0 1 1 XA51 XV51 XP51 XR51
52 1 1 0 1 0 0 XA52 XV52 XP52 XR52
53 1 1 0 1 0 1 XA53 XV53 XP53 XR53
54 1 1 0 1 1 0 XA54 XV54 XP54 XR54
55 1 1 0 1 1 1 XA55 XV55 XP55 XR55
56 1 1 1 0 0 0 XA56 XV56 XP56 XR56
57 1 1 1 0 0 1 XA57 XV57 XP57 XR57
58 1 1 1 0 1 0 XA58 XV58 XP58 XR58
59 1 1 1 0 1 1 XA59 XV59 XP59 XR59
60 1 1 1 1 0 0 XA60 XV60 XP60 XR60
61 1 1 1 1 0 1 XA61 XV61 XP61 XR61
62 1 1 1 1 1 0 XA62 XV62 XP62 XR62
63 1 1 1 1 1 1 XAB3 XV63 XP63 XR63

| |
| 0 = Nej
0 = Lav (Inaktiv) 1=1Ja
1 = Hgj (Aktiv)
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4.4

Registermode (MO=3)

Set-up af parametersad.
Eksempel 1: Sendestil controller

Modtages fra controller Y

Eksempel 2: Sendestil controller XVv1i Vis parametersad 1
Modtages fra controller XV1=1000
Eksempel 3: Sendestil controller XV Vis ale parametersad
Modtages fra controller XV0=0
XV1=1000
XV2=200
XV63=
Hastighedsprofil / \ m /—\ /
IN1 - IN6 D< i Reglis{er.X18 i >€ (Register X2] 8

Start / stop IN8

Endestop
CW/CCw

Pause IN7

P4 positionen
Udgang O1

"Running" LED
(Forplade)

XV1=1000

Sad hastighed i parametersad 1
til 1000 omdr./min.

><[R.egister X4]
T
|
|

P S I (1 (O ) IR S

Figur -2 - Tidsforlgb for valg af parametersaet og endestop

Bemagk at hvis endestop aktiveresindstilles den igangvaaende karsel .

TT0052DK
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4.5

Hastighedsmode (MO=4)

Motorens hastighed kan styres analogt v.h.a. den analog indgang (AIN). Input-
spaandingen skal ligge i omradet -10V til +10V, hvor negativ spaanding giver bevaagelse
i hegativ retning og positiv spanding i positiv retning. Kommandoen VM angiver den
maksimale hastighed, dvs. den hastighed hvormed motoren skal dreje ved fuld udstyring
af analogindgangen.

Den numeriske vaadi af spandingen for fuld udstyring behgver ikke, at vaae den samme
i positiv henholdsvis negativ retning. Benyt VVx kommandoerne til justering af analog
indgangen.

Nar servoloopet er justeret vil kontrolleren sgrge for, at den enskede hastighed holdes,
uanset om motoren belastes eller €. Belastningen ma dog ikke veare sa stor, at granserne
for stremmen overskrides. Hvis middel- eller peakstrem begraasningerne begynder at
regulere, vil motorgangen blive meget ujaavn, og i ekstreme tilfadde vil motoren g
selvsving.

Hvis f.eks. VM =500 omdr./min. og den analoge indgangsspamding sedtestil 5V, vil
motoren dreje med 250 omdr./min. i positiv retning. Se ogsa afsnittet Komi gang - Has-
tighedsmode (Mode 4) side 8.

Brug af hastighedsmode:

Vadg mode hastighedsmode (M O=4)

Juster servoloop, se afsnit Justering af servoregulering side 16

Juster evt. analogindgang, se afsnit Justering af analogindgang side 69
Sad maksimal hastighed med VM

Motoren kan nu styres med den analoge indgang (AIN).

Kommandoer med saalig interesse for denne mode:
ET, PR, VM, VVH, VVL, VVO, VVU

Hastighed i positiv retning
+

+VM

Maksimal negativ
spaending VVL

Nulpunkt
VVO

-10V | i | +10V Indgangsspaending

< J Maksimal positiv
speending VVU
e VVI

Hysteres H

DDDDDDDD -VM

Hastighed i negativ retning

Figur -4 - Hastighedsstyring

JVL Industri Elektronik A/S - Brugermanual AC servocontroller AMC10/11/12



4.6

Momentmode (MO=5)

M otorens drejningsmoment kan styres analogt v.h.a. en analog indgang (AIN). Input
spaandingen skal liggei omradet -10V til +10V, hvor en negativ spaanding giver negativt
drejningsmoment, og en positiv spanding giver positivt drejningsmoment. Momentet
angivesi Amp. CP angiver det maksimale moment d.v.s. det moment motoren skal yde
ved fuld udstyring af anal ogindgangen.

Den numeriske vaadi af momentet for fuld udstyring behever ikke, at vaae den sasmmei
positiv henholdsvis negativ retning. Benyt VVx kommandoerne til justering af analog
indgangen.

Hvisf.eks. CP sadtestil 6 Amp og den anal oge indgangsspamding sadtestil 5V, ydes der
et moment svarrendetil 3 Amp. Momentet er direkte proportional med motorstrgmmen.
Sammenhaangen angives ved en momentkonstant, der normalt betegnes Kt eller K 4.

Brug af momentmode:

Vadg momentmode (MO=5)

Juster servoloop, se afsnit Justering af servoregulering side 16.

Juster evt. analogindgang, se afsnit Justering af analogindgang side 69.
Sadt evt. maksimal hastighed med VM

Sag maksimal moment med CP

Motoren kan nu styres med den analoge indgang (AIN). VM benyttesi denne mode til
sikring af, at motoren ikke kommer sa hgjt op i hastighed at mekanik samt motor
overbelastes. Hastighedsbegramsningen i denne mode er en sikkerhedsforanstaltning og
ikke en praecis regulering.

Kommandoer med saalig interesse for denne mode:

CP, VM, VVH, VVL, VVO, VVU

Positivt moment
+

+CA
Maksimal negativ Nulpunkt
spaending VVL vVvo
I .

-10V | t { +10V Indgangsspaending

Lﬁ Maksimal positiv
spaending VVU

Hysteres

EJ}_

- -CA

Negativt moment

Figur -5 - Momentstyring
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4.7

Programafvikling i AMC12

4.7.1

4.7.2

4.7.3

Generel beskrivelse

AMC12 Servo controlleren har den udvidet feature, at den kan programmeres via et
enkelt og fleksibelt programmeringssprog. Programmeringssproget er bygget op
omkring interface kommandoerne. Saledes kan alle kommandoer benyttesi forbindelse
med opbygning eller afvikling af programmer. Under programafviklingen kan alle
parametrei controlleren aflaeses og andres. Alle opsagninger, der kan sedtesog lassesvia
en og samme kommando, kaldes registre, og kan benyttesi aritmetiske udtryk.

Programafviklingen er liniebaseret. Et program kan besta af op til 500 linier, startende
med linie 0. Der afvikles en linie for hver 2 msek. Controlleren kan saledes samtidig
varetage alle de opgaver, som hgrere med til at veare AC-servo controller. F.eks.
overvages effektforbrug og middelstrem og ikke mindst er det muligt, at kommunikere
viaRS232 interface, ndr et program afvikles.

Selve programmeringssproget er meget simpelt, det kan sammenlignes med BASIC.
Programmet oversadtes ikke, men bliver fortolket under karsel. Det giver den fordel, at
der i princippet kun behgves et terminal program for at programmere controlleren.

Brug af kommandoer i programmet

En kommando indsat i programmet, som en "visvaadi" kommando, vil gare at vaadien
sendes over RS232 interfacet. F.eks. kommandoen AC alene vil, hvis accelerationen er
100, give fglgende streng painterfacet: AC=100. Kommandoen AC=200 derimod vil
andre accelerationen til 200. Nar en kommando indgar i et aritmetisk udtryk vil vaardien
af registret indgdi udtrykket. Linien VM=AC+ 100 vil satte den maksimale hastighed til
vaadien af accelerationen adderet 100. Nér registervaadier indgdr i udtryk tages der ikke
hensyn til evt. enheder, som i dette tilfadde med hastighed og acceleration. Nar f.eks.
hastigheden asndres via kommandoen VM vil det have gjeblikkelig indvirkning pa
motorens bevaggel se. Derfor skal aandring af motorparametre ske med stor forsigtighed.

Eksempel pa brug af kommandoer i program:

AC=330 Il Sed accelerationen til 330 RPM/s

VM=500 /I Sadt tophastigheden til 500 RPM

SR=100000 /I Kgr motoren 100000 pulser frem

AP Il Vis den aktuelle position via RS232 interface

Brugerregistre

Alle registre kan benyttes som midlertidigt lager af vaardier. Danogle registre, som far
naevnt, har direkte indvirkning pa motorbevasgel sen, har controlleren 100
brugerdefinerede registre (R0-R99). Disse kan frit defineres og benyttestil at opbevare
midlertidige resultater. | ale aritmetiske udtryk kan brugerregistrene indga palige fod
med f.eks. servo-parametrene (KD, KI, KP) eller accelerationen (AC). Brugerregistrene
kan indeholde vaardier i omradet -2.147.483.647 til +2.147.483.647 og kan gemmes
separat i den permanente hukommelse via kommandoen MS2. Nar veardien af
brugerregistrene er gemt i den permanente hukommelse, skal de hentes frem med
kommandoen MR2 far vaardierne kan benyttes.

Eksempel pa brug af brugerregistre:

R1=R2 Il St register 1 (R1) lig med register 2 (R2)

R1=-R1 /1 Vend fortegn paregister 1

R1=-R2 /1 Vend fortegn pa R2 og gem vaadieni R1

R3=R1*-R2 /1 Vend fortegn pa R2, gang med R1 og gem resultatet i R3
R1=KP*10 /Il Gang KP med 10 og gem resultatet i R1
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4.7

Programafvikling i AMC12

4.7.4

Brugerregistrene kan ogsa bruges til indirekte adressering ved brug af kantede
paramteser [ og ]. R3 og R[3] giver samme resultat. [ og ] dbner muligheden for, at
benytte et andet register eller et helt regneudtryk, som index til et register. Falgende er
eksempler paindirekte adressering:

VM=R[R5]
CA=R[R5+1]

Programmering af AMC12 ved hjeelp af MotoWare
Ved brug af MotoWare kan programmerne nemt opbygges og lasgges ned i controlleren.

Falg falgende vejledning farste gang der skal laves et program:

1) Farst dbnes et nyt programdokument. Enten ved at vadge FILE og derefter New...
eller ved at trykke pa nyt dokumentknappen.

Aben nyt programdokument

s MotoW are - Motol

File Edt MankKeyz Vew Window Application: Setup

WEIEE

|

2) Vadg denrigtige controller type og evt. om der skal benyttes adressering og
checksums check.

Document Im
status
Her skal std AMC1xx ellers er
der valgt en forkert controller
type \ Controller
[ [AMC1xx
Chksum
r
Hvis controller type, status af Address
checksum check eller adressen
skal eendres, veelg knappen

SETUP

SETUP

FEEC
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Programafvikling i AMC12

3) Indtast program i programdokument editoren

Indtast program her
iz MotoWare - [CP_TEST.MCP]
I Mainkeps Yiew Window Applications Setup Help =] E‘ﬂ
:
"70 l' Ac=50000 // Ser accelerationen til 50000 o
ocumen| .
statte P /¢ Position error disabled E
STALRT
cP=12 /¢ Peak strem 12 L
Controller STARTHA]:$=2 // Positionsmode
AMCT ke IF IH1=1 // IN1 aktiv ksr moment sekvens 1
RO=1
Chksum ELSE
i | IF INz=1 /7 INZ akriv kKer moment sekvens 2
RO=2
Address FLSE
El J:STARTWAIT // Hop til STARTHWAIT hvis hverken IN1 eller INZ er aktiw
oUT3=1 /¢ prriver oUT:
KILL/HALT WH=1500 // Szt hastighed til 1500
SR=65536 // Ker & omgange a §192 pulser
SETUP fWAIT
IF RS<>0 /¢ Vent her til hewegelse er ferdig
IF RO=1 /4 Er RO lig med 1 udfer neste linie
GET PROG Ccp=2 /¢ Moment 2 Amp
EL3E
CcPp=3 /¢ Moment 3 Amp
MO=5 // Moment mode
R3=6 J/ St R til 6
tPULSEWAIT
R3=R3-1 /4 Tel B3 1 ned
IF R3O // Vent her
J:PULSEWAIT // ellers kan stop position ikke registreres
tENDWAIT =
0 ¥
Fead 14 AMCIxc [0 | [ INUM |

4) Néar programmet er faerdigt, kan det gemmes pa harddisken.

Gem program pa harddisk

- Motow are - Motol

0T

Eile  Edit ainkeyz  View ‘Window Application:  Setup Help

NEEEEEERE

5) Nar programmet er gemt pa harddisken, skal det sendestil controlleren. Vadg
knappen SEND og programmet sendes. Hvis der opstar fejl vil en fejlmeddelelse
vises - se: Fejlmeddelelser under programmering og programafvikling side 64.

Tryk p4 SEND og programmet sendes KILLZHALT

SETUP

GET PROG

A
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4.7

Programafvikling i AMC12

6) Nar programmet er sendt, kommer der et vindue frem med forskellige muligheder.
Der kan vadges om programmet, der er lagt ned i controlleren, skal startes
automatisk, nar controlleren taandes. Hvis programmet skal startes automatisk, dvs.
Yesvadges, skal en af knapperne med Save vadges efterfalgende. Der er seksknapper
med f@lgende betydning:

Save/Online Editor:

Save and run Program:

Run Program:

Save:

OnLine Editor:

Cancel:

Gem programmet i permanent hukommelse og dben OnLine
Editoren. Farst sendes kommandoen M Stil controlleren.
Dernaest abnes OnLine Editoren og programmet kan startes
herfra med kommandoen GO. Det er isaz vigtigt, at benytte
OnL.ine Editoren, nar programmer skal testes. Controlleren
sender fejlmeddelelser i tilfadde af programfejl. Disse vises
automatisk i OnLine Editoren.

Gem programmet i permanent hukommelse og start
programmet. Kommandoerne MS og GO sendesi naavnte
rakkefglgetil controlleren. Hvorefter programmet gemmes
og startes.

Start program. Kommandoen GO sendes til controlleren og
programmet startes.

Gem program i permanent hukommelse.

Start OnLine Editoren direkte herfra. OnLine Editoren dbnes
og programmet kan startes herframed kommandoen GO. Det
er isag vigtigt, at benytte OnLine Editoren, ndr programmer
skal testes. Controlleren sender fejlmeddelelser i tilfadde af
programfejl. Disse vises automatisk i OnLine Editoren.

Luk vinduet uden at gere yderligere.

The program is sent
W The Program can be zaved in non voilatile Memory for later use.
To debug the program open the On-Line editor and type "G0O"

If the program is ready just run the program

Run program at controller power up
& Mo " Yes

SavefOnLine Editor

i Run Program l OnLine Editor i

Save and run Program ! | Save i Cancel !
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4.7

Programafvikling i AMC12

4.7.5

4.7.6

Aritmetiske udregninger

Alleregistre kan tillagyges en vaadi ved at efterfalge register navnet med et lighedstegn
"=" efterfulgt af en vaadi, et registernavn eller et matematisk udtryk. | et matematisk
udtryk kan der benyttes absolutte vaadier, registervaadier og de fire regningsarter:

Defire regingsarter der kan benyttes i matematiske udtryk:

+ addition
subtraktion

* multiplikation

/ division

Alle beregninger foregadr enten som 32 bit heltal (-2.147.483.647 til +2.147.483.647)
eller som 32 bit decimaltal ogsa kaldet "float". Heltal benyttes med fortegn og har ca. 10
betydende cifre. De 32 bit for decimaltal er delt op som falgende: 1 bit fortegn, 8 bit
eksponent og 23 bit mantisse. Decimaltal kan sdledes beregnes med en ngjagtighed pa 23
bit, hvilket giver ca. 7 betydende cifre. Nar der laves beregninger hvori der indgar store
tal bar der benyttes heltal. Som en general regel beregnes alle udtryk som heltal. Hvis der
bare et sted i et udtryk indgar et decimaltal eller et register der udtrykkes med decimaler
(f.eks. CP) bliver hele udregningen foretaget, som decimalt tal. 3 vil indgai et udtryk som
heltal, hvor 3.0 vil gere at hele udtrykket beregnes, som decimaltal. Nar der regnes med
heltal fjernes decimaldelen, dette gadder ogsa for mellemregningerne. Udregningen sker
ikke automatisk, som decimaltal, selvom registret pa venstre side af lighedstegnet er et
decimaltal. Konverteringen af veardien af udregningen pa hgjre side, sker farst nar
udregningen er tilendebragt. Udregninger der kun indeholder heltal gar meget hurtigere
end nar der regnes med decimaltal. Brug derfor kun decimaltal, nar det er ngdvendigt.
Falgende er eksempler pa beregninger:

Resultatet forudsedter at IN1 er 1, R1 er 2, AC er 500, CP er 1.5 0g VM er 100

R4=3/2+3/2 /I R4 far tildelt vaardien 2
R4=3.0/2+3/2 /I R4 far tildelt vaardien 3
CP=7/3+3/2 /I CP f&r tildelt vaardien 3.0
CP=7.0/3+3/2 /I CPf&r tildelt vaardien 3.8
R4=AC/VM*CP /I R4 far tildelt vaardien 7
CP=AC/VM*CP /I CPf&r tildelt vaardien 7.5
R4=IN1*35+CP*AC /| RA f& tildelt vaardien 785
RA=IN1* 35+(R1-AC)* 2--2* (7+3* (VM-50)) // R4 far tildelt vaerdien -647

Rangen og reekkefglgen af evalueringer

Nedenstaende tabel viser regler for rang og evalueringsretning for de enkelte operatorer
der kanindgai et matematisk og/eller et logisk udtryk. Operatererne pa samme linie har
samme rang, dvs. * og / har samme rang og udtrykket evalueres fra venstre mod hgjre;
f.eks. 2*35/3 giver vaardien 23 og 35/3* 2 giver vaadien 22, bemagk der regnes her kun
med heltal. Liniernei tabellen er ordnet i faldende rangorden, sa derfor har * og/ hgjere
rang end + og -. Det betyder, at de dele af udtrykket, hvor der indgar * eller / udregnes
farst. F.eks. giver 35+3*2 resultatet 41. Parenteser "()" kan benyttestil at aandre
rangordnen for de fire regningsarter; udtrykket (35+3)* 2 giver resultatet 76.
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4.7 Programafvikling i AMC12
Operatorer der kan benyttes i matematiske og logiske udtryk:
Operator Evaluerings retning
* venstre til hgjre
+ - venstre til hgjre
< > = <= >= <> venstre til hgjre
AND venstre til hgjre
OR venstre til hgjre
= (tildeling af veerdi) hgijre til venstre
4.7.7 Logiske ligninger

Logiske ligninger anvendesttil at evaluere om en eller flere betingelser er opfyldt i
forbindelse med IF sagtninger. Formelt er syntaksen:

Logisk ligning::= logisk udtryk { OR logisk udtryk }

logisk udtryk::= logisk faktor { AND logisk faktor }

logisk faktor::= veardi rel_opveardi  (hvorrel_oper <, >, =, <=, >=dler <>)
vaadi::= register eller regneudtryk

I logiske ligninger kan der benyttes almindelige regneudtryk, registre, relationelle (<, >,
=, <=, >=dler <>) og logiske (AND og OR) operatorer. Rangen for OR og AND kan
ikke aandres med paranteser "()". Der skal vaare et logisk udtryk pahver side af en AND
eller en OR operator. | det logiske udtryk skal der indga en relationel operator. Det er
sdledes ikke nok at skrive AC OR VM men AC>0 OR VM>0 vil vage legalt. Der kan
benyttes sd mange rel ationelle og logiske operatorer der gnskes salaange de formelle krav
er opfyldt. | enlogisk ligning kan der ogsdindga aritmetiske udregninger, hvor resultatet
sammenlignes med en vaadi, register eller en anden udregning. Falgende er eksempler
palogiske ligninger:

IN1=1 OR IN2=1 OR IN3=1 AND IN4=1
Il er sandt, hvisIN1 eller IN2 er 1 eller IN3ogIN4 er 1

AC>8*(4-3) AND IN1=IN2*IN3*IN4
/1 er sandt, hvis accelerationen er sterreend 8 og nar INL er 1
I/ samtidig med at IN2, IN3 og IN4 er 1 eller IN1=0
/l ogbareen af IN2, IN3 eller IN4der O

AC<>VM*INL/ er altid sandt, nér accelerationen er sterre end nul og forskellig
I/ fra hastigheden

Felgende er ikke legalt:
(AC>45 OR VM<67) AND AC<>VM

/I paranteser maikke benyttestil at eendre rangen af OR og AND
I/ den hgjre parantes forventesi dettetilfadde lige efter 45

IN1ORIN2
/1 der vil her blive gjort opmaaksom pa at relationel operator mangler
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4.7 Programafvikling i AMC12
4.7.8 IF (hvis) seetning
Logiske udtryk kan evalueres ved hjadp af en |F sagning. Sammen med EL SE kan IF
sagningen brugestil at udtrykke beslutninger. Formelt er syntaksen:
I F udtryk
handlingl
ELSE
handling2
hvor EL SE-delen er valgfri. Udtrykket beregnes, hvis det er sandt, udferes handlingl.
Hvis udtrykket er falsk og hvis der er en EL SE-del, da udfgres handling2. If ssgningen
er liniebaseret, handlingl skal sta palinien efter IF satningen og hvis EL SE benyttes,
skal ELSE og handling2 sta pa de falgende linier. handlingl kan ogsa besta af flere
kommando linier der bliver afsluttet af EL SE eller ENDIF. Hvishandling2 bestéar af flere
linier skal sekvensen afsluttes med ENDIF. Ellersvil kun farste linieindgai IF EL SE-
satningen og de falgende linier vil altid blive udfart. PAgrund af ovenstaende vil
f@lgende programstump ikke virke:
IFIN1=1 /I NB bemagk denne programstump vil ikke virke
IFIN2=1
AC
ELSE
VM
hvis IN1 er lig med 1 vil det ga godt, dalF IN=2 vil blive evalueret. Hvis IN1 er O vil
linien med IF IN2=1 blive sprunget over, hvorefter kommandoen AC udfgres. Der
kommer derefter en linie med ELSE. Linier efter ELSE makun udfares, hvis der har
vaget en forudgaende IF saetning med falsk udsagn, hvilket der i dette tilfad de ikke har
vaget. Lasning pa ovenstédende kan vaae felgende:
IFIN1=0 // Udfar nasste liniehvisIN1er O
JNN / Hop til NN
IFIN2=1 // Udfar neeste line hvisIN2 er 1
AC Il Vis accelerationen pa RS232 interface
ELSE I/ Udfar neeste line hvisIN2 er O
VM /1 Vis hastigheden pa RS232 interface
‘NN
l@sningen kan ogsa vage:
IFIN1=1 /I NB bemagk denne programstump vil ikke virke
BEGIN
IFIN2=1
AC
ELSE
VM
END
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Programafvikling i AMC12

Konstruktionen

IF udtryk
handling
ELSE
BEGIN
IF udtryk
handling
ELSE
BEGIN
IF udtryk
handling
ELSE
handling
END
END

forekommer sa ofte, at der her gives en kort gennemgang af denne. Denne sekvens af |F
saetninger er den mest generelle made at lave beslutninger mellem mange muligheder.
Udtrykkene beregnesi raskkefalge, hvis et af udtrykkene er sandt, udfares den tilhgrende
handling, og hele kaaden afsluttes. Som altid, er koden til hver handling en linie med
tilhgrende kommando eller en ragkke af kommando-linier omkranset af BEGIN END.

Den sidste EL SE handterer tilfaddet, hvor ingen af de ovenstaende betingelser blev
opfyldt. Af og til er der ikke nogen sidste mulighed, i disse tilfadde kan det afsluttende

ELSE
handling

udelades. For at illustrere en tre-delt beslutning, viser falgende eksempel, hvorledes der
kan ventes painput fralN1 eller IN2. Nar IN1 er aktiv (1) sadtes accelerationen til 500
og programmet fortsadtes. Hvis IN1 er inaktiv (0) og IN2 er aktiv (1) sedtes
accelerationen til 900 og programmet fortsedter herefter.

:START
IFIN1=1 /I IN1 aktiv sst AC=500
AC=500
ELSE
BEGIN
IFIN2=1 /I IN2 aktiv ss AC=900
AC=900
ELSE
J.START /I Hop til START hvis hverken IN1 eller IN2 er aktiv
END

Bemagk at hvisder benyttesflere IF EL SE satninger i sasmmenhaang med hinanden, skal
der benyttes BEGIN og END ('{’ og '}’ kan benyttesistedet for BEGIN og END
henholdsvis).
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Programafvikling i AMC12

4.7.9

Fejlmeddelelser under programmering og programafvikling

Der er tretyper af fejlmeddel elser: grammatiske, syntaktisk og fejl under karsel (runtime
error). Den farste type fejl bliver der undersggt for med det samme, nar programmet
overfarestil controlleren. Der undersages om de enkelte kommandoer og operatorer
findes, om absolutte tal ikke er for store. Der undersgges ogsa om kommandoerne indgar
i den rette sammenhaang f.eks. vil falgende programlinie:

AC=H

give fejlmeddelelsen: Error: This command must not be included in an equation.
Kommandoen H er ikke af registertypen. Nar programmet overferes viaprogrameditoren
i MotoWare og der opstér en fejl, standses overfarslen. Linien hvori der er en fejl bliver
herefter fremhaevet.

Da programmet fortolkes under eksekveringen, bliver de syntaktiske fejl fundet, mens
programmet er i brug. Derfor er det vigtigt under afpravning af et program, at have
MotoWare kgrende med On-Line editor vinduet dbent. Controlleren vil under afvikling
automatisk sende evt. fejlmeddelelser. Falgende er eksempler pafejl:

VM=500

AC=VM=CP [/ Dennelinie giver inkorrekt syntaks
IF VM>600

VM=900

Ovenstaende programstump vil give fejlmeddelelsen: Error inline: 1 Des.: Syntax
Hvilket betyder at der er en syntaksfejl i linie 1.

VM=500

R4=14

AC=VM

IF (VM>600 OR AC<>800 // Der mangler en parentes efter 600

Denne programdel giver fejl meddelelsen: Error inline: 3 Des.: Right parenthesis
expected.Dette betyder, at der mangler en afsluttende parentesi linie 3. Husk at
linienummereringen starter med linie 0. Er der syntaktiske fejl i et program standses
afviklingen af dette.

Den tredietypefejl, er fejl der opstar, under normal drift af et program, der virker. Det er
fgjl som ikke er programfejl, men fejl i brugen af f.eks. registre. Hvis et register tildeles
en for stor (eller for lille) vaadi vil der under online kontrol normalt gives fejl

meddel el sen: E2: Out of range. Under programafvikling vil dennetypefejl ikke generere
fejlmeddelelser pad RS232 interfacet. Information om forudgdende fejl bliver gemt i et
register, der kan lasses med kommandoen ES. Disse typer fejl kan der sdl edes tages hand
om under programafviklingen, og giver derfor ikke grund til at stoppe afviklingen.
Falgende er et eksempel pa, hvordan fejl kan omgas:

R1=ESO /I Slet evt. fejlmeddel el ser
AC=100000 /I Saat accelerationen til 100000

IF ESO>0 // Hvis der er fejl er ESO starreend O
AC=50000 /I Saat accelerationen til 50000

resultatet bliver, at accelerationen sadtes til 50000
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4.7 Programafvikling i AMC12
4.7.10 Hop mellem programlinier og brug af labels
Med kommandoen J dbnes der mulighed for, at springe rundt mellem de enkelte linier i
et givet program. Hop (Jump) kommandoen kan kun forstésaf controlleren, nér den gives
sammen med en absolut vaardi f.eks. J50 (hop til linie 50). Dette kan give store problemer
ved aandringer i programmer, hvis der benyttes absolutte vaardier. Nar man benytter
MotoWar e dbnes der muligheden for brug af |abels. MotoWarefortolker og oversadter de
enkelte label's, og sender en for controlleren forstaelig kommando. Labels ma stort set
besta af alle synlige karakterer, men det anbefales kun at benytte tal og bogstaver (a-2).
Dader ellers kan opsta problemer, hvis programmerne flyttes mellem computere med
forskellig opsagtning. Der skelnes mellem store og sma bogstaver.
:START IFIN1=1 /I Er IN1 lig med 1 udfgres naeste linie
JOK // Hop til OK
ELSE /I Nér IN1 er O udferes linien efter ELSE
JFEJL // Hop til FEJL
:OK OouT5=1 /I Ss¢t OUT5S
JSTART /I Start forfra
:FEJL OuUT5=0 /I Slet OUT5
JSTART /I Start forfra
oversatestil
IFIN1=1
N}
ELSE
J6
OouT5=1
Jo
OuUT5=0
Jo
4.7.11 Kald af funktion (sub-rutine)

Hvis en sekvens af kommandoer bliver brugt oftei et program, kan der med fordel
oprettes en sub-rutine. En sub-rutine startes med en label og afsluttes med kommandoen
RET. Nar en sub-rutine skal udfares benyttes JS (Jump Subroutine) kommandoen. Nar
JS kommandoen udfares, hoppes der til linien angivet efter JSenteni form af et nummer
eller en label. Eksekveringen fortsedtes herfraindtil der megdes en retur kommand RET.
Efter en RET kommando fortsadtes programmet pa linien lige efter JS kommandoen.
Falgende er et eksempel pa brug af sub-rutine kald:

R5=500
R6=1000
R1=5
JS-TEST /[ s accelerationen til 500
R1=6
JS-TEST  // sa accelerationen til 1000
JEND
"TEST
AC=R[R1]
RET
:END

JVL Industri Elektronik A/S - Brugermanual AC servocontroller AMC10/11/12 65



4.7 Programafvikling i AMC12

4.7.12 Pause i programafviklingen (Delay)
Med kommandoen D kan der laves en pause i program afviklingen. Pausen angivesi
millisekunder enten ved at skrive D=pause €ller D(pause). Da program-afviklingen sker
med en linie for hver 2 msek. vil pausen altid vaare et lige antal msek. F.eks. hvis pausen
satestil 13 msek. vil der blive et ophold i programafviklingen pa 14 msek.
R1=20 // sst R1til 20
D=R1 I/l vent her i 20 msek.
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4.8

Mekanisk nulstilling

4.8.1

4.8.2

Nulpunktssggningsfunktion

Motoren kan bringestil et kendt mekanisk udgangspunkt. Dette gares ved hjadp en faler
forbundet til HM indgangen. Parametersagt O (IN1 IN2....IN6=000000) afviger frade
andre parametersad ved at indeholde information om, hvordan nul punktssagningsfunk-
tionen skal udferes.
Parametersadtet XAO0, XPO, XVO0, og XR0 bestemmer hvorledes nulpunktsagningen skal
finde sted. Paramteret ZL bestemmer nulstillingindgangens (HM) aktive niveau.

Disse parametre har fglgende funktion :

Parameter

Funktion

XAO0

Angiver acceleration/deceleration under nulstilling.
Den specificerede veerdi er udtrykt i omdr./min./sek. Hvis XAOQ seettes
lig O, vil controlleren benytte parameteret AC under nulstillingen.

XPO

XPO0=-1 vil medfarer at
nulpunktsggningen foregar i
negativ retning.

XPO0=1 vil medfgrer at
nulpunktsggningen foregar i
positiv retning.

XV0

Angiver nominel hastighed under nulstilling. Hvis XVO seettes lig 0, vil
controlleren under nulstilling benytte parameteret VM.

XRO

XRO0=0 vil medfarer at
controlleren ikke udfarer
automatisk nulpunktsggning
efter opstart.

XRO0=1 vil medfarer at
controlleren udfgrer automatisk
nulpunktsggning efter opstart.

ZL

ZL=0 HM aktiveres ved lav.

ZL=1 HM aktiveres ved hgj.

Nulstillingen vil blive udfart efter en af falgende betingelser :
1. Efter opstart eller efter at controlleren har modtaget kommandoen RESET.
Dette vil kun ske safremt XR0=1 (se ovenstdende tabel).
2. Hviscontrolleren modtager nulstillingskommandoen SZ.
3. Hviscontrollerenindstillesi Mode 3 (registermode), og registersag X0 bliver valgt.

Nulstillingssekvens

Nar nulstillingen aktiveres vil motoren kare i den specificerede retning med den angivne
hastighed, indtil indgangen HM bliver aktiv. Motoren vil herefter decelerer og standse,
hvorefter den vil kere tilbage til den position hvor HM blev aktiveret.

Resultatet af sagningsprocessen bliver, at motoren vil stalige ved kanten af

nul punktskontakten. Hermed er nul punktet fundet, og motorens position AP (Actual
Position) vil blive sat til 0.

Niveau pa
HM Indgang

Hastighedsprofil

XV0

XAO0 +
JERK

XAO + 3
JERK ;
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Figur -3 - Nulpunktssggning
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4.9

Justering af analogindgang

Motoren kan styres direkte ved hjadp af en analogindgang, hvor indgangsspaendingen
skal ligge i omrédet +10 V. Analog indgangen benyttesi hastighedsmode (MO=4) og i
momentmode (M O=5). Se afsnittet Analogindgang side 38 for mere information om
anal ogindgangen.

Far den analoge indgang benyttes, skal den justerestil den aktuelle opgave. Denne
justering er ngdvendig idet den signalgiver der giver styresignalet til controlleren kan
have offsetfejl eller kun kan afgive eksempelvis ( 9,5V eller mindre.

1
2.

3.

7.
8.

Vadg hastighedsmode (M 0O=4) eller momentmode (MO=5).

Fjern spaandingen til motoren med kommandoen PO=1, sa motoren ikke bevaager
sig under justering.

Indstil nulpunkt ved at sadte indgang til OV, og send kommandoen VVO.

Sad indgangsspamdingen maksimale negative vaardi (maks. -10V) og send
kommandoen VVL.

Sad indgangsspamdingens maksimal e positive vaardi (maks. +10V) og send
kommandoen VVU.

Indstil en hysteresevaardi ved hjadp af VVH. VVH sadtestil det antal trin omkring
0V hvor motoren ikke ma kere.

Nulstil indgangsspaandingen (patryk 0V).

Sadt spaanding pa motoren med kommandoen PO=0.

Motoren kan nu styresindenfor gramserne sat ved VVL og VVU med et omrade omkring
nulpunktet givet ved VVO og VVH, hvor motoren stér stille. Motoren styres linaat i
omradet maksimal negativ spaanding til hysteresevaardien franulpunktet ogi omradet fra
nulpunktet plus hysterese veardien til maksimal positiv spaanding. Bemagk, at hvis
nulpunktet ikke er OV, og den negative spanding ikke er numerisk lige sa stor som den
positive spanding, vil kurven vaare forskellig for negativ og positiv omrade.

Moment eller hastighed
+

M

Figur -6 -

aksimal negativ Nulpunkt
speending VVL VVO
- l '

I . | + Indgangsspeending

p AJ Maksimal positiv
spaending VVU
Tro00E0K

VVH

Hysteres

[]

Analog moment- eller hastighedsstyring
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4.10 Kommando beskrivelser
4.10.1 Vis opsatning (?)
Kommando *?
Mode 1,23,4,5
Beskrivelse Devigtigste informationer om status og opsaetning kan vises med denne ene kommando.
Brug ?  Viser vegdierne.
Eksempel Sendesttil controller?
M odtages fra controller :
Max. Vel ocity (RPM: VM=100
Accel eration (RPM S): AC=6000
Average current (AMP): CA=3
Peak current (AMP): CP=10
Const ant KbD: KD=10
Constant Kl : Kl =30
Const ant KP: KP=8
Constant | L: | L=1500
Pul ses/ Revol uti on: PR=5000
Mode: MO=2
Encoder Type: ET=1
[ nput (1 N8-1NL1): I N=00000000
Qut put (8 LEDs - ©8-01): QOUT=00000000
Actual Position (PULSES): AP=-1272
4.10.2 Controller type (1)
Kommando !
Mode 1,2,3,45
Beskrivelse Ved brug af denne kommando (udrabstegn) fas information om controllerens type og
adresse. Controlleren vil give svar pa denne kommando uanset om der benyttes
addresering eller checksum. Der ma sdl edes kun vaare en controller forbundet til
interfacet, ved brug af denne kommando uden adresse. Kommandoen kan benyttes alene
d.v.s. ! eller sammen med en adresse.
Brug I Viscontrollerens type og adresse.
Eksempel Sendesttil controller !
M odtages fra controller AMC10C. ADDR=24
Bemagk at dette kun er et eksempel. Hvis controlleren er type AMC10B, AMC11B eller
AMC12B, vil controlleren svare med AMC10B. Addressen (24) vil ogsaafhaange af den
aktuelle controller adresse.
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4.10.3 Acceleration (AC)

Kommando AC

Mode 2,3

Interval 100 - 100000 omdr./min./sek.

Beskrivelse  Denne kommando specificerer, med hvilken accel eration/decel eration profilen skal
udformes. Hvis motoren er i bevasgel se, nar accel erationen andres, vil accelerationen
farst blive aandres, ndr motoren standses. Bemagrk at AC under ingen omstaandigheder ma
benyttesi Mode 1, 4 og 5.

Brug AC=x Sad accelerationen i omdr./min./sek.

AC Vis accelerationen.

4.10.4 Adresse (ADDR)

Kommando ADDR

Mode 1,2,3,45

Interval 0-255

Beskrivelse  Controlleren kan konfigurerestil at reagerer paalt, hvad der kommer painterfacelinien,
ogsa kaldet Point to Point. Adressen skal vagre O for at opna dette. Nar adressen er 0 ma
adressen ikke sendes med, ved kommunikation med controlleren.

Der er ogsa mulighed for at koble flere controllere pa samme interfacelinien. For at opna
dette skal hver enkelt controller have sig egen adresse. Der kan benyttes adresser i
omradet 1-255, det afhaanger dog af hardwaren, hvor mange controllere der kan styres
samtidig.

Bemagk: Hvisman har “glemt” controllerens adresse benyt kommandoen ! (udrdbstegn).

Brug ADDR=x Sad adressen til x.

ADDR Vis adressen.

4.10.5 Logisk OG oparator (AND) - Kun AMC12

Operator AND

Mode Programmering

Beskrivelse AND operatoren benyttesi |F sagtninger, nar flere betingel ser skal vagre opfyldt samtidig.
Operatoren kan kun benyttesi en |F sagning. Operatoren kan kun benyttesi AMC12x.

Brug |F udtryk AND udtryk
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4.10 Kommando beskrivelser

4.10.6 Aktiver flag i eksternt modul (AO) - Kun AMC12

Kommando AO

Maode Program

Interval Adresse 0-31, Flag 0 - 65535

Beskrivelse  Kommandoen aktiverer et flag pa modulet med adressen a.

Flaget har nummer o. Flaget kan f.eks. vagre en udgang som pa lOM 11 modulet. Det vil
medfare, at nar et flag i IOM11 modulet bliver aktiveret, vil en udgang blive aktiveret.
Hviset flagi et andet modul bliver aktiveret, kan det betyde noget helt andet. F.eks. hvis
man aktiverer flag 3i KDM10, vil det medfere, at cursoren pa LCD displayet begynder
at blinke.

D.v.s at flag med samme nummer pa de forskellige moduler ikke har samme funktion.
For at se funktionen af flagene, henvisestil de respektive modulers brugermanual .

Brug AO{ 1<=a<=31} { 1<=0<=255}

Eksempel 1  Modulet KDM 10 (Keyboard display modul) har adressen 4. Displayet gnskes slettes, sa
ny tekst kan udskrives. Nedenstaende vil slette displayet og placere cursoren i averste
venstre hjarne.

AO4.1 /I SLETTER DISPLAYET

Eksempel 2 IOM11 modulet og AMC12B er koblet sammen . IOM11 har adressen 10. Udgang 4

anskes aktiveret.
AQ10.4
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4.10 Kommando beskrivelser

4.10.7 Aktuel Position (AP)

Kommando AP

Mode 1,2,3,45

Interval -1073741824 - 1073741823 pul ser

Beskrivelse Motorens position kan pa ethvert givet tidspunkt aflasses. Positionen angivesi form af
enkoder pulser i forhold til nulpunktet. Motorens position kan ogsa “nulstilles” ved at
give kommandoen en parameter.
Det anbefales kun at aandre positionen, ndr motoren star stille.

Brug AP =x Sad motorens huvagende position til x.
AP Vis motorens position i pulser.

4.10.8 Aktuel Position for master akse (APM)

Kommando APM

Mode 1,2,3,45

Interval -1073741824 - 1073741823 pul ser

Beskrivelse Position for master aksen i gear-mode kan pa ethvert givet tidspunkt afl aeses. Positionen
angivesi form af enkoder pulser i forhold til nulpunktet. Aksens position kan ogsa
“nulstilles” ved at give kommandoen en parameter.

Brug APM =X Sad aksens nuvaarende position til x.
APM Vis aksens position i pulser.

4.10.9 Start program blok (BEGIN) - Kun AMC12

Kommando BEGIN

Maode Programmering

Beskrivelse BEGIN benyttesi IF sagninger, nar flere komando linier skal kaedes sammen i en blok.
BEGIN kan kun benyttesi en IF sagning. Se ogsa I F (hvis) satning side 62.

Brug |F udtryk
BEGIN
AC=500
VM=1000
END
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4.10.10 Bias efter PID filter (BIAS)

Kommando BIAS

Mode 1,2,3,45

Interval -32767 - 32767

Beskrivelse  Controlleren indeholder denne parameter benaevnt BIAS, som kan benyttes til opgaver
hvor motoren er udsat for en vedvarende belastning, som f.eks. en | gfteenhed.

BIAS funktionen muligger en udbalancering af denne statiske belastning, hvadenten
bel astningen traskker eller hiver i motoren. Denne udbal ancering kan som regel vaare en
fordel idet belastningen for PID filtret er ensartet uanset om motoren skal kere den ene
eller anden vej, og i den sidste ende giver dette en lettere justering af det samlede system
med en dertil hurtigere responstid.

Brug BIAS=xx Sad BIAS lig xx.

BIAS Vis aktuelle BIAS indstilling.

4.10.11 Middelstrgm (CA)

Kommando CA

Mode 1,2,3,45

Interval 0.0 - 6.0 Amp. (AMC1xB)

0.0 - 12.0 Amp. (AMC1xC)

Beskrivelse Til beskyttelse af motoren mod overbelastning og forringel se af levetiden pa motor kan
en maksimal middelstram indstilles. Systemet vil automatisk lukke ned og give
fejlmeddelelsen “E23 : Average Current limit exceeded”, nér den specificerede
middel strem overskrides.

Se ogsa CP kommandoen til begraasning af motorens spidstram.

Brug CA=xx Sad middelstrem i Amp.

CA Vis aktuelle middel stremsindstilling.

4.10.12 Interface checksum (CHS)

Kommando CHS

Mode 1,2,3,45

Valg O=ng,1l=ja

Beskrivelse  Nar der kommunikeres over interfacet kan der, som beskrevet, i afsnittet Checksum side
42 benyttes checksum.

Brug CHS=x O=benyt ikke checksum, 1=benyt checksum.

CHS Vis checksum opsagning.
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4.10.13 Vis motorstrgm i % (CL)

Kommando CL

Mode 1,2,3,45

Interval 0-100 %

Beskrivelse  Til overvagning af motorens belastning kan CL kommandoen benyttes. Hvis
kommandoen CL sendestil controlleren vil den svare med et procentsats der angiver hvor
hgj den aktuelle middelstram til motoren er, sat i forhold til motorens maksimalt tilladte
middel strem specificeret med CA kommandoen.

Brug CL Vis procentmaessig belastning af motor.

4.10.14 Deaktiver flag i eksternt modul (CO) - Kun AMC12

Kommando CO

Maode Program

[nterval Adresse 0-31, Flag 0 - 65535

Beskrivelse | tilsluttede moduler er der nogle flag, som kan slettes med denne kommando.

Antallet af flag i de forskellige moduler er forskelligt, men alle moduler har mindst et
flag. | KDM10 (keyboard display modul) kan kommandoen feks brugestil at slette LCD
displayet. | IOM11 (1/0 modul) kan komandoen brugestil at deaktivere en af udgangene
m.m.

Kommandoen sletter et flag pa modulet med adressen a.

Flaget har nummer o.

Brug CO{ 1<=a<=31} .{ 1<=0<=255}

Eksempel 1 AMC12B og KDM10 sidder forbundet sammen via modulinterfacet. AMC12B har
adressen 1 og KDM 10 har adressen 3. (Adressen bliver indstillet pa de respektive
dipswitch). Cursoren pa LCD displayet skal slukke. Hvis cursor er taendt under tekst
udskrivning med PRINT kommando, kan displayet flimre. Dette undgaes ved at Slette
cursoren.

C0O3.3 /I SLETTER CURSOR
Eksempel 2 IOM11 modulet og AMC12B er koblet sammen . IOM11 har adressen 10. Udgang 4

gnskes aktiveret.

CO05.7 /I DEAKTIVER UDGANG 7 PA IOM11 MED ADRESSE 5
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4.10.15 Spidsstrgm (CP)

Kommando CP
Mode 1,2,345

Interval 0.0 - 12.0 Amp. (AMCI1xB)
0.0 - 25.0 Amp. (AMC1xC)

Beskrivelse Til beskyttelse af motoren mod overbelastning og forringelse af levetiden pa motoren,
kan en maksimal spidsstrem indstilles. Systemet kan i kortere perioder acceptere
stramme, der er hgjere end den maksimale tilladelige middelstram. Motoren kan dog
beskyttesmod alt for hgje strampul ser. CP benyttestil at seette den maksimale spidsstrem
til motoren. Typisk skal CP indstilles 3-4 gange hgjere end middelstrammen (CA).

Bemaark !  Den specificerede stram er gaddende for en enkelt motorfase. Se ogsa af snittet Justering
af motorstrgm side 139

Brug CP=x.x Sad spidsstregm i Amp.

CP Vis aktuelle spidsstramsindstilling.
4.10.16 Motorstrgm (CU)
Kommando CU
Mode 1,2,34,5
Beskrivelse Motorens stramforbrug i Amp kan aflasses med denne kommando.
Brug CuU Vis motorens stramforbrug i Amp.
4.10.17 Aktuel hastighed (CV)
Kommando CV
Mode 1,2,34,5
Beskrivelse Motorens hastighed kan til enhver tid afl asses.

Brug Ccv Vis hastighed i omdr./min.
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4.10.18 Pause (D) - Kun AMC12

Kommando D

Interval 1- 1073741823

Mode Programmering

Beskrivelse Med kommandoen D kan der laves en pause i program afviklingen. Pausen angivesi
millisekunder enten ved at skrive D=pause eller D(pause). Da program-afviklingen sker
med en linie for hver 2 msek. vil pausen altid veare et lige antal msek. F.eks. hvis pausen
sadttestil 13 msek. vil der blive et ophold i programafviklingen pa 14 msek.

Brug D=x I/l vent i x msek.
D(x) Il vent i x msek.

4.10.19 Digitalt Input Format (DIF)

Kommando DIF

Mode 3

Beskrivelse | mode registermode (MO=3) gives der mulighed for, at karetil en given position ved at
sadte DIF=1 (default). Positionstadleren kan ignoreres ved, at satte DIF=2. Fortegnet af
vaadien i XP angiver i, hvilken retning motoren skal kare. Motoren vil sdledes kere
sdlange IN8 er aktiv.

Brug DIF=x Sad Digitalt Input Format til vaardien x

4.10.20 ELSE setning (ELSE) - Kun AMC12

Sadning ELSE

Mode Programmering

Beskrivelse ELSE benyttesi forbindelse med en | F sagning. Hvis betingel sen efter | F ikke er opfyldt
udferes linien efter EL SE. Sagtningen kan kun benyttesi AMC12x. Se ogsa IF (hvis)
saghing side 62.

Brug |F udtryk

handling
ELSE
handling

Eksempel  IF AC>(8+7)*2
AC=100
ELSE
AC=VM+98
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4.10.21 Afslut program blok (END) - Kun AMC12

Kommando END

Maode Programmering

Beskrivelse  END benyttesi IF satninger, nar flerekomando linier skal kaades sammeni en blok. END
kan kun benyttesi en IF sagning. Se ogsa IF (hvis) seething side 62.

Brug IF udtryk
BEGIN
AC=500
VM=1000
END

4.10.22 Afslut IF ELSE seaetning (ENDIF) - Kun AMC12

Kommando ENDIF

Maode Programmering

Beskrivelse ENDIF benyttesi IF sagtninger, nar flere komando linier skal kaedes sammen i en blok.
ENDIF kan kun benyttesi en IF saetning. Se ogsa |F (hvis) sagtning side 62.

Brug IF udtryk
AC=500
VM=1000
ENDIF

4.10.23 Execute Program Flag (EP) - Kun AMC12

Kommando EP

Mode 1,2,3,45

Valg 0 = Start ikke program, nar der taandes for controlleren.

1 = Start program, nar der taandes for controlleren.

Beskrivelse Nar der i controlleren er indlagt et bruger program, kan dette startes automatisk. Nar EP
satestil 1, hentesindlagt program fra permanet hukommelse, lagggesi program
hukommelse og startes. Nar EP sadtestil O, starter controlleren som normalt. Hvorefter
MR1 og GO kommandoerne kan benyttes. Kommandoen kan kun benyttesi AMC12x.

Brug EP=x Sad Execute Program flag.

EP Vis status af Execute Program flag.
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4.10.24 Udskrift af fejlstatus (ES)

Kommando ES

Mode 1,2,3/4,5

Valg Oogl

Beskrivelse  Under brug af styringen kan der opstaforskelligefejltilstande. Nogle fejl kan henfarestil

kommunikation og opsaaning (fejlstatusregister 0) og andre fejl kan henfares til
hardware og motorstyringsfejl. Fejlstatus kan udskrives ved hjadp af ES (Error Status)
kommandoen. Kommandoen far controlleren til, at sende en raskke nuller (0) og ettaller
(1). Der far herved et hurtigt overblik over fejlmeddelelserne, der kan forstas af et
computerprogram. Ved brug af kommandoen EST fas en oversigt pa engelsk, som er
umiddelbart forstaelig.Der findes to fejl statusregistre. Register 0 giver information
RS232 kommunikations- og opsaeningsfejl. Registret opsamler alle fejl der er opstaet
siden registret sidst blev lasst. Nar registret lasses slettes fejlinformationen automatisk.

Tabd -2- Fejl status bits, register 0

Bit nr.|E nr. Forklaring

0 El Fejl

1 E2 Veerdi udenfor legalt omrade

2 E3 Antallet af parametre er forkert

3 E4 Kommandoen findes ikke

4 E5 Det er ikke en kommando

5 E6 Fejl i parameter eller veerdi udenfor legalt omrade
6 E7 Fejl i registernummer eller veerdi udenfor legalt omrade
7 E8 Data kan ikke blive gemt i EEPROM

8 E9 Fejl i kommando checksum

9 E10 Parameter vil blive trunkeret

10 E1ll Der er ingen program i hukommelsen

15 E16 Se status register 1

Register 1 giver information om controller- og motorfejl. Noglefejl kan veare kortvarige,
f.eks. kan maksimal spidsstram vaae overskredet i en kort periode og tilsvarende bit
bliver sat i statusregistret. Fejlindikeringen fjernes efter laesning af fejl (Error) status. For
de vitale fejl gadder det, at motoren afbrydes, og fejlinformationen vil blive stdende, og
O2 bliver sat hgj (=1). Brugeren er herefter nadt til at slukke og taande for systemet for at
fjerne fgl tilstanden eller benytte RESET kommandoen.
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Tabel -3 - Fejl status bits, register 1
Bit |Fejl status |02 seettes |Systemet |E Forklaring
Nr. [fjernes ved [hgj skal nr.
leesning genstartes
0 Nej Ja Ja E20 | Temperatur > 80°C
1 Nej Ja Ja E21 |Strom overload
3 Nej * Ja Ja E23 | Middelstram overskredet
4 Ja Nej Nej E24 |Fgdespeendingen er over 89 V
5 Nej Nej Nej E25 | Negativ endestop aktiv
6 Nej Nej Nej E26 | Positiv endestop aktiv
7 Nej Ja Ja E27 | Motor er ikke forbundet rigtigt
8 Nej Ja Ja E28 |Fejl pa enkodersignal
9 Nej Ja Ja E29 |Fadespeaendingen er over 95 V
10 |Nej Ja Ja E30 [Motoren er ikke forbundet
11 [Nej Nej Nej E31 |Middelstrgm kan ikke males
12 [Nej Ja Ja E32 |Fejl pa Hall signaler
15 |Nej Nej Nej E16 |Se status register O
* Kun for software versioner hgjere end 2.4B.
Brug ESOVisfel (error) status register 0.
Eksempel Sendesttil controller ESO
M odtages fra controller ES0=0000000001000101
Bemagk, bit O er sidste bit mod hgjre.
4.10.25 Fejlstatus i tekst (EST)
Kommando EST
Mode 1,2,3,45
Valg Oogl
Beskrivelse Kommandoen EST ngjagtig har samme funktion som kommandoen ES, fejlstatus
udskrivesdog i “klar” tekst. Ved brug af kommandoen fas en liste udskrevet pa engel sk
over de forskellige fejl. Hvis der ikke har vaaret nogen fejl fas fejlmeddelelsen EO: No
errors. En liste over fejlmeddelelserne kan sesi afsnittet Fejlmeddelelser side 117.
Brug ESTO Udskriv fejlstatusregister 0 pa engelsk.
EST1 Udskriv fejlstatusregister 1 pa engelsk.
EST Udskriver bade register 0 og register 1
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4.10.26 Enkoder type (ET)

Kommando ET

Mode 12,3,4,5

Valg 0=PNP og 1=NPN

Beskrivelse For at opnaen korrekt positionering samt praecis hastighed og acceleration er det vigtigt,
at enkoder opsagtningen er rigtig. Enkoderen kan vaare af bade PNP og NPN type.
Desuden accepteres bade et balanceret og ubalanceret signal fra en standard 2-kanals
inkremental enkoder.
Ved enkoder tilslutning se af snittet Indstilling af enkoderoplgsning side 134.
Denne parameter bestemmer hvilken enkodertype der kan tilsluttes controlleren. Hvisder
benyttes en enkoder med balanceret udgang kan der ses bort frahvilken vaardi ET sadtes
til.
Benyttes der derimod ubalanceret enkoder af NPN typen skal ET sadtestil 1 (ET=1).
Benyttes en ubalanceret enkoder af PNP typen skal ET sadtestil 0 (ET=0).

Brug ET=x Sad enkoder type.
ET Vis enkoder type.

4.10.27 Stop programmering (EXIT) - Kun AMC12

Kommando EXIT

Maode Programmering

Beskrivelse Nar et nyt program skal lasgges ned i controlleren, startes sekvensen med kommandoen
PROGRAM. Efter endt programmering sluttes af med kommandoen EXIT og
programmet er klar til eksekvering (GO). Husk at gemme programmet i permanent
hukommelse med kommandoen M S1. Kommandoen kan kun benyttesi AMC12x.

Brug EXIT Afslut programmeringssekvens.

4.10.28 Udveksling (GEAR)

Kommando GEAR

Mode 1

[nterval 0.001 - 32767.999

Beskrivelse  Denne kommando specificerer, hvilket forhold der skal vaare mellem antallet af pulser pa
pulsindgangen og antallet af pulser pAmotorens enkoder. Kommandoen kan kun benyttes
i Mode 1 og er tiltaenkt ndr controlleren bruges til sdkaldt elektronisk gearing.

Brug GEAR =x Sadt udvekslingsforhold = x.

GEAR Vis udvekslingsforhold.

JVL Industri Elektronik A/S - Brugermanual AC servocontroller AMC10/11/12 81



4.10 Kommando beskrivelser

4.10.29 Start program (GO) - Kun AMC12

Kommando GO

Mode 1,2,34,5

Beskrivelse Hvisder er et program i program hukommelsen, vil denne kommando starte
eksekveringen. Kommandoen kan kun benyttes i AMC12x.

Brug GO Start program eksekvering.

4.10.30 Stop af motor (H)

Kommando H

Mode 2,3

Beskrivelse Denne kommando standser motoren gjeblikkeligt, uanset hastighed deceleration etc.

Brug H Stop motor.
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4.10.31 Hall-element type (HALL)

Kommando HALL
Mode 1,2,3,4,5
Interval 0-3

Beskrivelse  Controlleren kan initialiseres med eller uden Hall element i motoren. Normalt benyttes
Hall elementet ikke hvis motoren gerne ma bevasge sig under opstart. Er dette tilfad det
sadttes Hall registeret lig 0. @nskes det derimod at motoren stér fuldstaendigt stille under
opstart, skal der benyttes Hall element i motoren og Hall registeret sadteslig 1, 2 eller 3.
Hall elementet benyttes under opstart til at fortadle controlleren hvor motoren befinder
sig saledes at kommuteringsel ektronikken kan fastlase det patrykte magnetfelt ud for
motorens aktuelle position uden at motoren flytter sig. Den information, der kommer fra
motorens inkremental enkoder, kan ikke fortadle controlleren dette og kan derfor ikke
benyttes.

Hall elementet benyttes kun ved opstart.
Der kan vadges mellem fglgende Hall typer.

HALL register : Funktion
HALL =0 Opstart uden HALL
Normal HALL - benyt HLA, HLB og

HALL =1 HLC indgange

HALL = 2 Yaskawa HALL kodning type 1. Benyt
B kun enkoderindgange inkl. Index kanal.

HALL = 3 Yaskawa HALL kodning type 2. Benyt

kun enkoderindgange inkl. Index kanal.

Bemagk at Y askawa motorer har deres HALL signaler kodet sammen med enkoder
signalerne inkl. indeks-signal. Dette minimerer antallet af ledninger mellem motor og
controller. Se ogsa afsnit Hall-indgang side 32

Brug HALL=xx Sag HALL type.

HALL Visaktuelle HALL type.
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4.10.32 Kommando oversigt (HELP)

Kommando HELP

Mode 1,2,3,45

Beskrivelse Man kan faen oversigt over de kommandoer systemet kan betjenes med. Help udskriver
en alfabetisk liste over de kommandoer, der kan benyttes.

Brug HELP Vis kommandoer.

Eksempel Sendesttil controller HELP
Modtages fra controller Fol | owi ng I nstructions can be used

AC ADDR AP
CHS c . L.

4.10.33 HALL type (HL)

Kommando HL

Mode 1,2,3,45

Valg 0=PNP og 1=NPN

Beskrivelse For at opnaen korrekt dekodning af HALL elementet i motoren (séfremt det benyttes),
er det vitalt at HALL opsagtningen er rigtig. HALL elementer kan vaare af bade PNP og
NPN typen. Desuden accepteres bade et balanceret og ubalanceret signal fraHALL
elementet. Ved HALL element tilslutning se afsnit Hall-indgang side 32.
Hvis der benyttes HALL element med balanceret udgang kan der ses bort fra hvilken
vaadi HL sadtestil. Benyttes der derimod ubalanceret HALL element af NPN typen skal
HL sadtestil 1 (HL=1). Benyttes en ubalanceret HALL element af PNP typen skal HL
sadtestil 0 (HL=0).
Hvis der benyttes Y askawa motor er HL parametret ligegyldigt, idet HALL signalet
ligger indkodet i selve enkodersignalet og HAL L-indgangen derfor ikke benyttes.

Brug HL=x Sad HALL type.
HL VisHALL type.
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Beskrivelse

Eksempler

IF seetning (IF) - Kun AMC12

IF

Programmering

Det er muligt at kontrollere programafviklingen med betingede satninger. Hvis

betingelseni IF saaningen er opfyldt (forskellig fra0) eksekvereslinien lige under. Hvis

betingelsen ikke er opfyldt (lig med 0), springes nasste linie over og programmet

fortsaates herfra. Der kan ogsd benyttesen EL SE saetning i forbindel se med | F sagtningen.

| en IF saaning kan aleregistre eller kommandoer som returnere en vaardi, benyttes.
Sagtningen kan kun benyttesi AMC12x. Se ogsa afsnit: IF (hvis) saetning side 62.

Til ssmmenligning kan benyttes falgende operatore:

Operator | Beskrivelse

< Mindre end

> Stoerre end

= Lig med

<= Mindre end eller lig med

>= Starre end eller lig med

<> Forskellig fra

AND Logisk OG operator

OR Logisk ELLER operator

| F stning { OR sagning }

sagning::= udtryk { AND udtryk }

udtryk::= vaardi rel_op vaardi (hvor rel_op er <, >, =, <=, >=dller <>)
vaadi::= register eller regneudtryk

IF AC>56 AND IN1=1
AC=789

IFIN1=1
IF IN2=1 OR IN3=0 AND IN4=1 OR IN5=1
IF IN5=IN6

IF AC>6+VM-IN1+3*9 OR IN7=1
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4.10.35 Integral summerings greense (IL)
Kommando IL
Mode 1,2,3,45
Interval 0- 32767
Beskrivelse  K; har samme effekt pa gjeblikkelige fejl som K. K; bestemmer normalt, hvordan
systemet skal reagere pa vedvarende fejl, men for at fa systemet til at reagere hurtigt pa
andringer skal K @gesi vaadi. For at den summerede fejl ikke overskrider uacceptable
hgje vaardier, indsadtes en integral summerings gramse (IL). Hvis man f.eks. har et
system med stor masse, kan det vaae sveat at fa motoren til, at f@lge den enskede
hastighedsprofil. Det kan derfor veae enskeligt, at sadte K; til en hgj vaardi, s der sker
en hurtig respons pa en positionsfejl. Nar motoren ikke falger hastighedsprofilen,
samtidig med der benyttes en hgj vaardi for K;, skal den akkumulerede fejl begraanses.
Hvis den akkumulerede fejl ikke begramses bliver systemet ustabilt, og motoren vil have
alt for hgj hastighed, nér den gnskede position nds. Forseg farst at indstille systemet uden
justering af I, . I kan derefter, som en begyndelse sadtestil 1500 i pulsmode (MO=1),
positioneringsmode (MO=2) og registermode (MO=3) og til 10000 i hastighedsmode
(MO=4) og momentmode (MO=5).
Brug IL=x Hvor x angiver integral summerings granse.
IL Viser vaadien af IL.
4.10.36 Motor-initialiseringsniveau (IMCL)
Kommando IMCL
Mode 1,2,3,45
[nterval 0-25Amp.
Beskrivelse IMCL angiver hvor stor en stram motoren skal initialiseres med. Den specificerede vaadi
er udtrykt i ampere pr. motorfase. Hvis den anvendte motor ikke har HALL element og
HALL registeret er indstillet til 0 (se Hall-element type (HALL) side 83) vil controlleren
benytte falgende algoritmettil initialisering af motoren.
1. Efter opstart vil motoren blive patrykt en stram som er specificeret viaIMCL.
2. Stremmen vil blive patrykt i den tid som PT registeret angiver. Se afsnittet Motor-
initialiseringstid (PT) side 106
3. Efter dennetid som typisk skal sadtestil 1-3 sekunder, vil motoren vaae kart hen til
en ligevaggtsposition ud for det dannede magnetfelt, og controlleren vil herefter 1ase
sin kommuteringselektronik til den aktuelle motorposition.
Initialiseringen er afsluttet og controlleren er driftsklar.
Normalt skal IMCL indstillestil 80-100 % af motorens tilladte middel stram (CA), for at
sikre at motoren placeres praist i ligevaagt ud for det dannede magnetfelt og at
controlleren dermed efterf @ gende kommutere motoren optimalt.
Brug IMCL=x Hvor x angiver den stram (amp.) motoren skal patrykkes.
IMCL Viser vaadien af IMCL.
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4.10.37 Lees status af indgange (IN1 - IN8)

Kommando IN

Mode 1,2,3,45

Beskrivelse Controlleren har 8 indgange. Status af disse kan aflaeses med IN kommandoen.
Indgangene har visse predefinerede funktioner afhaangigt af, hvilken mode controlleren
arbejder i. Hver enkelt indgang kan aflasses med kommandoen INXx, hvor x angiver port
nummeret. Med kommandoen IN lasses alle indgange pa en gang.

Tabel -4 - Oversigt over indgange
Indgang Funktion
Registermode (MO=3) Alle andre modes
IN1 DO (Mindst betydende bit) | Generel indgang
IN2 D1 Generel indgang
IN3 D2 Generel indgang
IN4 D3 Generel indgang
INS D4 Generel indgang
IN6 D5 (Mest betydende bit) Generel indgang
IN7 Pause indgang Generel indgang
IN8 Start / stop indgang Generel indgang
Brug IN Lassindgange.
INX Lassindgang x.

Eksempel Sendesttil controller I'N
M odtages fra controller I N=00010100
Bemaak IN8 er farste ciffer fravenstre (M SB)

4.10.38 Aktive niveau pa de digitale indgange (INAL)

Kommando INAL

Mode 3

Valg 0-1(00000000-11111111)

Beskrivelse Det aktive niveau for de digitale indgange kan programmerestil, at vaare hgjt (1)
henholdsvis lavt (0). Indgangene kan programmeres uafhaangig af hinanden. Hvisf.eks.
start/stop indgangen programmerestil, at vaere aktiv lav vil motoren kare, nar indgangen
er lav. HvisIN1, IN2 og IN5 sadtes til aktiv lav og IN3, IN4 og ING6 aktiv hgj vil en
kombination 111101 paindgangen vadge register 46 (101110).

Brug INAL Laes aktive niveau pa alle indgangene
INAL=abcdefgh Sadt aktive niveau pa alle indgangene (abc.. kan satestil 0 eller 1)
INALX Laes aktive niveau paindgang x
INALXx=n Sad aktive niveau til n padindgang x
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4.10.39 Aktive niveau pa index puls (INDEX)

Kommando INDEX

Mode 1,2,34,5

Valg 0-1

Beskrivelse Har den anvendte enkoder en index puls, skal controllerens index indgang indstillestil
den pagad dne enkoders index polaritet. Hvis index pulsen er aktiv hgj d.v.s. at den kun
optraader som hgj en enkelt gang pr. omdrejning, skal index sadtestil 1 (aktiv hgj).

Se ogsa afsnit Indstilling af index-indgang side 136.
Brug INDEX L aes aktive niveau for index pulsen
INDEX=x Sad aktive niveau for index pulsen
4.10.40 Lees data fra eksternt modul (INPUT) - Kun AMC12
Command INPUT
Maode Program
Beskrivelse  INPUT kommandoen brugestil at hente data fra de eksterne moduler, som er koblet pa
modulinterfacet (RS485). Af eksterne moduler kan naa/nes Keyboard, Display,
thumbwheel, BCD cifrefraPLC, printer, ekstraindgange, digital til analog moduler m.m.
Alle modulerne er intelligente og indeholder registre. Disse registresindhold kan via
INPUT kommandoen overfarestil Servo Controllerens registre. Registrenes starrel se og
antal kan variere, men alle moduler har mindst et register.
Brug Kommando format : INPUTN1.n2
nl: Specificerer adressen padet modul, der gnskesinput fra. Tallet skal veae mellem O-
255. Pamodulinterfacet er der mulighed for at have op til 32 moduler koblet pa
samtidig. De enkelte moduler skal, via dipswitch pa modulet, sadtestil den adresse
som er specificeret i nl.

n2: Specificerer, hvilket register i det eksterne modul servocontrolleren gnsker at fa
overfart. n2 skal vaae mellem 0-255.

Eksempel IOM 11 modulet med 16 indgange og 8 udgange benyttes. Modulet har adresse 5. Der
anskes at |asse alle 16 indgange og teste, om den binaare vaardi er 255. Hvis det er
tilfaddet, skal tadleren laeses, og programmet fortsagtes. | IOM11's manual finder man,
at tedler'sregistre hedder 3, og registret for alle 16 indgange er 2.

: LASI NDG R10=I NPUT5. 2 //LAS ALLE | NDGANGE OG OVERFZR TIL R10.
| F RL0O<>255 //HVI'S R10 FORSKELLI G FRA 255 LAS | GEN
J: LASI NDG /Il -
J:LAS_ TAELLER //ELLERS LAS TALER OG FORTSA PROGRAM
LAS TAELER R30=INPUT5.3 //LAS TALERVARDI OG OVERFZR TIL R30
88 JVL Industri Elektronik A/S - Brugermanual AC servocontroller AMC10/11/12
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4.10.41 Hop til programlinie (J) - Kun AMC12

Kommando J

Maode Programmering

Interval 0-500

Beskrivelse  Jump kommandoen medfarer et ubetinget spring til den i kommandoen specificerede
linie. Kommandoen kan kun benyttesi AMC12x. Se Hop mellem programlinier og brug
af labels side 65.

Brug Jx Hop til linie x

4.10.42 Opsetning af S-kurve profil (JERK)

Kommando JERK

Mode 2,3

[nterval 0 - 65535

Beskrivelse JERK kommandoen benyttes sammen med AC kommandoen til at lave et S-kurve profil..

Brug JERK Visjerk opsagning
JERK =x Sat jerk til x RPM/s?

4.10.43 Hop til sub-rutine (JS) - Kun AMC12

Kommando JS

Mode Programmering

[nterval 0- 500

Beskrivelse  Jump Sub-rutine kommandoen medferer et ubetinget spring til en sub-rutine paden i
kommandoen specificerede linie.Fra en sub-rutine kan en sub-rutine kaldes der derefter
kalder endnu en sub-rutine, dette kaldes nested sub-rutine kald. Der kan laves op til 16
nestede kald i en rakke. Antallet af kald af forskellige sub-rutiner fraen given sub-rutine
er ubegraanset. En sub-rutine afsluttes med RET kommandoen. JS kommandoen kan kun
benyttesi AMC12x. Se Kald af funktion (sub-rutine) side 65.

Brug JSX Hop til sub-rutine startende palinie x
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4.10.44 Vis servo konstanter K
Kommando K
Mode 1,2,3,45
Beskrivelse  For kontrol af systemetsK og IL vaadier m.v., kan man benytte kommandoen K.
Brug K Viser aletreK vaadier og integral gramsen IL m.v.
Eksempel Sendesttil controller K
M odtages fra controller KD=70
KI1=10
KP=40
KVFF=10
IL=100
BIAS=0
4.10.45 Konstant Ky
Kommando KD
Mode 1,23,4,5
[nterval 0- 32767
Beskrivelse Differentiel konstanten har isar indflydel se pa systemet, nar der opstar aandringer i
systemet f.eks. ved en acceleration eller deceleration.
Brug KD =x Sadt K til vaardien x.
KD Viser Ky set-up veadi
4.10.46 Konstant K;
Kommando KiI
Mode 1,23,4,5
[nterval 0- 32767
Beskrivelse Integral konstanten har indflydelse pa, hvor aggressivt systemet skal reagere pa
vedvarende fejl.
Brug Kl=x Sad K til vaardien x.
Kl Viser K; set-up vaadi.
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4.10.47 Konstant K,

Kommando KP

Mode 1,23,4,5

Interval 0- 32767

Beskrivelse  Proportional konstanten beskriver, hvordan systemet skal reagerer paden gjeblikkelige
fejl. En hgj K, veardi far systemet til at aandre sig hurtigt ved en given fejl.

Brug KP=x Sadt K til vardien x.
KP Viser K, set-up vaadi.

4.10.48 Hastighedsafheengig kommuteringsoffset (KPHASE)

Kommando KPHASE

Mode 1,23,4,5

[nterval 0- 32767
Denne parameter er afgarende for hvor langt kommuteringen af motoren skal forskydes
i forhold til motorens aktuelle position. KPHASE er hastighedsafhaangig, hvilket vil sige
at det har en voksende betydning desto hurtigere motoren karer.
Det er af vital betydning for systemetsydeevne at denne parameter bliver justeret korrekt,
idet en misjustering vil af stedkomme at motoren ikke kan yde optimalt moment ved hgje
hastigheder.
| vaarste fald vil motoren ikke kare med fuld hastighed, og systemet vil gai fejl nar
positionsfejlen overskrider det der er specificeret i PE registeret - se afsnittet Maksimale
pulsfejl (PE) side 97.

Brug KPHASE =x  Se¢ KHASE til vaardien x.

KPHASE Viser KPHASE set-up veadi.
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4.10.49 Feed Forward konstant (KVFF)

Kommando KVFF

Mode 1,2,3,45

Interval 0- 32767

Beskrivelse “Feed Forward” konstanten benyttes normalt nér motoren skal meget hurtigt i gang.
Konstanten medfarer en gjeblikkelig tilfarsel af stram til motoren, hver gang der startes
eller stoppes.
Normalt vil et startsignal skulle passere PID filteret og vil derfor ogsa vaere under
indflydelse af K1, KD, og KP. Dettevil pavirke responstiden i det samlede system. KV FF
er speciel i forhold til disse“normale” reguleringskonstanter, idet KV FF afgar hvor stor
del af startsignalet (fejlen), der skal ledes uden om PID filteret og direkte til motoren.

Brug KVFF =x Sad KVFF til vaardien x.
KVFF Viser KVFF set-up veardi

4.10.50 Lysdiode status (LED)

Kommando LED

Mode 1,2,3,45

Interval 0/1

Beskrivelse LED registeret afger hvorvidt de 8 lysdioder pa forpladen benaevnt 101- 108, skal vise
indgangsniver eller udgangsniveaer. Sadtes LED = 0 visesindgange (IN1-IN8).
Sadtes LED = 1 vises udgange (O1 - O8)

Brug LED =x Sad LED til vaardien x.
LED Viser LED set-up vaadi

4.10.51 Vis linie nummer (LINE) - Kun AMC12

Kommando LINE

Mode 1, 2, 3,4, 5, Programmering

Beskrivelse  LINE kommandoen viser, hvilken liniei programafviklingen der er naet til.
Kommandoen kan benyttes under programafvikling, eller til at vise hvor et program blev
afbrudt.

Brug LINE Vislinie nummer
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4.10.52 List program (LIST) - Kun AMC12
Kommando LIST
Maode 1,2, 3,4, 5, Programmering
Beskrivelse Med LIST kommandoen vises programmet der métte vagre i program hukommel sen.
Brug LIST Vis program.
4.10.53 Valg af mode (MO)
Kommando MO
Mode 1,2,3,45
Interval 1-5
Beskrivelse  Styringen af motoren kan ske pa fem forskellige mader. | det felgende bliver de fem
modes beskrevet. Ved brug af kommandoen MO kan styrings mode vadges.
Brug MO =x
Mode nr. |Mode
1 Gear
2 Positionering
3 Register
4 Hastighed
5 Moment
MO Vis aktuel styringsmode.
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4.10 Kommando beskrivelser
4.10.54 Hent opsatning (MR)
Kommando MR
Mode 1, 2, 3,4, 5, Programmering
Interval 0-2
Beskrivelse  Set-up data kan gemmesi EEPROM, d.v.s. der behgvesingen strem for at bevare data.
Ved hjadp af MR kommandoen kan de gemte data hentes, og systemet sadtes op
efterfalgende med de nye set-up vaadier.
Brug MR Hent alt
For AMC10x og AMC11x vil denne kommando hente opsaenings data.
For AMC12x vil denne kommando hente opsagnings data, program og
bruger registre.
MRO Hent opsagnings data.
MR1 Hent program.
MR2 Hent bruger registre.
Ved brug af MRO-2 for AMC10x og AMC11x vil fejlmeddelsen E3: Number of
parametersiswrong gives.
4.10.55 Gem opseetning (MS)
Kommando MS
Mode 1,2,3,45
Beskrivelse  Set-up data kan gemmesi EEPROM, d.v.s. der behgvesingen strem for at bevare data.
Ved hjadp af MS kommandoen gemmes opsagnings vaadierne, program og bruger
registre. MS med index kan kun benyttesi en AMC12x.
Brug MS Gem alt i hukommelsen
For AMC10x og AMC11x gemmes set-up vaadierne.
For AMC12x gemmes opsaetnings vaadierne, program og bruger
registre.
M SO Gem opsagnigs veadier.
MS1 Gem program.
MS2 Gem bruger registre.
Ved brug af MS0-2 for AMC10x og AMC11x vil fejlmeddelsen E3: Number of
parametersiswrong gives.
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4.10.56 Negativ endestop (NLS)

Kommando NLS

Mode 1,2,3,45

Valg O=lav og 1=hgj

Beskrivelse Indgangene PL og NL fungerer som endestop. Hvis motoren bevaager sig i negativ
retning, og NL aktiveres, standser motoren gjeblikkeligt. PL er endestop i positiv retning.
De to endestop kan uafhaengig af hinanden programmerestil at vaare aktiv hgj (1=PNP
faler) henholdsvis aktiv lav (O=NPN faler).
Ved tilslutning af endestop se af snittet Endestopindgange side 25.

Brug NLS=x Sad endestop i negativ retning (Negative Limit Switch) til level O=lav

1=hg.

NLS Vis endestopniveau.

4.10.57 Logisk ELLER oparator (OR) - Kun AMC12

Operator OR

Mode Programmering

Beskrivelse OR operatoren benyttesi |F satninger, nar bare en af flere betingelser skal vaare opfyldt.
Operatoren kan kun benyttesi en |F satning. Saetningen kan kun benyttesi AMC12x.

Brug IF udtryk OR udtryk
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4.10.58 Vis/seet status af udgange (O1 - 08)
Kommando OUT
Mode 1,2,3,45
Beskrivelse Controlleren har 8 udgange. Status af disse kan aflaeses eller sadtes via falgende
kommandoer. Nér status af udgangene O1 - O8 laeses, fas ogsa information om status af
de 8 kontrol-lysdioder.
Tabel -5 - Oversigt over udgange
Bit nr. |Udgang Funktion
0 o1 1 = pa position (benyttes kun i mode 2 og 3)
1 02 0 =ingen fejl , 1 = vital fejl
2 03 Udgang 3. Kan benyttes alment via OUT kommando
3 04 Udgang 4. Kan benyttes alment via OUT kommando
4 05 Udgang 5. Kan benyttes alment via OUT kommando
5 06 Udgang 6. Kan benyttes alment via OUT kommando
6 o7 Udgang 7. Kan benyttes alment via OUT kommando
7 08 Udgang 8. Kan benyttes alment via OUT kommando
Brug ouT L aes status af udgange
Eksempel Sendestil controller  OUT L aes udgange
Modtages fra controller OQUT=00000000 Bemaak bit O er sidste ciffer mod hgjre (LSB)
Sendestil controller  OUT3=1 Sad O3l 1
Modtages fra controller Y
OUTn Laes status af udgang n
OUTn=x Sad udgang n (On) til x (O eller 1)
OUT=xxxxxxxx Sad alle udgangetil x, hvor x er O eller 1 (Kun bit 2 til 7 aandres)
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4.10.59 Maksimale pulsfejl (PE)

Kommando PE

Mode 1,23

Interval 0 - 32767 pul ser

Beskrivelse For en ekstrasikkerhed kan der sadtes en maksimal tilladelig pulsfejl. Hvisfejlen mellem
den agnskede position og den aktuelle position bliver for stor kan det betyde, at enkoderen
er defekt eller at motoren er blokkeret. Hvis pulsfejlen overskrider gramsen standses
motoren og 4 dioder vil blinke. PE kan benyttesi gearmode (MO=1), positionsmode
(MO=2) og registermode (MO=3). Sadtes PE lig O, vil controlleren accepterer en
uendelig hgj fejl, uden at indstille karslen og melde fejl. Lysdioderne paforpladen
Running, Error, Current, og T>80°C, vil blinke synkront hvis den maksimale pulsfejl
overskrides.

Brug PE =X Sad pulsfejl
PE Vispulsfgl gramse
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4.10.60 Pulsindgangsformat (PIF)

Kommando PIF

Mode 1
Vvalg 1,2,356,7

Beskrivelse  PIF registeret definerer hvorledes det indkomne pulssignal pa pulsindgang (X1 og Y1)
skal dekodes. PIF registeret er kun relevant nar controlleren er indstillet i mode 1 -
gearmode. Der kan vad ges mellem falgende formater:

Opseaetning

Funktion

Typisk anvendelse

PIF=1

Inkrementalenkoderformat

Bandbredden pa signal input er 2 MHz (se PIF = 5)
Indgangen kan tilsluttes en standard inkremental
enkoder med 2 kanaler der er 90 grader
faseforskudt.

Elektronisk gear

PIF=2

Puls og retningsformat

Bandbredden pa signal input er 2 MHz (se PIF = 6)
Der tilsluttes et pulssignal pa XI som styre motorens
position og hastighed. YI tilsluttes retningsignal der
bestemmer karselsretning.

Simulering af step-
motorsystem.
Styring fra PLC
aksekort

PIF=3

Puls / Pulsformat

Bandbredden pa signal input er 2 MHz (se PIF = 7)
Der tilsluttes et pulssignal pa XI som styrer motorens
position og hastighed i den positive karselsretining.
Hvis motoren skal kare i negativ karselsretning
tilsluttes dette pulssignal pa YI.

Simulering af step-
motorsystem.
Styring fra PLC
aksekort

PIF=4

Reserveret til fremtidige formal. Kan ikke veelges.

PIF=5

Inkrementalenkoderformat

Samme som PIF = 1, med et 200 kHz filter indsat i
signal input.

Indgangen kan tilsluttes en standard inkremental

enkoder med 2 kanaler der er 90 grader faseforskudt.

Elektronisk gear

PIF=6

Puls og retningsformat

Samme som PIF =2, med et 200 kHz filter indsat i
signal input.

Der tilsluttes et pulssignal pa XI som styre motorens
position og hastighed. YI tilsluttes retningsignal der
bestemmer karselsretning.

Simulering af step-
motorsystem.
Styring fra PLC
aksekort

PIF=7

Puls / Pulsformat

Samme som PIF = 3, med et 200 kHz filter indsat i
signal input.

Der tilsluttes et pulssignal pa XI som styrer motorens
position og hastighed i den positive karselsretining.
Hvis motoren skal kare i negativ karselsretning
tilsluttes dette pulssignal pa YI.

Simulering af step-
motorsystem.
Styring fra PLC
aksekort

Se ogsa af snittet Pulsindgange side 35

Brug PIF =x

PIF

Sad pulsindgangsformat = x

Vis pulsindgangsformat.
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4.10.61 Aktuelt effektforbrug (PL)

Kommando PL

Mode 1,2,3,45

Beskrivelse Controllerens samlede effektforbrug kan til enhver tid aflseses. Den udleeste vaardi er
integreret over 1 sekund og er udtrykt i % af den maksimalt tilladte effekt. Den maksimalt
tilladte effekt fastsadtes med PM se Power Management (PM) side 99.

Brug PL Vis aktuelt effektforbrug i % af PM.

4.10.62 Positiv endestop (PLS)

Kommando PLS

Mode 1,2,3,45

Valg O=lav og 1=hgj

Beskrivelse Indgangene PL og NL fungerer som endestop. Hvis motoren bevaager sig i negativ
retning, og NL aktiveres, standser motoren gjeblikkeligt. PL er endestop i positiv retning.
De to endestop kan uafhaengig af hinanden programmerestil at vaae aktiv hgj (1=PNP
faler) henholdsvis aktiv lav (0=NPN faler). Ved tilslutning af endestop se af snittet
Endestopindgange side 25.

Brug PLS=x Sad endestop i positiv retning (Positive Limit Switch) til level O=lav

1=hg.

PLS Vis endestopsniveall.

4.10.63 Power Management (PM)

Kommando PM

Mode 1,2,3,45

Interval 10- 1000

Beskrivelse  Denne kommando specificere det maksimalt tilladte effektforbrug. Hvis effektforbruget
overstiger veardien specificeret i PM registret, vil controlleren gai en fejltilstand hvor
motoren er stramlas og fejlregister 1 vil indeholde meddelelsen "E22 : Power
consumption too high".
Kommandoen Reset vil nulstille controlleren til normal tilstand.
Bemaak at effektforbruget bliver integreret over 1 sekund. Dette muligger at et
effektforbrug pa 200-300 % er tilladt i korteretid, f.eks. mens motoren accelerere.
Effektforbruget bliver malt med fortegn hvilket vil sige at retur-effekt framotoren under
deceleration bliver fratrukket den malte vaardi.
Det faktiske effekt-forbrug kan males pa et hvilkarligt tidspunkt ved brug af PL
kommandoen se Aktuelt effektforbrug (PL) side 99

Brug PM =x Sag maksimum effekt forbrug til x Wat.
PM Visden aktuelle vaardi af PM registret.
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4.10.64 Antal Motorfaser (PN)

Kommando PN

Mode 1,2,3,45

Vvalg 2-3

Beskrivelse Denne kommando gar det muligt at indstille controlleren til at arbejde med 2 faser
(stepmotor) eller 3 faser (AC servomotor).

Hvis PN sadtestil 2 faser benyttes alle 4 motorudgange benaavnt FA, FB, FC og FD. Hvis
PN satestil 3 faser benyttes kun motorudgangene benaavnt FA, FB, og FC.
Se ogsa af snit Motortilslutning side 21 .

Brug PN=x Sad PN lig antal faser
PN Visdet aktuelle antal faser

4.10.65 Motor strgm ON/OFF (PO)

Kommanda PO

Mode 1,2,3,45

Valg 0= ON (strgm pa motoren) og 1 = OFF (ingen strgm pa motoren)

Beskrivelse Denne kommando gar det muligt, at fjerne strammen fra motoren. Dette kan man bl.a.
have nytte af i hastighedsmode (MO=4) og momentmode (MO=5), nar den analoge
indgang skal justeres.

Brug PO=x Sad spaandingen on/off
PO Visvaadi
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4.10.66 Pulsudgangsformat (POF)

Kommando POF

Mode 1,2,3/4,5

Valg 1,2

Beskrivelse  POF registeret definerer, hvilket signal der skal optraede pa pulsudgangene (AO og BO).
Der kan vadges mellem falgende formater:
Opseetning |Funktion Typisk anvendelse
por-1 [P ndgengen (X g YD sencesudpé |ovengning
POE = 2 Moterens enkod(_er. Kanal A og B fra rpotorens Til overordnet PC

enkoder sendes i udekodet form ud pa AO og BO. | eller PLC aksekort

Se ogsa af snittet Pulsudgange side 37

Brug POF =x Sad pulsudgangsformat = x
POF Vis pulsudgangsformat.

4.10.67 Fase offset (POFFSET)

Kommando POFFSET

Mode 1,2,3,4,5

Interval 1- 32767

Beskrivelse POFFSET kommandoen benyttestil at seette en fase offset vinkelen der benyttestil at
opretholde en passende motor kommutering. Vaadien specificeresi enheder af enkoder
pulser, og reprassentere offset fraindex pulsen til fase A’s maksimal e output vaadi.

Brug POFFSET =x Sad fase offset

POFFSET Visfase offset
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4.10.68 Antal motorpoler (POL)

Kommando POL

Mode 1,2,3,45

Interval 2 - 100 poler

Beskrivelse  For at kunne kommutere motoren korrekt er det vitalt at indstille POL registeret til praecis
det antal poler motoren har. En typisk stepmotor med 200 step pr. omdrejning har 100
poler (50 pol sat) og en typisk AC servo motor har 2 eller 4 poler.
Hvis denne parameter bliver indstillet forkert vil controlleren gai fejl. Bemaak dog at
enkoderoplgsningen PR ogsa har samme effekt.

Brug POL =x Sad antal poler.
POL Visantal poler.

4.10.69 Enkoder pulser (PR)

Kommando PR

Mode 1,2,3,45

Interval (50 - 20000) - se tekst

Beskrivelse For at opna korrekt hastighed og kommutering af motoren skal antallet af enkoderpul ser
pr. omdrejning programmeres. Der skal her benyttes det antal pulser, som er angivet for
enkoderen.
Bemagk at controlleren internt multiplicerer dette antal med 4 saledes at eksempelvisen
enkoder /motor med 500 pul ser pr. omdrejning i realiteten far 2000 pul ser pr. omdrejning.
Skal motoren rotere 1 omdrejning skal posi oneringskommandoen baseres pa de 2000
pulser.
PR kan ikke sadtes lavere end motorens poltal gange 128. Hvis PR forsgges indstillet
lavere vil controlleren svarer med fejlmeddelelsen : E2 : Out of range

Brug PR =x Sad pulser pr. omdr.
PR Vis enkoder pulser pr. omdr.
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4.10.70 Udskriv til eksternt modul (PRINT) - Kun AMC12

Kommando PRINTn1.n2.n3

Mode 1,2,3,45

Interval Adresse 0-31, Register 0-65535, Vaadi 0-65535 (eller tekst)

Beskrivelse Print kommandoen kan anvendestil at udskrive indholdet af registretil eksterne moduler.
Pa nuvagrende tidspunkt er det muligt at udskrivetil 5 forskellige typer eksterne moduler,
nemlig til en PC'er el.lign. gennem RS232 og DIS10, KDM10, CMO10 og IOM11
moduler gennem modulinterfacet (RS485).

Brug PRINTN1.n2.n3
nl: Specificerer adressen pa modulet, der skal skrivetil (1-31).

Hvis RS232 interfacet benyttes, specificeres vaardien 255.
n2: Specificerer, hvilket register eller cursorposition i modulet der skal skrivestil.
n3: Specificerer, hvilket register, talvaadi eller tekststreng i servocontroller der skal
udskrives. Nar n3 er en tekststreng indeholder strengen to typer af objekter:
amindelige karakterer der bliver vist i displayet direkte, og konverterings-
specifikationer, der hver isaar udfarer konvertering og udskrift af de efterfalgende
argumenter til PRINT. Hver konverterings-specifikation startes med ' %’ on
afsluttes med en konverteringskarakter. Hvis der indgar et decimalt tal i det
efterfalgende argument, skal dette omkranses med paranteser, f.eks. (CA*1.5).
Konverteringskarakterne og deres betydning er:
%  For at udskrive et ' %' skal der inkluderesto ' %’ f.eks. "%%"
c Argumentet benyttes som en enkelt karakter
[ Argumentet benyttes som et 16-bit heltal (-32768 til 32767)
I Argumentet benyttes som et 32-bit heltal (-2.147.483.647 til 2.147.483.647)
f Argumentet benyttes som et decimaltal ("floating-point") med en decimal.
.nf - Argumentet benyttes som et decimaltal ("floating-point") med n decimaler.

Eksempel 1 PRI NT1. 0. R23
Udskriver indholdet af register R23 til det modul, der har adressen 1. Da der sendes via
RS485 balanceret, vil det vaare muligt at placere modulerne op til 500 meter fra
controlleren.

Eksempel 2 PRI NT255. 0. R2

Udskriver indholdet af register R2 til PC'er gennem RS232 interface. Kommandoen kan
brugestil at udskrive indholdet af registre under programafviklingen. Den er specielt
velegnet under fejlfinding i program. Hvis man anvender JVL's terminal program
"Editor2", kan man, efter at programmet er overfart med F5, skifte til
kommunikationsvinduet ved at trykke F6. Her vil register indholdet bliver vist, nar
PRINT linien ndes. Adressen 255 er fast defineret til at vaare PCer.
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Kommando beskrivelser

Eksempel 3

Eksempel 4

Eksempel 5

Eksempel 6

PRI NT3. 41. "I ndtast Antal:

| forbindelse med KDM 10 (keyboard-display modul) er det ofte gnskeligt at udskrive
information til brugeren. Ovenstaende eksempel viser, hvordan man skriver tekst pALCD
displayet. Adressen pamodulet er 3. 41 stér for cursorposition 41, som er 1 tegn palinie2.

R1=5555 /'l LAS VARDI EN 5555 | REG STER R1

R30=333 /'l LAS VARDI EN 333 | REG STER R30

PRI NT5.41. Rl // UDSKRIV | NDHOLDET | REGQ STER R1 TIL CURSOR PCSI -
/1 TION 41 | KEYBOARD/ DI SPLAY MODUL KDMLO MED
/' ADRESSEN 5

PRI NT2. 0. R30 // UDSKRIV | NDHOLDET | REG STER R30 TIL DI SPLAY MODUL
/1 DI S10 MED ADRESSEN 2

| forbindelse med modulerne KDM10 eller DIS10 er det ofte gnskeligt at udskrive
information til brugeren. Ovenstaende eksempel viser, hvordan man skriver en talveadi
til KDM10 €ller til DIS10.

PRI NT3. 41. " ACT. PCSI TION: % " . AP
/1 UDSKRI'V STRENGEN ACT. POSI TI ON Tl L CURSOR
/1 PCSITION 41 | KEYBOARD/ DI SPLAY MODUL KDMLO MED
/' ADRESSEN 3

PRINT3. 1. "1 N: % % % % % % % % ". | N8. | N7. I N6. | N5. | N4A.  N3. I N2. I N1
/1 UDSKRI'V | NDGANG 8-1 (I N3-1NL1)

Ovenstaende eksempel viser, hvordan man udskriver en tekststreng som indehol der
konverteringsspecifikationer til KDM 10 eller til DIS10.

PRI NT3. 41. " CP=% 1f". (CP*1. 5)

Ovenstaende eksempel viser, hvordan man udskriver et argument som indeholder et
decimaltal.
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4.10.71 Enkoder pulser for master (PRM)

Kommando PRM

Maode 1

Interval 50 - 20000

Beskrivelse Hvis controlleren benyttesi mode 1 (elektronisk gear) benyttes PRM registeret til at
definere hvor stor opl@sningen er pa den tilsluttede masterenkoder der tilsluttes
pulsindgangen (X1 og Y1).
Som med PR skal angives det antal pulser, som er angivet for enkoderen.
Bemaak at controlleren internt multiplicerer dette antal med 4.
Controlleren benytter PRM registret til at udregne det korrekt gearingsforhold mellem de
indkomne pulser pa XI og Y| og den bevasgel se motoren skal udfare.
Bemagk at PRM ikke kun har indflydelse ndr der benyttes en enkoder pa pulsindgangen
men ogsa har indflydelse hvis der tilsluttes pulsindgangen et puls og retningssignal
(format 2/ PIF=2) eller puls og pulssignal (format 3/ PIF=3)

Brug PRM =x Sadt pulser pr. omdr. pa master enkoder
PRM Vis enkoder pulser pr. omdr. pa master enkoder
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4.10.72 Start programmering (PROGRAM) - Kun AMC12

Kommando PE

Mode 1, 2, 3,4, 5 (Programmering)

Interval 0- 32767 pulser

Beskrivelse  Nar et nyt program skal lasgges ned i controlleren, startes skevensen med kommandoen

PROGRAM. Efter endt programmering sluttes af med kommandoen EXIT og

programmet er klar til eksekvering (GO). Husk at gemme programmet i permanent

hukommel se med kommandoen MS1. Kommandoen kan kun benyttesi AMC12x.
Brug PROGRAM  Start programmering.
4.10.73 Motor-initialiseringstid (PT)
Kommando PT
Mode 1,2,3,45
Interval 100 - 17694
Beskrivelse PT angiver i hvor lang tid motoren skal initialiseres med den strem, der er specificeret i

IMCL registeret. Den specificeredetid er udtrykt i milisekunder.

Hvis den anvendte motor ikke har HALL element og HALL registeret er indstillet til O

(off) vil controlleren benytte felgende algoritmettil initialisering af motoren.

1. Efter opstart vil motoren blive patrykt en stram som er specificeret viaIMCL.

2. Stremmen vil blive patrykt i den tid som PT registeret angiver.

3. Efter dennetid som typisk skal sadtestil 1000-3000 msek, vil motoren vaare kert hen
til en ligevaagtsposition ud for det dannede magnetfelt, og
controlleren vil herefter |&se sin kommuteringsel ektronik til den aktuelle
motorposition.

Initialiseringen er afsluttet og controlleren er driftsklar.

Normalt skal PT indstillestil 2000-3000 hvilket svarer til 1000-3000 millisekunders

initialiseringstid.

Dette er normalt tilstraskkeligt til at motoren placeres prasist i ligevaagt ud for det

dannede magnetfelt og at controlleren dermed efterf gl gende kommutere motoren

optimalt.

Hvis der benyttes HALL element kan der ses bort fraPT og IMCL parameteret.

Brug PT =x Hvor x angiver (i msek) hvor lang tid motoren skal initialiseres.

PT Viser vaadien af PT.
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4.10.74 Bruger registre (R) - Kun AMC12

Reqister R

Interval 0-99

Mode Programmering

Beskrivelse Systemet inkludere 100 bruger registre. Disse registre kan frit benyttestil at gemme
vaadier i, brugesi regneudtryk osv. Registrene kan indeholde veerdier i omradet
-2147483648 - +2147483648.

Brug Rx=y Sad register x til veadieny.

4.10.75 Genstart controller (RESET)

Kommando Reset

Mode 1,2,3/4,5

Beskrivelse Hvisder sker en overbelastning af systemet f.eks. for hgj fadespaanding (se ES) skal
systemet genstartes, far motoren kan styres igen. Denne kommando af stedkommer
samme funktion som at slukke og tamde for controlleren. Set-up veardierne kan gemmes
(MS) far kommandoen benyttes. Advarsel ! - Nar Reset kommandoen sendestil
controlleren skal der altid holdes en pause pa 1 sekund far naeste kommando sendes.

Brug RESET Genstart controller.

4.10.76 Afslut sub-rutine (RET)

Kommando RET

Mode Programmering

Beskrivelse RET benyttestil at afdutte en sub-rutine. Se Kald af funktion (sub-rutine) side 65.

Brug RET /I afslut sub-rutine

4.10.77 Motor tilstand - run status (RS)

Kommando RS

Mode 1,2,3/4,5

Interval 0-3

Beskrivelse Systemet kan under operation informere om motorens tilstand, hvilket vil sige om
motoren er stoppet, er i bevagyelse etc.

Brug RS Motor Status: O=standset

1=accelerer
2=max hastighed
3=decelerer
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4.10.78 Motor/program tilstand i tekst - run status (RST)
Kommando RST
Mode 1,2,3,45
Beskrivelse  Systemet kan under operation informere om motorens tilstand, hvilket vil sige om
motoren er stoppet, er i bevaggel se etc. Denne kommando giver for AMC12 ogsa
information om program status.
Brug RST Motor standset (Motor Status: Stationary)
Motor accelerer (Motor Status: Accelerating)
Motor kerer med max. hastighed (Motor Status: Running)
Motor decelerer (Motor Status: Decelerating)
Felgende er kun for AMC12x
Program klar (Program Maode: Standby)
Program kan indtastes (Program Mode: Programming)
Program karer (Program Mode: Running)
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4.10.79 Default opsaetning (SD)
Kommando SD
Mode 1,2,3,45
Beskrivelse Controlleren har en default-opsagning, nar den forlader fabrikken. SD kommandoen
bringer controlleren tilbage til default-opsagning.
Bemagk dog at efter en default opsagtning vil controlleren gai fejl, eftersom
motorparametre (POL, PN, HALL, m.v.) med stor sandsynlighed ikke svarer til den
anvendte motor. De oprindeligt indtastede vaardier kan reddes ved brug af MR (Memory
Recall) kommandoen, under forudsagtning af at de oprindelige parametre blev gemt.
Opsaaningen bliver som fglgende:
AC =500 Kl=2 PR = 2048
ADDR =0 KP =2 PRM = 500
BIAS=0 KPHASE =500 PT = 2000
CA=5 KVFF =0 VM =100
CHS=0 LED=1 VVH =5
CP=10 MO =2 VVL =-1024
DIF=1 NLS =1 VWO =0
ET=1 OUT = 00000001 VVU = 1023
GEAR =1.000 PE = 32767 XA0-63=0
HALL =2 PIF=1 XP0=1
HL=0 PLS=1 XP1 =1000
IL =200 PN=3 XP2-63=0
IMCL =2.0 PO=0 XR0-63=0
INDEX =1 POF =1 XV0-63 =0
KD =2 POL=8 ZL=1
Brug SD Lav default opsagning
4.10.80 “Blgdt” stop af motor (SH)
Kommando SH
Mode 2,3
Beskrivelse  Denne kommando stopper motoren efter den preprogrammerede decel eration
(acceleration).
Brug SH Stop motor.
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4.10.81 Seet ny position (SP)

Kommando SP

Mode 2,3

Interval -1073741824 - 1073741823 pul ser

Beskrivelse Motoren kani positioneringsmode (M O=2) og registermode (M O=3) sadtestil at karetil
en ny position angivet i pulser. Bemaak at pulstallet er referere til enkoderens oplasning
gange 4.
Eksempelvis vil en enkoder/motor med 500 pulser pr. omdrejning i realiteten fa 2000
pulser pr. omdrejning. Skal motoren rotere 1 omdrejning skal SP kommandoen baseres
pa de 2000 pul ser.

Brug SP =x Kar til ny Position.
SP Visny position.

Eksempel Sendesttil controllerSP=- 1000Kgr til absolut position -1000
Modtages fra controllerY

4.10.82 Relativ positionering (SR)

Kommando SR

Mode 2,3

Interval -1073741824 - 1073741823 pul ser

Beskrivelse Motoren kan i positioneringsmode (MO=2) og registermode (MO=3) sadtestil at kare et
angivet antal pulser i positiv eller negativ retning. Retningen angives med fortegnet pa
parameteren.
Bemagk at pulstallet er referere til enkoderens opl@sning gange 4.
Eksempelvis vil en enkoder /motor med 500 pulser pr. omdrejning i realiteten fa 2000
pulser pr. omdrejning. Skal motoren rotere 1 omdrejning skal SR kommandoen baseres
pa de 2000 pul ser.

Brug SR =X Sad relativ position

Eksempel Sendesttil controller SR=5000 Kar 5000 pulser i positiv retning
M odtages fra controller Y

4.10.83 Find nulpunkt (S2)

Kommando SZ

Mode 1,2,3,45

Beskrivelse  @nskes motorens position nulstillet til et kendt punkt, benyttes denne kommando.
Se ogsa af snittet Nulstillingsindgang side 26.

Brug SZ Begynd nulstilling.
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4.10.84 Firmware version (VE)

Kommando VE

Mode 1,2,3/4,5

Beskrivelse  Information om firmwarens version og fremstillings dato.

Brug VE Visversion og dato.

4.10.85 Maksimal hastighed (VM)

Kommando VM

Mode 2,3,4,5

Interval 0 - 65535 omdr./min.

Beskrivelse VM benyttestil, at seette den maksimale hastighed.
| positioneringsmode (MO=2), benyttes VM til, at sadte hastigheden motoren skal
acceleretil og falge indtil der skal deceleres. Bemagk at VM ogsa bliver anvendt i
registermode (MO=3) hvis et givent XV registeret er indstillet til O.
| hastighedsmode (M O=4) sadter VM graasen for den hastighed som maksimalt input pa
analogindgangen skal svarer til. Hvis F.eks. VM er sat til 1000 og analog indgangen er
justeret til indgangsspaending i omradet -10V og +10V, vil motoren, hvis der patrykkes
-5V, karer med 500 omdr./min. i negativ retning.
VM benyttes i momentmode (MO=5) til at sadte en begramsning for motoren.
Reguleringen af hastigheden i denne mode er ikke saalig praecis og bruges kun som en
ekstra sikkerhed.
VM har ingen effekt i gearmode (MO=1).

Brug VM =X Sag maksimal hastighed i omdr./min.
VM Vis maksimal hastighed

4.10.86 Forsyningens-spaending (VOL)

Kommando VOL

Mode 1,2,3/4,5

Interval 10- 100

Beskrivelse For at kontrollere controllerens péatrykte spaanding, benyttes denne kommando.

Brug VOL Visspanding i Volt
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4.10.87 Lees analogindgang (VV)

Kommando VV

Mode 1,2,3,45

Beskrivelse Med denne kommando kan controllerens anal ogindgang aflseses direkte. Vaardien der
angives er i AD-konverter trin.

Brug VV Laes analogindgang i ADC trin

4.10.88 Analogindgang - hysterese (VVH)

Kommando VVH

Mode 4,5

Interval 0- 200 ADC trin

Beskrivelse - Omkring nulpunktet kan der defineres et omrade, hvor motoren ikke ma kare. Omréadet
starrelse er lig med to gange den angivne vaardi. Vaadien der angives svarer til antal trin
pa AD-konverteren. Konverteren har en arbejdsomrade pa 2048 trin (11 bit). Dvs. med
enjustering til -10V og +10V fasca. 10 mV pr. trin. Se af snit Justering af analogindgang
side 69 for mere information om brugen af denne kommando.

Brug VVH =x Hvor x angiver hysterese vaardien
VVH Vishysterese vaadi, samt vaadiernefor detre kalibrerings kommandoer

(VVL, VVO og VVU).

4.10.89 Analogindgang - maksimale negative (-10V) veerdi (VVL)

Kommando VVL

Mode 4,5

Beskrivelse Kalibrer fuldscale - sat negativ spaanding (max. -10V) pa anal ogindgangen og send
kommandoen VVL. Controlleren vil herefter kalibrere anal ogindgangs negative vaadi.
Den negative inputspaanding ma ikke vagre mere positiv end spaandingen for nul punktet.
Se afsnit Justering af analogindgang side 69 for mere information om brugen af denne
kommando.

Brug VVL Maksimal negativ spaanding kalibreres
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4.10.90 Analogindgang - nulpunktsspaendingen (VVO)

Kommando VVO

Mode 4,5

Beskrivelse  Denne kommando bestemmer anal ogindgangens nul punktsspaanding. Tilslut nulpunkt
spandingen og send kommandoen. Controlleren vil herefter nulstille indgangen. | de
fleste tilfad de vil nulpunktspaandingen vaae 0 Volt, dette er dog ikke et krav.
Nul punktsaanndingen skal ligge i omradet max negativ til max positiv spanding. Se
afsnit Justering af analogindgang side 69 for mere information om brugen af denne kom-
mando.

Brug VVO Nul punktsspaandingen kalibreres

4.10.91 Analogindgang - maksimale positive (+10V) veerdi (VVU)

Kommando VVU

Mode 4,5

Beskrivelse Kalibrer fuldscale - sat positiv spaanding (max. +10V) pa anal ogindgangen, og send
kommandoen VVL. Controlleren vil herefter kalibrere anal ogindgangs positive
spaanding. Den positive spaanding maikke vaare mere negativ end nul punktsspaendingen.
Se afsnit Justering af anal ogindgang side 69, for mere information om brugen af denne
kommando.

Brug Vvu Maksimal positiv spanding kalibreres

4.10.92 Vis alle parameterseet veerdier (X)

Kommando X

Mode 3

Beskrivelse  For et hurtigt overblik over alle veadierne i de 64 parametersag kan kommandoen X
benyttes.

Brug X Visale parametersst

Controlleren viser fglgende :

X0: A=0, V=0, P=1, R=0
X1: A=0, V=0, P=1000, R=0
X2: A=0, V=0, P=0, R=0

X63: A=0, V=0, P=0, R=0

Bemaak at disse vaadier er defaultvaardier, og kan afvige hvis opsagningen er andret.
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4.10.93 Acceleration i parametersat (XA)

Kommando XA

Mode 3

Interval (0) 100 - 100000 omdr./min./sek.

Beskrivelse  For hvert parametersaet kan der sadtes en gnsket accel eration. Hvis accel erationen sadtes
til 0, vil accelerationen ikke blive aendret ved valg af det paged dende parametersad, idet
den forudgdende accel eration bliver genbrugt.

Brug XAn=xxxxx  Sad acceleration i parametersad n til xxxxx omdr./min./sek..

XAn Visaccelerationen i parametersad n
XA Visaleaccelerations vaardier

4.10.94 Position i parametersaet (XP)

Kommando XP

Mode 3

Interval -1073741824 - 1073741823 pul ser
Positions register 0: -1=negativ retning, 1=positiv retning.

Beskrivelse For hvert parametersad kan der sadtes en gnsket position. Hvis positionen sadtestil nul,
vil der ikke ske nogen aandring af positionen, men acceleration og hastighed vil blive
andret. Bemaak! XP1-63 har ikke samme betydning som X PO, der benyttes ved
nul punktssggning. Opsaaning af positionsvariabel i parametersad 0 (XPO) bestemmer, i
hvilken retning nul punktssggningen skal foregd, -1=negativ retning, 1=positiv retning, se
af snittet Mekanisk nulstilling side 67.

Brug XPn=xxxxx  Sed Position parameter til xxxxx pulser for parametersag n
XPn Vis position
XP Vis positions vaadier for all parametersad
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4.10.95 Relativ positionering i parametersaet (XR)

Kommando XR

Mode 3

Valg O=absolut, 1=relativ, for register 0: 0=sgg ikke, 1=sgg nulpunkt

Beskrivelse Relativ positionerings-parametersad (XR) indeholder information, om den gnskede
position er relativ eller absolut. XRO har anden betydning end de andre registre. XRO
bestemmer om der skal ske automatisk nulpunktssggning, nar der taandesfor controlleren
eller g, O=sgg ikke, 1=sag. Hvis controleren stér i registermode (MO=3) og XRO=1 vil
der, sdledes ske en automatisk nulpunktssggning i positiv eller negativ retning
specificeret af X PO, ndr der taandes, se af snittet Mekanisk nulstilling side 67.

Brug XRn = xx XX angiver, om positionen er absolut (0) eller relativ (1)

XRn Visrelativ positioneringsopsagning i parametersag n
XR Visalerelativ veardier

4.10.96 Hastighed i parametersaet (XV)

Kommando XV

Mode 3

Interval 1 - 65535 omdr./min.

Beskrivelse For hvert parametersag kan der sadtes en gnsket maksimal hastighed. Hvis hastigheden
sadtestil nul, vil hastighed ikke blive andret ved valg af parametersad, idet den
forudgdende hastighed vil blive genbrugt.

Brug XVn =xxxxx Sad maksimal hastighed i parametersad n til xxxxx omdr./min.

XVn Vis hastighedsveardi i parametersad n

XV Vis alle hastighedsvaardier for alle parametersat
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4.10.97 Nulpunktsindgang (ZL)

Kommando ZL

Mode 1,2,34,5

Valg 0Oogl

Beskrivelse  Nulpunktskontakten forbindestil indgang HM. Nul punktskontakten kan veeret aktiv hgj
(1), hvisdet f.eks. er en PNP faler eller lav (0), hvis det er en NPN faler.
Bemagk at der skal forbindes en modstand mellem HM og en spaandingskilde hvis der
benyttes en NPN faler.

Brug ZL=x Sad level for nulpunktskontakt, 0 = lav, 1 = hg.
ZL Vislevel.

4.10.98 Niveau pa nulpunktskontakt (ZS)

Kommando ZS

Mode 1,2,34,5

Beskrivelse Denne kommando viser det aktuelle niveau pa nulpunktskontakten. Der vises ikke om
kontakten er aktiv eller €, men om indgangen er hgj (1) eller lav (0).

Brug ZS Vislevel.
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4.11

Fejlmeddelelser

4.11.1

Nér der opstér fejl i kommunikationen med controlleren, eller ndr der opstér interne fejl,
sender controlleren en fejlmeddelelse. Meddelelsen bestér of ferst et ‘E’, dernaest et fejl
nummer, efterfulgt af ‘:’ og til sidst en beskrivende tekst pa engelsk. Fglgende er et
eksempel paen fejlmeddelelse:

Eksempel: E2: Qut of range

Forklaring af fejlmeddelelser

EO: Noerrors
Der har ikke vazret nogen fejl siden sidste forespargsel.

E1l: Error
Kommandostrengen kan ikke forstas.
Eksempel:
KP 8K
Giver fejl EL.
Korrektion:
Undersgg hvad der sendestil controlleren og sammenlign med beskrivelsen i denne
manual af den pagad dende kommando.

E2: Out of range
Parametervaardien er udenfor legalt omrade.
Eksempd!:
CP=100
Denne kommando vil sadte spidsstremmen til 200 Amp, hvilket ikke kan lade sig
gere. Controlleren melder derfor fejl.
Korrektion:
Vadg en vaadi indenfor det legale omrade.

E3: Number of parametersiswrong

Antallet af parametre er forkert.

Eksempel:
KP8 eller ES0=9
Begge disse kommandoer vil give denne fejlmeddel el se.

Korrektion:
Kommandoen KP har kun et tilhgrende register og kan derfor kun kaldes med KP.
Kommandoen ESO benytteskun, til at viseinformation, specificering af en parameter
giver sdledesingen mening.

E4: Instruction does not exist

Kommandoen findes ikke.

Eksempel:
ABCDEF

Korrektion:
Benyt en kommando der forstas af controlleren. Se den aktuelle kommando’s
detaljeret beskrivelse angdende det korrekte format.
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4.11

Fejlmeddelelser

E5: It isnot an instruction
Controlleren har ikke modtaget en rigtig kommando.
Eksempel:
4R
Hvis kontrolleren ikke benytter adressering vil denne kommando give fejlen ES.
Korrektion:
Benyt en rigtig kommando.

E6: Parameter error or out of range
Der er fejl i parameter eller parametervaardi er udenfor legalt omréde.
Eksempel:
SP=111111111111 eller KP=8G7
Korrektion:
Kontrolleren kan ikke arbejde med sd store tal som 1111111111111, benyt en vaadi
indenfor det legale omrade.
Og der maikke vaare bogstaver i en parameterveadi.

E7: Register number error or out of range

Der er fgl i registernummer.

Eksempel:
XP7777 eller XP4F

Korrektion:
Benyt et registernummer indenfor det legale omrade.
Og der maikke vaare bogstaver i et registernummer.

E8: Data can not be saved in EEPROM
Opsagningen kan ikke gemmes i EEPROM. Der er opstaet en hardware fejl der ger, at
mikroprocessoren ikke kan kommunikere med EEPROM.

E9: Checksum error
Controllerens (modtagerens) beregnede checksum er ikke den sammen som af senderens
checksum.
Eksempel:
255K P=25F3
Korrektion:
Send kommandoen som 255K P=25DB.

E10: Parameter will betruncated
Controlleren har modtaget en parametervaardi som skal vage et heltal.
Eksempel:
VM=1000.8
Korrektion:
Send kommandoen som heltal VM=1000.

E11: No Program avaliable
Der er ingen program i program hukommelsen.
Eksempel:
GO
Korrektion:
Indlaes program eller hent program fra permanent hukommelse (MR1).

E16: Check other Status Register
Der er fgjl registreret i det andet status register, laes dette.
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4.11

Fejlmeddelelser

E20: Temperaturetoo high

Kontrollerens interne temperatur er for hgj.

Korrektion:
Sluk for controlleren. Sarg for en bedre kaling af controllerens omgivel ser eller samnk
den maksimale hastighed (VM).

E21: Current Overload
Controlleren har vaaet overbel astet/kortsl uttet.
Korrektion:
Benyt en anden motor eller indsaet spoler paca. 1mH i serie med motorled-
ningerne. Spolerne skal ved 3 fasede motorer placeresi ledningerne FA, FB, FC, og
ved 2 fasede motorer (stepmotorer) placeresi ledningerne FA og FC.

E22 : Power consumption too high

Controlleren trakker for meget effekt fra stremforsyningen.

Korrektion:
Saak hastigheden/bel astningen pa motoren eller haev vaardien i PM registeret.
Bemagk at PM ikke maindstilles hgjere end 200W pA AMC11B og AMC12B.
Se ogsa Power Management (PM) side 99

E23: Average Current limit exceeded
Den maksimale tilladelige middel stram er overskredet.
Eksempel:
Hastigheden er meget hgj.
Korrektion:
Samk hastigheden indtil fejlen forsvinder.

E24: Supply Voltage exceeds 89 V
Stremforsyningens spaanding overskrider 89V.
Eksempel:

Stremforsyningens spaanding er for hgj, eller motoren decelereres for hurtigt.
Korrektion:

Hvis stremforsyningens spaending er for hgj, sa skru ned.

Motoren kan ved deceleration sende stram tilbage til controlleren, hvilket kan give
en forggelse af forsynings spamdingen. Decelerationen (AC) skal sankesindtil fejlen
forsvinder. Indsad evt. en “Power Dump” modstand iflg. afsnit Power dump udgang side
39.

E25: Negative Limit Switch active
Negativ endestop er aktiv. Motorens bevaggelse i negativ retning standses. Kun positiv
bevagyelse er nu mulig.

E26: Positive Limit Switch active
Positiv endestop er aktiv. Motorens bevaagelse i positiv retning standses. Kun negativ
bevagyelse er nu mulig.

E27: Themotor isnot mounted correctly
Motoren er ikke forbundet rigtigt.
Eksempel:

Motoren karer i den forkerte retning.
Korrektion:

Lass afsnit omhandlende motorforbindel ser.
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4.11

Fejlmeddelelser

E28: Encoder error or position error limit exceeded

Enkoderen er ikke forbundet eller motoren er blokeret.

Eksempel:
Motoren bliver blokeret af en bremseidet der taendesfor controlleren. Der kan derfor
ikke udfares kontrol af enkoderen. Enkoderen kan ogsa vaare forbundet forkert eller
slet ikke forbundet.

Korrektion:
Sarg for at motoren kan bevasge sig frit, nar controlleren taandes. Enkoderens
forbindelser skal ogsa kontrolleres.

E29: Supply Voltage exceeds 95 V
Stremforsyningens spaanding overskrider 95V.
Eksempel:
Stremforsyningens spaanding er for hgj, eller motoren decelereres for hurtigt.
Korrektion:
Hvis stremforsyningens spaending er for hgj, sa skru ned.
Motoren kan ved deceleration sende strem tilbage til controlleren, hvilket kan give
en foragel se af forsynings spaandingen. Decelerationen (AC) skal samkesindtil fejlen
forsvinder.
Problemet kan ogsa af hjad pes ved brug af en power dump modstand benyttes, se
afsnit Power dump udgang side 39.

E30: The motor isnot connected
Motoren er ikke forbundet.
Eksempel:

Motoren bevasger sig ikke.
Korrektion:

Kontroller motorens forbindel se.

E31: Average Current cannot be measured currectly

Middel strammen kan ikke males rigtigt.

Korrektion:
Sluk og tand for controlleren og se om fejlen forsvinder. Hvis fejlen er vedvarende
er der opstaet en fejl i hardwaren.
Det er vigtigt at bemagke, at motoren maikke vaare i bevasgel se nér der teendes for
controlleren.

E32: HALL element isnot connected properly

Hall elementets signaler er ikke forbundet eller er fejlbehadtet.

Korrektion:
Efterse forbindelserne fra Hall elementet og check at Hall registeret og HL er
indstillet korrekt. Hvis det ikke gnskes at kere med hall-element skal Hall registeret
sadtes lig 0 (normal). Se af snittet Hall-element type (HALL) side 83

E33: Position counter overflow

Positionstadleren har overskredet sit maksimumsinterval fra-1073741824 til
+1073741823.

Korrektion:
Undgagentagen brug af SR kommandoen eller foretag hyppig nulstilling af systemet.
Brug eventuelt SP (absolut positionering istedet for SR)
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4.11 Fejlmeddelelser

E34: Motor controller communicationserror
Det har ikke vaaret muligt for hovedprocessoren i controlleren at komme i forbindelse
med motorprocessoren (Den processor der varetager motor kommuteringen).
Korrektion:

Kontakt JVL angaende udbedring.
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4.12 Alfabetisk oversigt over kommandoer

Kom- Beskrivelse Greenser Mode Enhed Side
mando Min Max 12
AC Acceleration 100 100000 X Omdr/m/s 71
ADDR Adresse 0 255 X |x 71
AND Logisk OG operator 71
AO Aktiver flag i eksternt modul X |x 72
AP Motorens nuveerende position -1073741824 1073741823 |[x [x Pulser 73
APM Aktuel position for master akse -1073741824 1073741823 |[x Pulser 73
BEGIN ({) | Begynd program blok 73
BIAS Bias efter PID filter -32767 32767 X |x 74
CA Motorens tilladte middelstram 1 12 (6) X |x Amp 74
CHS Benyt Checksum 0=nej 1=ja X |x 74
CL Vis motorstrgm i forhold til CA 0 100 X |x % 75
CO Slet flag i eksternt modul X |x 75
CP Motorens maks. spidsstram 1 25 (12) X |x Amp 76
Cu Vis motor strgm X |X Amp 76
Ccv Vis Nuveerende hastighed X |x Omdr/min 76
D Pause i program afviklingen 1 1073741823 77
DIF Digital input format 1 (position) 2 (hastighed) 77
ELSE ELSE seetning (IF seetning) 77
END (}) Afslut program blok 78
ENDIF Afslut IF ELSE saetning 78
EP Start program flag (ved start) 0=nej 1=ja 78
ES Fejl (Error) status 0 1 X |x 79
EST Fejl (Error) status i tekst 0 1 X |x 80
ET Enkoder type 0=PNP 1=NPN X |x 81
EXIT Stop programmering 81
GEAR Udveksling ml. master og slave 0.001 32766.999 X 81
GO Start program X |X 82
H Stop motor (og program) X 82
HALL Motorinitialisering hall-baseret 0 3 X |x 83
HELP Vis kommandoer X |x 83
HL Hall element type 0=PNP 1=NPN X |x 84
IF IF saetning 85
IL Integral summeringsgreense 0 32767 X |x 86
IMCL Motor initialiserings-niveau 0 100 X |x 86
Fortseettes neeste side !
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4.12 Alfabetisk oversigt over kommandoer

Kom- Beskrivelse Greenser Mode Enhed Side
mando Min Max 12
IN Lees input port status 00000000 11111111 X |x Bit 87
INAL Aktive niveau pa indgangene 00000000 11111111 X |x Bit 87
INDEX Aktiv-niveau pa indexindgang 0 1 X |x 88
INPUT Lees data fra eksternt modul - - X |x 88
J Hop til linie 0 500 Linie 89
JERK S-kurve profil 0 65535 X RPM/S? 89
JS Hop til sub-rutine 0 500 Linie 89
K Vis alle K og IL veerdier X |x 90
KD Konstant Kd 0 32767 X |x 90
KI Konstant Ki 0 32767 X |x 90
KP Konstant Kp 0 32767 X |X 91
KPHASE Hast. afh. Kommuteringsoffset 0 32767 X |x 91
KVFF “Feed forward” konstant 0 32767 X |x 92
LED Lysdiode status O=Indgange 1=Udgange X |x 92
LINE Vis program linie nummer 0 500 Linie 92
LIST Vis program X |x 93

Mode: 1=puls, 2=position,
MO 3=register, 4=hastighed, 5=moment |1 5 X |x 93
MR Hent data fra EEPROM 0 (AMC12x) 2 (AMC12x) X |x 94
MS Gem opseetning i EEPROM 0 (AMC12x) 2 (AMC12x) X |x 94
NLS Negativ endestops niveau O=lav 1=hgj X |x 95
OR Logisk ELLER operator 95
ouT Niveau pa brugerudgange 00000000 11111111 X |x Bit 96
PE Maksimal Pulsfejl 0 32767 X |x Pulser 97
PIF Pulsindgangs format 1 3 X 98
PL Vis effektforbrug 0 200 X |x % 99
PLS Positiv endestops niveau O=lav 1=hgj X |x 99
PM Seet maks. tilladt effektforbrug 10 2000 X |x W 99
PN Antal motorfaser 2 3 X |x Faser 100
PO Motor strgm 0=pa (on) 1=af (off) X [x 100
POF Pulsudgangs format 1 2 X |x 101
POFFSET Fase offset 1 32767 X |x Pulser 101
POL Antal motorpoler 2 100 X |X Poler 102
PR Enkoder pulser pr omdr. 50 20000 X |x Pulser/O. 102
PRINT Udskriv tal/tekst til eksternt modul X |x 103
PRM Enkoder pulser for master 50 20000 X Pulser/O. 105

Fortseettes naeste side !
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4.12 Alfabetisk oversigt over kommandoer

Kom- Beskrivelse Graenser Mode Enhed Side
mando Min Max 1]2

PROGRA

M Start program sekvens X |X 106
PT Algoritmisk motor init. tid 100 17694 X |x msek. 106
R Bruger registre 0 99 107
RESET Genstart controller X |x 107
RET Returner fra sub-rutine 107
RS Status: O=stop,1=acc,2=max,3=dec |0 3 X |x 107
RST Motor/program status i tekst X | x 108
SD Default opseetning X |x 109
SH “Blgdt” stop af motor X 109
SP Saet ny position -1073741824 1073741823 X Pulser 110
SR Seet relativ position -1073741824 1073741823 X Pulser 110
Sz Find nulpunkt X |x 110
VE Firmware version og dato X |x 111
VM Maksimal hastighed 0 65535 X Omdr/m 111
VOL Vis Forsyningsspaending 12 100 X |x Volt 111
\\Y% Vis analog indgangs veerdi -1024 1023 X |x ADC trin 112
VVH Hysterese for analog indgang 0 200 ADC trin 112
VVL Neg. Spaending for analog indgang | -10V Nulpunkt ADC trin 112
VVO Nulpunkt for analog indgang -10v +10V ADC trin 113
VVU Pos. Spaending for analog indgang | Nulpunkt +10V ADC trin 113
X Vis parametersaet ingen eller 0 64 113
XA Acceleration i parametersaet 100 65535 Omd/m/s 114
XP Position i parameterseet -1073741824 1073741823 Pulser 114
XR Relativ positionering 0=nej 1=ja pulser 115
XV Hastighed i parameterseet 1 65535 omdr/m 115
ZL Niveau for nulpunktskontakt 0 1 116
ZS Status for nulpunktskontakt 0 1 X |x 116
! Vis controller type og adresse X |x 70
? Vis opseetning X |x 70
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51 Tekniske data

Beskrivelse Min. Typisk  Max. Enhed
Forsyning
Forsyningsspaending (AMC10/12) (ben 1A, 2A / P+ og P-) 15 80 VvV DC
Forsyningsspaending (AMC11B) 200 230 246 V AC
90 115 130 V AC
Effektforbrug (uden tilslutninger) 8 W
Motorudgange FA, FB, FC og FD
Udgangsspeending (afhaenger af forsyning) 85 V RMS
Kontinuerlig motorstrgm (6) 12 A
Spidsstrgm (12) 25 A
Effekttab i driver (ved fuld motorstrgm) 15)25 |W
PWM Frekvens 24,5 kHz
Enkoder / Hall-indgang :
Forsyning til enkoder (ben 15A/5V0) 4,8 5,2 V DC
Tilladt belastning af enkoderforsyning (ben 15A/5V0) 200 mA
Enkoderfrekvens (50% duty-cycle) 0 500 kHz
Pulsindgange (ben 23A til 26A/XI, Y1)
Tilladelig indgangsfrekvens (50% duty-cycle) 500 kHz
Positiv pulsbredde 1,0 Us
Negativ pulsbredde 1,0 us
Logisk “0” 1,8 VvV DC
Logisk “1” 3,8 VvV DC
Brugerindgange IN1-IN8 / CW, CCW, HM :
Indgangsimpedans 3,2 3,6 kOhm
Logisk "0" -1 25 VvV DC
Logisk "1" 4,5 30 VvV DC
Logisk "0" - 1,0 mA DC
Logisk "1" 2,0 - mA DC
Brugerudgange O1 - O8:
Spaendingsforsyning 6 28 V DC
Belastningsstrgm pr. udgang 250 mA DC
Analogindgang AIN :
Indgangsspaending (nominel) -10,0 10,0 VvV DC
Indgangsimpedans 20 kOhm
Powerdump udgang PDO :
Spaending 0 100 VvV DC
Tilsluttet shuntmodstand 15 Ohm
Diverse:
Arbejdstemperatur 0 45 ‘c
Veegt (AMC10B og AMC12B) 720 gram
Veaegt (AMC10C og AMC12C) 1100 gram
Veegt (AMC11B) 3100 gram

() = Veadier gaddende for AMC1xB
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5.2 Fysiske mal

5.2.1 Fysiske mal for AMC10B
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52

Fysiske mal

52.2

Fysiske mal for AMC11B og AMC12B
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5.2 Fysiske mal

52.3 Fysiske mal for AMC10C og AMC12C
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5.3

Servo loop

53.1

Hvor:

Der benyttes et PID (Proportional-Integral-Differentiel) servo loop i servocontrolleren.
Sammenhaangen mellem de enkelte parametre kan ses af nedenstédende illustration.

@nsket position Til motorkommutering

>
»

Aktuel position
TT0041DK

Formel for servo loop
Filteret kan matematisk beskrives med falgende formeler

P=En* KP

| = (S+En)* Kl
S=S+En

D = (EnE(n-1*KD

En=  @jeblikkelig fejlvaadi
E = Forrige fejlvaadi
S = Sum af aletidligere malinger

Bemaak at Sbegramses af integral-summeringsparameteret IL.

Servoloopet kan justeres med parametrene IL, KP, KI, KD, KVFF, BIAS.
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54 Fejlindikation
Dioderne (LED) pa controlleren benyttes ogsa udover de markerede funktioner til at
indikere vitale fejl. | det falgende beskrives farst standardfunktionerne dernasst de
specielle funktioner. Se ogsa afsnittet Fejlstatusi tekst (EST) side 80. Vedr. fejlmeddele-
Iser fra controlleren

54.1 Error diode
Error dioden lyser, nér der opstar en fatal fejl. Ved en fatal fejl forstdsen fejl, der har en
sa stor indflydelse at motoren ikke kan kare. Dette kan f.eks. vaae fejl i enkoder kabel,
blokering af motor, temperatur fejl, kortslutning af motorudgang, overspaanding,
middelstrem overskredet.

54.2 Current diode
Current dioden lyser hvis den specificerede middelstram (CA) overskridesi langere tid.
Error dioden taendes ogsa.
Dioden lyser ogsd, nar der er sket en overbelastning. Systemet skal genstartes efter en
overbelastning. Se afsnittet Genstart controller (RESET) side 107 .

5.4.3 T>80°C diode
T>80°C dioden lyser, nér controllerensinterne temperatur overstiger 80°C. Controlleren
skal herefter genstartes.

544 Out Error
Out Error dioden lyser, ndr der opstér en fejl paen af de otte udgange O1-O8.

545 Fire dioder blinker skiftevis
Hvis defire dioder Running, Error, Current og T>80°C lyser skiftevis som et “lagbelys’,
er det en indikation om PROM fejl. Nar controlleren taandes, bliver checksummen i
controllerens programhukommelse (PROM) kontrolleret. Hvis den preprogrammerede
checksum ikke passer med den beregnede checksum vil controlleren ikke bevasge
motoren.
PROM'’ en kan vagre defekt prov evt. en genstart af controller.

5.4.6 Fire dioder blinker samtidig

Hvis de 4 dioder Running, Error, Current og T>80°C blinker, er det en indikation om
motor eller enkoder fejl. Nar controlleren taandes, kontrolleres, om motor og enkoder er
forbundet rigtigt. PWM signalet til motoren forgges gradvis, indtil der registreres en
bevaagelse eller PWM signaler er pa 50%.

Controlleren kan sdledes checke om:

1. Motoren er rigtig forbundet, d.v.s. kerei den rigtige retning.

2. Motoren er blokeret, dvs. bruger meget stram, uden motor bevasger sig.
3. Enkoderen er ikke forbundet rigtigt.

Check, om motor eller enkoder er forbundet rigtigt. Benyt kommandoen EST afsnit Fejl-
statusi tekst (EST) side 80 for yderligere information fra controller.
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5.5 Almindelige fejl

Ved ingtallation og brug af controlleren kan der opsta forskellige fejl. Flere fejl kan
controlleren selv give mere information om ved brug af kommandoen EST - se af snittet
Fejlstatusi tekst (EST) side 80. Nogle fejl “ligner” andre fejl. | det felgende beskrives
nogle af de mest almindelige fejl og deres mulige l@sning.

Enkoderen er ikke forbundet.
Benyt kommandoen ET og vadg den rigtige enkoder type.

Firedioder blinker skiftevis.
Se forgdende af snit.

Hastigheden er ikkerigtig.
Der er vigtigt at indstille servo-konstanterne. Systemet har ikke mulighed for at holde den
rigtige hastighed, hvis servo loopet ikke er justeret.

Hastigheden er ikkerigtig, selvom servo konstanter er indstillet.
Det er vigtigt, at enkoderens pulser/omdr. er sat rigtigt. Benyt kommandoen PR, se
afsnittet Enkoder pulser (PR) side 102.

Motoren karer ikketil den rigtige position ved valg af XPO.
XPO benyttes til nulpunktsagningsfunktionen, og har derfor en anden funktion end de
andre positionsregistre.

Motor og enkoder er forbundet rigtigt, men melder stadig fejl.
Check, om enkoder typen er sat rigtigt med kommandoen ET (side 81).

Motoren levereikke det rigtige moment
Der er vigtigt at indstille servo konstanterne. Systemet har ikke mulighed for at give det
rigtige moment, hvis servo loopet ikke er justeret.

Firedioder blinker.

Der er problemer med enkoderen eller motoren. Enkoderen er faldet af eller motoren er
blokeret. Hvis fejlen opstar nar der taandes for systemet laes da af snittet Indstilling af
enkoderoplgsning side 134 . Fejlen kan ogsa opsta under kersel. | det tilfad de hvor enko-
deren og motoren tilsyneladende er forbundet rigtigt. Kontrollér med kommandoen PE
afsnittet Maksimale pulsfejl (PE) side 97 den maksimale tilladelige pulsfejl.

Kontrollér ogsa enkodertypen med ET, se afsnittet Enkoder type (ET) side 81 .
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5.6

Tilslutning af ukendt motor

Dette afsnit falges hvis controlleren skal indstilles til en motor der ikke er omfattet af
paramterlisten i Motoware.
Falgende checkliste falges:

1. Find falgende data for den pagad dende motor og indstil controlleren derefter.
Antal poler - parameter POL - Se afsnittet Indstilling af antal motorpoler side 137.
Antal faser - parameter PN- Se af snittet Indstilling af antal motorfaser side 138.
Antal enkoderpulser pr. omdrejning og enkodertype - parameter PR, ET, og INDEX
- se afsnittet Indstilling af enkoderoplasning side 134.
Motorenstilladte middel stram/peakstrem - parameter CA og CP - se afsnittet Juster-
ing af motorstrgm side 139
Det kan anbefales at justere controlleren uden at benytte Hall-elementer, selvom
motoren har disse. Tildlut farst Hall-elementer efter endt justering.
Hvis motoren ikke har hall-elementer, falges afsnittet Opstart af motor uden hall el-
ement side 144.
Hvis motoren har hall-elementer, kan disse evt. benyttes se af snittet Indstilling af
Hall-element side 141 .

2. Indstil nu de gvrige vitale parametre, der vedkommer motortype herunder :

KP, KD og KI - se afsnittet Justering af servo-parametre side 16.

Hastighedsaf haangig kommuteringsoffset - parameter KPHASE - se af snittet Juster-
ing af KPHASE side 143.

For opsagning af gvrige funktioner i controlleren se afsnittet Software side 47.
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AMC10 Parameter Set
[~ Checksum Address |0 j: Deszcription |ND Name |
~Mode—————— ~Foimats —————— - Electronic Gear

P o
o Paing Digital input |4 ;i Pulsefrev (Master]
" 3: Register Pulse In Exviceicsi ;i Gear Ratio l:lj
" 4: Yelocity
" 5: Torque Faise ot Encoder .'_I = e
- Protection Limits
- Servo Constants ~Profile [RPM] | | Power [W] 200
ke ey 100 Posz. Emror [Pulse] (32767
ra ool 5) [0
Ki - Jerk [/5/5 = ~Port = =
o [ Jekuss) o = “ouT IN Active high
IL 200 1 & v
- 2 O V¥
e oc v
N — iceE
- o & 5
~ Current [Amps] ~Active Level - B v
- 8
Mean [5 | | Home  low  High z o
e r S g8 ¢ ~ Start/stop ¥
Peak [ |:!‘ E LR H!gh
Positive Low (* High LED select { Input {* Dutput
Basics | Register | Get Setup I \ Send i EEFROM File i Cloze I
\

@ Veelg basis parametre her \

(®) send opszetning til controller Indstilling af aktivt niveau
pa index indgang

AMC10 Basic Motor Parameters

- Motor — Commutation Constants -

Phase Mo (2 &3 Kphase
Magnetic Poles Poffset

!

~ Initialization - ~ Active Level
Hall Elements off =] Index &+ Low ¢ High
Hall “Low { High
Time 2000
~ Encoding

Encoder Type PNP

Pulzefrey 2048 N
< Cancel _I 1] 4 i

Enkodertype indstilles her @

|l

@ Enkoderoplgsning indstilles her

5.6.1 Indstilling af enkoderoplgsning

For at opna korrekt hastighed og kommutering af motoren skal antallet af enkoderpulser
pr. omdrejning programmeres. Der skal her benyttes det antal pulser, som er angivet for
enkoderen. Bemagk at controlleren internt multiplicerer dette antal med 4, sdledes at
eksempelvis en enkoder med 500 pulser pr. omdrejning i realiteten far 2000 pulser pr.
omdrejning. Skal motoren rotere 1 omdrejning skal positioneringskommandoen baseres
pa de 2000 pulser. Enkoderopl gsningen kan ikke sadtes|avere end motorens poltal gange
128.

134 JVL Industri Elektronik A/S - Brugermanual AC servocontroller AMC10/11/12



5.6

Tilslutning af ukendt motor

56.2

Hvis enkoderopl gsningen forsgges indstillet lavere vil controlleren svarer med
fejlmeddelelsen : E2 Out of range. Det er derfor vigtigt i hvilke ragkkefalge
enkoderopl@sning og poltal indstilles.

Enkoderopl@sningen skal indstilles i intervallet 256-20000 pulser pr. omdrejning. |
AMC10 Parameter Set vinduet vadges BASICS knappen og AMC10 Basic Motor
Prameters vinduet kommer frem.Indstil enkoderoplgsningen i feltet Pulse/rev (S). Tryk
pa OK og AMC10 Parameter Set vinduet kommer frem igen. Send informationen ved at
trykke Send. Nar den nye opsagning er sendt, gives muligheden for, at gemme
opsagningen i permanent hukommelse og/eller genstarte controlleren.

AEndres enkoderopl gsningen via on-line editoren, benyttes kommandoen PR.

Eksempel :
PR=2048( ent er) Sadter enkoderoplgsningen lig 2048 pulser pr. omdrejning.
PR(ent er) Viser den indstillede enkoderopl gsning.

Afdut ved at gemme indstillingen i controllerens permanente hukommelse ved at skrive
MS (enter).

Indstilling af enkodertype

Enkoderen kan vaare af bade PNP og NPN type. Desuden accepteres bade et balanceret
og ubalanceret signal fraen standard 2-kanals inkremental enkoder. Ved
enkodertilslutning se af snit Enkoderindgang side 29.

Feltet Encoder Type bestemmer hvilken enkodertype der kan tilsluttes controlleren. Hvis
der benyttes en enkoder med balanceret udgang kan der ses bort fra denne instilling.
Benyttes der derimod ubal anceret enkoder af NPN typen skal feltet indstillestil NPN. Er
enkoderen af typen PNP indstilles vinduet til PNP.

| AMC10 Parameter Set vinduet vadges BASICS knappen og AMC10 Basic Motor
Prameters vinduet kommer frem.Indstil enkodertypeni feltet Encoder Type. Tryk pAOK
0g AMC10 Parameter Set vinduet kommer frem igen. Send informationen ved at trykke
Send. Nar den nye opsagtning er sendt, gives muligheden for, at gemme opsagningen i
permanent hukommelse og/eller genstarte controlleren.

AEndres enkodertype via on-line editoren, benyttes kommandoen ET.

Eksempe :

ET=0(enter) Sadter enkodertype lig PNP.
ET=1(enter) Sadter enkodertype lig NPN.
ET(enter) Viser den indstillede enkodertype.

Afdut ved at gemme indstillingen i controllerens permanente hukommelse ved at skrive
MS (enter).
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5.6.3

Indstilling af index-indgang

Det kan anbefales at benytte en enkoder med index puls. Har den anvendte enkoder en
sadan index puls, skal controllerens index indgang (EZ1 og EZ2) indstilles il den
pagad dne enkoders index polaritet. Hvisindex pulsen er aktiv hgj d.v.s. at den kun
optraeder som hgj en enkelt gang pr. omdrejning, skal feltet High afkrydses, ellers skal
feltet Low afkryses.

[ustration af aktiv niveauer :

Enkoder med aktiv hgj index Enkoder med aktiv lav index
Enkoder ': Enkoder ':
A kanal A kanal
90grad 90grader

_J ’4_ grader AJ ‘4_ g
Enkoder ": Enkoder ":
B kanal B kanal
Enkoder Enkoder -7
Index kanal _ _ Index kanal

TTO009DK

/AEndres niveauet for index indgangen via on-line editoren, benyttes kommandoen
INDEX.

Eksempel :
| NDEX=1(ent er) Sadter aktivt niveau til logisk hgj.
| NDEX( ent er) Viser det indstillede aktiv niveau.
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56.4

Polantal indstilles her.

— Initialization

- Active Level

AMC10 Basic Motor Parameters
- Motor — Commutation Constants
L2 L oo
Phase No 2 3 Kphase mﬂ
Magnetic Poles [g |:!‘ Poffzet 210

Hall Elements off ;I Index & Low © High
Hall * Low High
Time 2000
— Encoding

Encoder Type PMP

P!

Pulse/rev

I
=
o
--]
L]

Indstilling af antal motorpoler

Denttildluttede motors polantal skal kendesfor at controlleren kan fungere. Hvis poltallet
star forkert, vil controlleren gai fejl efter opstart eller ved ferste kersel, og give
fejlmeddelelsen "E28: The encoder is not connected or the motor is blocked".

Poltallet kan sadttesi intervallet 2-100. De fleste 3 fasede servomotorer har et poltal pa2,
4, 6 eller 8 poler. En typisk stepmotor har 100 poler (200 step/omdr.).

Poltallet indtastes lettest i parametervinduet.

| AMC10 Parameter Set vinduet vadges BASICS knappen og AMC10 Basic Motor
Prameters vinduet kommer frem.Indstil poltallet i feltet Magnetic poles. Tryk pd OK og
AMC10 Parameter Set vinduet kommer frem igen. Send informationen ved at trykke
Send. Nar den nye opsagtning er sendt, gives muligheden for, at gemme opsagningen i
permanent hukommel se og/eller genstarte controlleren.

AEndres poltallet via on-line editoren, benyttes kommandoen POL.
Eksempel :

POL=8 (enter) Sadter anta poler lig 8 (4 sa).

POL (enter) Viser det indstillede antal poler.

Afdlut ved at gemme indstillingen i controllerens permanente hukommelse ved at skrive
MS (enter).
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Antal faser indstilles her

AMC10 Basic Motor Parameters I

- Motor — Commutation Constants —

Phase Mo (2 (+3 Kphase

Magnetic Poles Foffzet 210

!“

— Initialization - - Active Level
Hall Elements |I]ff ;]| Index & Low ¢ High
Hall ' Low { High
Motor Level
Time 2000
— Encoding

Encoder Type PHP

i |

Pulse/rev 2048
20k | —
5.6.5 Indstilling af antal motorfaser

Controlleren muligger tilslutning af motorer med 2 eller 3 faser. En stepmotor er typisk
med 2 faser og en AC-servomotor er typisk med 3 faser.

Hvis controlleren indstillestil 2 faser benyttes alle 4 motorudgange benaevnt FA, FB, FC
og FD. Hviscontrollerenindstillestil 3 faser benyttes kun motorudgangene bensevnt FA,
FB og FC.

Nér antallet af faser skal indstilles vadges BASICS i AMC10 Parameter Set vinduet
knappen og AMC10 Basic Motor Prameters vinduet kommer frem. Afkryd enten
rubrikken 2 eller 3i Phanse No. rubrikken. Tryk pAOK og AMC10 Parameter Set vinduet
kommer frem igen. Send informationen ved at trykke Send. N&r den nye opsagtning er
sendt, gives muligheden for, at gemme opsagningen i permanent hukommelse og/eller
genstarte controlleren.

Se eventuelt ogsa af snittet Motortilslutning side 21, vedr. forbindelser.

AEndres antallet af faser via on-line editoren, benyttes kommandoen PN.

Eksempel :
PN=2 (enter) Sadter antallet af motorfaser lig 2 (stepmotor typisk).
PN (enter) Viser det indstillede fase antal.

Afdut ved at gemme indstillingen i controllerens permanente hukommelse ved at skrive
MS (enter).
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5.6.6 Justering af motorstrgm
En AC-servomotor eller en stepmotor har 2 streamgraenser, der skal overholdes for ikke
at overophede motoren eller mindske motorens levetid. Disse stramme er henholdsvis
motorens tilladte middel stram og spidsstrem. Hvis den indstillede middel stream
overskrides vil controlleren gai overstramsfejl. Middelstremmen bliver overvaget iflg.
nedenstéende illustration. Bemagk at den indstillede middelstramsvaardi CA, svarer til
100%.
Tid (s)
500
\
160+ '
140 \
120 \
100 \
80
60
40
20 1 |
0 —
100 150 200 250 300 Strem (%)
56.7 Justering af motorstrgm for AC-servomotor

Justering af middelstrem.

Se den aktuelle motors datablad og find middel stramsvaardien. Denne kan vaare benaavnt
som “Continuous Current”, “Rated Current”, eller “Nominal Current”.
Middelstremmen indstilles via controllerens parameter CA.

Eksempe :

@nskes middel strammen indstillet til LZAmp., skrives CA=1 (enter).

Herefter vil controlleren under ingen omstamdigheder tillade, at motoren traskker en
middelstrem starre end 1,0 Amp i laengere tid.

Bemagk, at middel stremmen kun kan indstilles med en oplagsning pa 0,1 Amp.

Justering af spidsstram.

Den anden strem er motorens spidsstrgm, som indstilles pa f@l gende made.

Se den aktuelle motors datablad og find den tilladelige spidsstremsvaardi. Denne kan
vage benaa/nt som “Peak Current”, “ Instantaneous max. Current”, eller “ Stall Current”.
De fleste motortyper kan tale en spidsstream, som er 3-4 gange sterre end

middel stremmen.

Spidsstrammen indstilles via controllerens parameter CP.

Eksempel :

@nskes spidsstrammen indstillet til 4 Amp., skrives CP=4 (enter).

Herefter vil controlleren under ingen omstamdigheder tillade, at motoren traskker en
spidsstram starre end 4,0 Amp.

Bemagk, at spidsstremmen kan indstilles med 1 decimal (xX.X).
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5.6.8

Justering af motorstrgm for stepmotor

Justering af middelstram.

Se den aktuelle motors datablad og find middelstremsvaadien. Denne er som regel
benaa/nt som Rated Phase Current.

Middelstremmen indstilles via controllerens parameter CA.

Eksemps! :

@nskes middelstremmen indstillet til LZAmp., skrives CA=1 (enter).

Herefter vil controlleren under ingen omstaandigheder tillade, at motoren traskker en
middelstrem starre end 1,0 Amp i laengere tid.

Bemagk, at middelstremmen kan indstilles med 1 decimal (xx.x).

Justering af spidsstram.

Den anden stream er motorens spidsstrgm, som indstilles pa fal gende méde.
Spidsstrammen skal indstilles 20% hgjere end CA.

Spidsstrammen indstilles via controllerens parameter CP.

Eksemps! :

@nskes spidsstremmen indstillet til 4 Amp., skrives CP=4 (enter).

Herefter vil controlleren under ingen omstaandigheder tillade, at motoren traskker en
spidsstrem starre end 4,0 Amp.

Bemagk, at spidsstrgmmen kan indstilles med 1 decimal (xX.x).
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@

Indstilling
af hall type

5.6.9

AMC10 Basic Motor Parameters
- Motor — Commutation Constants —
L2 £ 500
Phase No 2 +3 Kphase Eﬁ-n
Magnehic Poles Poffzet 210
= lmitialization - - Active Level
Hall Elements Index ~ Low ! High
o " Hi
Motor Level Hett Lo Mot
Time Yaszkawal
Yaskawa?2
) Indstilling af aktivt niveau
- Encoding pa hall indgang

Encoder Type PHP

Pulzefrev 2048 |
L] Cancel _i 1.4 l

Pl

Indstilling af Hall-element

Controlleren kan initialiseres med eller uden Hall element i motoren. Normalt benyttes
Hall elementet ikke hvis motoren gerne ma bevasge sig under opstart. Er dette tilfad det
sadttes Hall registeret lig 0. @nskes det derimod at motoren stér fuldstaandigt stille under
opstart, skal der benyttes Hall element i motoren og Hall registeret sadteslig 1, 2 eller 3.
Hall elementet benyttes under opstart til at fortadle controlleren, hvor motoren befinder
sig saledes at kommuteringsel ektronikken kan fastlase det patrykte magnetfelt ud for
motorens aktuelle position uden at motoren flytter sig. Den information der kommer fra
motorens inkremental enkoder kan ikke fortadle controlleren dette og kan derfor ikke
benyttes. Hall elementet benyttes kun ved opstart.

Der kan vadges mellem fglgende Hall typer.

HALL register Motoware felt Funktion
HALL =0 Off Opstart uden HALL
HALL = 1 Normal Normal HALL - benyt HLA, HLB og

HLC indgange

Yaskawa HALL kodning type 1. Benyt

HALL =2 Yaskawa 1 kun enkoderindgange inkl. Index kanal.

HALL = 3 Yaskawa 2 Yaskawa HALL kodning type 2. Benyt

kun enkoderindgange inkl. Indeks kanal.

Bemagk at Y askawa motorer har deres HALL signaler kodet sammen med enkoder
signaerne inkl. indeks-signal. Dette minimere antallet af ledninger mellem motor og
controller. Se ogsa afsnit Eksempler pa tilslutning af motor side 145

Nar hall type skal indstilles vedges BASICS i AMC10 Parameter Set vinduet knappen
0g AMC10 Basic Motor Prameters vinduet kommer frem. Indstil hall typei feltet Hall
elements. Tryk pa OK og AMC10 Parameter Set vinduet kommer frem igen. Send
informationen ved at trykke Send. Nér den nye opsagning er sendt, gives mulighedenfor,
at gemme opsagningen i permanent hukommelse og/eller genstarte controlleren.
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/Aendres hall type viaon-line editoren, benyttes kommandoen HALL.
Eksemps! :
HALL=1 (enter) Sedter hal typetil normal hall faler.
HALL (enter) Viser den indstillede hall type.
Afdlut ved at gemmeindstillingen i controllerens permanente hukommelse ved at skrive
MS (enter).

5.6.10 Indstilling af Hall type.
For at opna en korrekt dekodning af Hall elementet i motoren (séfremt det benyttes), er
det vitalt at Hall opsagtningen er rigtig. Hall elementer kan vaare af bade PNP og NPN
typen. Desuden accepteres bade et balanceret og ubalanceret signal fra Hall elementet.
Ved Hall element tilslutning se afsnittet Hall-indgang side 32 .
Hvis der benyttes Hall element med balanceret udgang kan der ses bort fraindstillingen
af hall type. Benyttes der derimod ubalanceret Hall element af NPN eller PNP typen skal
der foretages en indstilling i AMC10 Basic Motor Parameters vinduet’s Hall felt.
Hvisder er tale om et Hall element af NPN typen sadtesfeltet til High. Er det PNP typen
sadtes feltet til Low.
Hvis der benyttes en Y askawa motor er Hall typen ligegyldig, idet Hall signalet ligger
indkodet i selve enkodersignalet og Hall-indgangen derfor ikke benyttes.
Nar valget er foretaget tryk dapa OK og AMC10 Parameter Set vinduet kommer frem
igen. Send informationen ved at trykke Send. Nar den nye opsagning er sendkt, gives
muligheden for, at gemme opsagningen i permanent hukommelse og/eller genstarte
controlleren.
/AEndres Hall type via on-line editoren, benyttes kommandoen HL.
Eksemps! :
HL=0 (enter) Sadter Hall type lig PNP (low).
HL=1 (enter) Sadter Hall type lig NPN (high).
HL (enter) Viser den indstillede Hall type.
Afdlut ved at gemmeindstillingen i controllerens permanente hukommelse ved at skrive
MS (enter).
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56.11

Justering af KPHASE

Controlleren indeholder en parameter bensevnt KPHA SE. Denne parameter er afgarende
for hvor langt kommuteringen af motoren skal forskydesi forhold til motorens aktuelle
position. KPHASE er hastighedsafhaangig, hvilket vil sige at den har en voksende
betydning desto hurtigere motoren kerer.

Det er of vital betydning for systemetsydeevne at denne parameter bliver justeret korrekt,
idet en migustering vil afstedkomme at motoren ikke kan yde nok moment ved hgje
hastigheder. | vaaste fald vil motoren ikke kegre med fuld hastighed og systemet vil gai
fejl ndr positionsfejlen bliver for stor. Se nedenstdende illustration.

Motorbegraensning
grundet begreenset
spaending

[
I

\

[KPHASE=500) \

Moment

A

/
-{ KPHASE=0}

TT0046-DK > Hastighed

Justeringen af KPHA SE foretages under installation af systemet og foretages efter

fﬂl gende procedure.
Start Motoware og controller. Gaind i “ On line editor” .

2. Check at der er kontakt med controller ved at skrive ? (enter).

3. Sargfor at motoren kan kegre med en hvilkarlig hastighed og laangde, uden at tilsluttet
mekanik bliver beskadiget.

4. Saa controllereni Mode 2 ved at skrive MO=2 (enter).

5. Sa tophastigheden i controlleren sd den svarer ca. til det motorfabrikanten angiver
som vagende den maksimalt tilladte hastighed med belastning, typiske 3000 omdr./
min.. Dette gares ved at skrive VM=3000 (enter).

Indstil endvidere KPHASE til vaardien 400 ved at skrive KPHASE=400 (enter)

6. Lad motoren karer en lang strakning ved at give kommandoen SP=99999999.

7. Motoren skulle nu gerne kare. Hvis controlleren gar i fejl efter kort tids kersel er
KPHASE indstillet forkert eller forsyningsspaandingen til systemet er ikke indstillet
til samme vaardi som motorens nominelle spaanding. Gaevt. tilbagetil pkt. 5 og angiv
en lavere hastighed eller benyt en hgjere forsyningsspaanding som svarer til motorens
nominelle spaanding, dog maksimalt 80VDC.

8. Nér motoren kerer med en sa hgj hastighed som muligt kan KPHASE indstilles.
Undersgg motorstrammen ved at sende kommandoen CU (enter). Controlleren vil
derefter svare med beskeden (eksempel) CU=1.0, hvilket indikere at den aktuelle
motorstrem er lig 1,0 ampere.Prav nu at justere KPHA SE op eller nedi vaardi og stop
nér KPHASE har den vaadi hvor motorstremmen er lavest.

9. Til sidst gemmes den fundne vaardi i controllerens permanente hukommelse, ved at
sende kommandoen MS (enter) .

Motorstrgm (CU)

A
~
\\ //
N /
0 . > Faseforskydning
0 Optimal KPHASE o (KPHASE)
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Indstilling af hall type - veelges "OFF" - ingen hall element. @

AMC10 Basic Motor Parameters
- Motor — Commutation Constants -
Phase Mo (2 +3 Kphasze

Magnetic Poles Poffzet

= Imbialization - ~Active Level

Hall Elements O LI Index & Low [ High
Hall i Low " High
Motor Level
Time 2000 =
/
— Encoding /

Encoder Type PMFP

Pulsefrev 2048 =
-] Cancel _i 1].4 I

Indstilling af init. niveau. (2) Indstilling af init. tid. (3)

56.12

Opstart af motor uden hall element

Controlleren kan initialiseres med eller uden Hall element i motoren. En stepmotor har
f.eks. ikke noget hall element, og i dette tilfadde vil den eneste mulighed vaare at
initialisere efter fglgende metode.

1. Controllerenshall-indgang skal vare sl det fra. Indstil vinduet Hall Elementstil OFF,
eller send kommandoen Hall=0.

2. Efter opstart vil motoren blive patrykt en stregm som er specificeret viavinduet Init.
Motor Level eller kommandoen IMCL.

3. Stremmen vil blive patrykt i den tid som der specificeresviavinduet Init. Time eller
kommandoen PT. Den specificerede tid er udtrykt millisekunder.

4. Efter dennetid som typisk skal sadtestil 1000-3000 msek, vil motoren vaae kart hen
til en ligevaggtsposition ud for det dannede magnetfelt, og controlleren vil herefter
|8se sin kommuteringsel ektronik til den aktuelle motorposition.

Initialiseringen er afsluttet og controlleren er driftsklar.

Indstil de omtalte parametre og tryk pa OK og AMC10 Parameter Set vinduet kommer
frem igen. Send informationen ved at trykke Send. N&r den nye opsagning er sendt, gives
muligheden for, at gemme opsagningen i permanent hukommelse og/eller genstarte
controlleren.

@nskes det at motoren star fuldstaandigt stille under opstart, skal der benyttes Hall
element i motoren og Hall registeret sedteslig 1, 2 eller 3. | dettetilfadde kan der sesbort
fraPT og IMCL parameteren. Se afsnittet Indstilling af Hall-element side 141
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5.7 Eksempler pa tilslutning af motor
| dette afsnit er opstillet en raskke eksempler patilslutning af 2 og 3 fasede motorer,
herunder ogsa hvorledes de vitale parametre i controlleren skal indstilles. Vedr. generel
opsagning og finjustering se afsnit Generelt ominstallation side 12.

57.1 Eksempel 1

Y askawa 3 faset motor ;. 200W/200V - Type betegnel se SGM-02A 3xxX.

Filnavn i motorware under parametersetup : " SGM-02A3xxx (200V/200W)"
Hvis opsagtningen udfares uden Motorware parametersetup, falges nedenstéende
parameter indstillinger.
Indstil alle parametretil default ved i "On Line Editor" at skrive SD (enter).

Indlass derefter falgende:
Controller parameter :
KP=7 Kl =20
KVFF=0 IL =100
POFFSET =220 PR = 2048
PN=3 CA=4
HALL =2

KPHASE = 1500

KD =70
POL =8
CP=13

INDEX=0 HL=0

Afdlut ved at gemme de indtastede parametre - skriv MS (Enter).
Genstart controller ved at skrive Reset (enter).

Controller

=

1A

1)

FA

3A

Motorkabel skeermes sa langt
mod motor som muligt

Grgn/Gul

-

=t

Rad

FB

4A

| Skeerm |
)

Bla

FC

5A

]
]
]

Hvid

Motor

v

5V0

15A

EZ1

16A

Rad
Grgn

Orange forbindes ikke !

EZ2

17A

EA1l

18A

19A

Grgn / sort
Bl&

L

Bla / sort

EA2

EB1

20A

Gu

EB2

21A

22A

ECM

TTO053DK

Gul/ sort /_'_
Gr? \

-~ Inkremental”
enkoder

N

N~

Enkoderens skeerm afsluttes

med ECM (grd)

Motor har forbindelse til
jord p& maskine

/
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o - -
5.7 Eksempler pa tilslutning af motor
5.7.2 Eksempel 2
MAE stepmotor : Type betegnelse HY 200-3437-460-A8
Der benyttes en 4000 pulser enkoder med indexkanal .
Filnavn i motorware under parametersetup : "MAE HY 200-3437-460-A8"
Hvis opsaetningen udferes uden Motorware parametersetup, falges nedenstaende
parameter indstillinger.
Indstil alle parametretil default ved i "On Line Editor" at skrive SD (enter).
Indlaes derefter falgende:
Controller parameter :
KP=7 Kl =20 KD =70
KVFF=0 IL =100 KPHASE = 1500
POFFSET =0 PR =2048 POL =100
PN=2 CA=14 CP=13
HALL =0 INDEX =0
Afdlut ved at gemme de indtastede parametre - skriv MS (Enter).
Genstart controller ved at skrive Reset (enter).
Motorkabel skeermes sa langt
Controller mod motor som muligt C: Motor har forbindelse til
l jord p& maskine
= ]\ Gregn @ /
FA j: ] | Skeerm| glgd =
E(B: s | i Hvid Motor -
sole 2 ~—
2 BED glr’zln / sort Ink b
18A 3 remen
S "o
21A Gul/ sort
Eg,\z/l 2a  Grd /_'_ \ ~N_
Enkoderens skeerm afsluttes
TT0042DK med ECM
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5.8

Typiske anvendelser

Induktiv faler Induktiv faler
(PNP type) (PNP type)
For "Home" detektering For "Home" detektering
+24VDC +24VDC

-
= A " A

N
Motor Motor
Inkremental” Inkremental”
enkoder enkoder
SN
1T 1T
Skaerm| Skaerm
o v I B

[T - [ 1T
(T [FLLRRRTERREREEE ] L [P ILREFTRERERERE

0o5v. | — XCM
AO [P X1
BO “ Skeerm } I M
AMC11B AC-Servo Controller ~ [OM U <Ml AMC11B AC-Servo Controller
Master Slave
Mode 3 (MO=3) Mode 1 (MO=1)
DIF=2 GEAR=1.000

+24VDC E ]
|

" START " -

" STOP ™ N

SW1
Y A

"FEJL" < “«

Fejl udgangen gar hgj hvis slave controller eller Copyright JVL Industri Elektronik A/S - 1996

master controller har en positionsfejl der er starre
end veerdien specificeret med PE kommandoen.

Typisk anvendelse med Master / Slave
Med brug af 2 stk. AMC11B Controller

TT0008DK
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509 Connectorboard

Som tilbeher til controlleren kan JVL levere et connectorboard type CON13. Dette
connectorboard muligger tilslutning via stikbare skrueterminaler. Nedenstaende
illustrationer viser tilslutnings-mulighederne. Connectorboardet kan enten monteres
bagest i et 19” rack eller pa selve styringen.

Forbindelses-skema
controller-forsyning - CONNectorboard til AMC10, AMC11 og AMC12

P+ +15-80V Ind

P- Stel Type: "CON 13" Brugerudgange

O+  +5-30V ind til forsyning af udgang

Motorudgang Ol Udgang 1

2 2

P- Motorkabel skeerm 83 ngzzg 3

FA Motor, fase A Hul for montage pé controller (292,6) o4 Udgang 4

FB  Motor, fase B O5 Udgang 5
FC  Motor fase C Huller for montage i rack (@2,6) gang

06 Udgang 6
o7 Udgang 7
08 Udgang 8

Power dump ’
PDO Power dump udgang o © O O- Udgangsstel

FD  Motor, fase D

Enkoder-og Hall-indgan e 1]t [poo][ P Bruger-/stopindgange
g gang e ][Ns [ PL|[= . PL  Positive endstop
HLA Hall-indgang A = = P+ v
HLB Hall-indgang B Ga [ IN7] NC NL  Negative endestop
indoane e I N6 [HLA] (e HM  Nulstilingsind.
HLC Hall-indgang C E o s [He| [ p- ulstillingsindgang
5VO  +5V ud til enkoder/Hall-fgler EITn-Treel = — IN1  Indgang 1
EZ1 Enkoder, kanal Z1 (index) E=l e fsvol IFA| IN2  Indgang 2
EZ2  Enkoder, kanal Z2 (index) i FB IN3 " Indgang 3
EAl Enkoder, kanal A1 1[5 [ e771 ch IN4 Inggang 4
EA2 Enkoder, kanal A2 e[ N2 fearls Ad IN5  Indgang 5
EB1 Enkoder, kanal B1 [N el s FD IN6  Indgang 6
EB2 Enkoder, kanal B2 =[N TearIe IN7 Inggang 7
ECM Enkoder-/Hall stel =1 o+ IN8  Indgang 8
08 EB2|[ = IN- Indgangsstel
P e gange i for = o Diverse
X e e puiindgang o || 06 |XCM|[ = mg&@ °m+"82 A A1 Industribus, terminal IA1
Xl X-Pulsindgang ia s onT,‘Bg ibus, i
YCM Stel for Y-Pulsindgang o]l 05| Xl [[= o L so o1 1B4 A A2 Industribus, terminal IA2
v Y-Pulsindgang o ][ 04 [vom|[o 1| rac Lleo Z,i AIA3  Industribus, terminal IA3
o[ 03] v |[= osv%o #:SSM A A4 Industribus, terminal 1A4
Pulsudgange = [0z [Ax2|[=1]| A0S A Bl Industribus, terminal IB1
O5V  +5V Ind il forsyning af udgange = || ot [AcH|[= A B2 Industribus, terminal IB2
AO  Pulsudgang A \Cee [ o- [N {[= ] A B3 Industribus, terminal IB3
BO  Pulsudgang B o O O A B4  Industribus, terminal 1B4
OCM  Stel til pulsudgange P- Stel til industribus m.v.
f Huller f k (22,6, TAC Momentovervagning 0-5VDC
Analoglnd-/udgang | I | uller for montage i rack (f ) gning

AIN  +/-10V Analogindgang Hul for montage pa controller (22,6)
ACM Stel til analog ind-/udgang

A AX2 Analogudgang +/- 5V til 2. akse m.v.

Terminaler meerketmed " A" er kun tilgeengelige p& controller type AMC12
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6 Index

Symbols I PIF 95
I 67 IN 84 PLS 96
?67 INAL 84 PNP 24, 25, 26
A INDEX 85 PO 97
AC 68 Indgange POFFSET 98
Acceleration 68, 111 Bruger- 26 Positioneringsmode 6, 48
ADDR 68, 92 Digitale- 24 Positive Limit Switch 96
Adresse 38, 68 endestop- 25 PROGRAM 103
AIN 52 Retnings- 33 PROM fgl 129
AND 68 Indgangsspaanding 33 Pull-Up modstand 24, 25, 26
APM 70 INPUT 85 R
B J Registermode 7
BEGIN 70 J84, 85, 86 RESET 104
Brugerindgange 24, 26 JERK 86 RET 104
C K Retningsindgang 33
CA 53 K 87 S
Checksum 38, 39, 71 KD 89 Servo 128
CHS 72 Kommando 38 Spidsstrem 80
CLK terminal 33 Kommandoformat 38 Start program (GO) 79, 82
CP 80 Kommunikationsformat 38 Start programmering (PRO-
CR 38 Kommunikations-hastighed GRAM) 103
D 38 Stelterminal 24, 25, 26
D 74 Kondensator 31 Steppulsindgang 33
D (pause) 74 KP 88 Steppulsmode 5
Deceleration 68 KPHASE 88 Stop programmering (EXIT)
DELAY 74 L 78
E LINE 89 Stremforsyning 31
ELSE 74 M U
END 74, 75 Momentmode 9, 66 Udrabstegn 67, 68
Endestopindgange 25 Motorfaser 97 \Y;
ENDIF 75 N VM 52,108
ES77 Negative Limit Switch 92 VOL 108
EST 77 Niveau pa nulpunktskontakt  \/\/L 109
ET 78 113 X
Execute Program Flag (EP) NLS 92 XAn 111

75 NPN 33 XPn 111
EXIT 78 NPN udgang 24, 25, 26 XRn 112
F Nulpunkts sagnings funktion XV 112
Fejlmeddelelser 115 65 z
G O ZL 113
Galvanisk isoleret 24, 25,26 01 49 ZS113
Gearmode 47 OuUT 93
GO 79 Overspanding 31
H P
Hastighed 108 P- terminal 31
Hastighedsmode 8, 52, 66 P+ terminal 31
Hop til programlinie (J) 86 PE 94

PID 128
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