26|

Technicky tydenik

TT 1/2006

Hardwarove

FeSe€

ZIMNER

Obrdzek ukazuje mechanické provedent jednotek.

Svycarska firma maxon motor vyvinula
pro Fizeni stejnosmérnych motoru univerzal-
ni Fidici jednotku. Je uréena pro Fizeni a re-
gulaci proudu tekouciho do vinuti, rychlosti
a polohy hridele komutatorovych a elektro-
nicky komutovanych stroju (EC motory). Ve
zkratce EPOS oznacuji pocatecni pismena
anglického ,,Easy to use PoSition system” -
“Jednoduse pouzitelny systém pro Fizeni po-
lohy”. O jednotce bylo jiZ napsano mnoho
&4anku. Serial se zabyva jednotkami EPOS
podrobnéji. V tomto dile si predstavime
hardwarové moznosti jednotky ve varian-
tach, které jsou dostupné na trhu, a zpusob
pripojeni jednotlivych periferii.

Maxon motor vyrdbi pro potieby zdkaznika
jednotky EPOS ve tfech vykonovych varian-
tdch. Zdkladni oznaCeni jednotlivych typu je
24/1, 24/5 a 70/10. Dvojcisli na zac¢atku ozna-
Cuje napdjeci napéti, pro které je jednotka urce-
na (24 V, popt. 70V), druhd ¢&islice oznacuje
hodnotu maximdlniho proudu, ktery je schopna
jednotka na vystupu dodat ( tj. 1A, 5A a 10A).

EPOS 24/1 EPOS 24/5 EPOS 70/10

Varianta EPOS 24/1 se déle déli na jednotlivé
subvarianty, které jsou uréeny specidlné pro fi-
zeni komutdtorovych motora, vélcovych a dis-
kovych EC motoru. Univerzalni subvarianta
muZe fidit komutdtorové nebo EC motory.

Jak obrdzky napovidaji, jednotky obsahuji
velké mnozstvi pripojovacich konektora. Pro
jejich popis vyuzijeme jednotky 70/10. Ostatni
typy obsahuji stejné konektory, poptipadé né-
které z nich nejsou osazeny.

Napdjeci napéti se pripojuje 2pinovym ko-
nektorem. Jednotka EPOS 70/10 obsahuje dva
napéjeci konektory, prvni pro napdjeni vykono-
vé Casti jednotky (70V) a druhy pro napajeni fi-
dici ¢asti jednotky (24V). Modely 24/1 a 24/5
obsahuji pouze jeden konektor pro napdjeni ii-
dici i vykonové Casti. Zapojeni napdjectho ko-
nektoru je uvedeno v ndsledujici tabulce:

Zapojeni napajeciho konektoru

Svorka 1 - Zaporny p6l napdjeciho zdroje
Svorka 2 - Kladny pdl napdjeciho zdroje

Po pripojeni napdjeciho kabelu je tfeba pripo-
jit motor. K tomuto tcelu je k dispozici dalsi
z konektort. Komutdtorovy motor je pfipojen
dle zapojeni uvedeného v tabulce niZe:

Konektor pro pripojeni komutatorového motoru

Svorka 1 - Kladny pél motoru
Svorka 2 - Zaporny pél motoru
Svorka 4 - Stinéni motorového kabelu

EC motor se pripoji podle nésledujici tabulky.

Konektor pro pripojeni EC motoru

Svorka 1 - Prvni faze motoru

Svorka 2 - Druhd fdze motoru

Svorka 3 - Treti faze motoru

Svorka 4 - Stinéni motorového kabelu

Nékteré malé motory maji napdjeci kabely in-
tegrovany do plochého kabelu snimace. Pro né
jsou urCeny subvarianty jednotek EPOS 20/1,
na kterych nenf samostatny konektor napdjeni.

Detekce polohy hfidele motoru se u elektro-
nicky komutovanych motorta provadi pomoci
snimacu s Hallovymi sondami. Tyto snimace
jsou uréeny pouze pro zjisténi okamziku komu-
tace proudu do jednotlivych vinuti motoru, pfi
vyssich rychlostech otaceni se daji informace
z t€chto snimadu vyuZit k regulaci rychlosti oté-
¢eni. Snimace s Hallovymi sondami nelze pou-
Zit pro fizeni polohy. EPOS vyuziva pro pfipo-
jeni Hallovych sond Sestipinového konektoru
jpodle nésledujici tabulky:

Konektor pro pripojeni hallovych sond

Svorka 1 - Vystup Hallovy sondy - faze 1
Svorka 2 - Vystup Hallovy sondy - fize 2
Svorka 3 - Vystup Hallovy sondy - fize 3
Svorka 4 - Zaporny pdl napdjeni Hallovych sond
Svorka 5 - Kladny pél napdjeni Hallovych sond
Svorka 6 - Stinéni kabelu Hallovych sond

U komutatorovych motoru se vySe uvedeny
snima& nevyuZivd, tudiZz konektor zlstane ne-
pripojen.

Pro presné fizeni rychlosti a polohy se vyuZi-
va inkrementdlnich snimacu. Kazdy z téchto
snimaci mé vyrobcem definovany pocet vy-
stupnich impulzu na jednu otd&ku hiidele moto-
ru. Pripojeni tohoto snimace k jednotce EPOS
je moZno provést pomoci konektoru podle na-
sledujici tabulky:

Konektor pro pripojeni inkrementélniho snimace
Svorka 1 - Nepfipojeno

Svorka 2 - Kladny pél napdjeni snimace
Svorka 3 - Zaporny pdl napdjeni snimace
Svorka 4 - Nepfipojeno

Svorka 5 - Negovany kandl

Svorka 6 - Kandl A

Svorka 7 - Negovany kanil B

Svorka 8 - Kandl B

Svorka 9 - Negovany kandl Index
Svorka 10 - Negovany kandl INDEX

Do jednotky vstupuji signdly od jednotlivych
kandlu a dale jejich signdly negované. To z du-
vodu omezeni vlivu rusivych jeva pii prenosu
daju z inkrementdlniho snimace. Svorky 1 a 4
slouZi pro napdjeni motoru s napdjecimi kabely
integrovanymi do plochého kabelu snimace
(Svorka 1 - Kladny pdl napdjeni motoru, Svor-
ka 4 - Zaporny pdl napdjeni motoru - specialni
pripady jednotek 24/1, jednotka 24/5).

EPOS obsahuje konektor pro pripojeni exter-
nich digitdlnich vstupu. Detail konektoru je nd-
sleduje.

Konektor pro piipojeni digitdlnich vstupt
(EPOS 70/10), Konektor pro pripojeni di-
gitdlnich vstupd, vystupt a analogovych
vstupti (EPOS 24/1 a 24/5)

Dals$im konektorem je konektor pro pfipojeni
rychlych digitdlnich vstupt a analogovych
vstupt.

Konektor pro pfipojeni rychlych digitdl-
nich vstupt a analogovych vstupu (EPOS
70/10)

Jednotky EPOS 24/1 a 24/5 neobsahuji dru-
hy z uvedenych konektora a funkce digitdl-
nich vstupa v&etné rychlych a analogovych
vstupl je integrovédna do svorek jednoho ko-
nektoru. Funkce jednotlivych svorek je soft-
warové definovatelnd. Princip ¢innosti vstupt

a vystupu bude proto probrdn v jednom z dila
seridlu.

Jednotky EPOS Ize ovladat a nastavovat né-
kolika zpusoby. Jednim z nich je pfipojeni jed-
notky k osobnimu pocitaci PC. To lze realizovat
pomoci sériové sbérnice RS 232. Zapojeni ko-
nektoru je uvedeno v tabulce nize:

Konektor pro pripojeni sbérnice RS 232
Svorka 1 - Vysilani (Tx)

Svorka 2 - Pf{jem (Rx)

Svorka 3 - Nepfipojeno

Svorka 4 - Nulovy potenciél sbérnice
Svorka 5 - Nulovy potencidl sbérnice
Svorka 6 - Stinéni kabelu

Takto je moZno pripojit k osobnimu poéitaci
pouze jednu fidici jednotku. V prumyslu se
viak vyuzivad sbérnic uréenych pro komunikaci
nékolika jednotek po jednom vedeni. Za timto
ucelem obsahuje EPOS konektor komunikacni-
ho rozhranim standardu CANBus. Na sbérnici
CANBus lze pripojit az 127 jednotek. Zapojeni
konektoru je uvedeno v tabulce niZe:

Konektor pro pripojeni shérnice CANBus
Svorka 1 - CAN H

Svorka 2 - CAN L

Svorka 3 - Nulovy potencidl sbérnice po-
kud je vyzadovén

Svorka 4 - Stinéni kabelu

Komunikace mezi jednotkami probihd na za-
kladé znalosti jedine¢ného identifikacéniho ¢isla

(ID) pripojenych jednotek. ID Ize nastavit po-
moci prepinade umisténého vedle konektort
pro pfipojeni CAN Busu.

Pro indikaci provoznich stavii jednotky slouzi
dvojbarevnd LED dioda. Cervené svétlo znac{ po-
ruchu, blikajici zelené svétlo neaktivni stav jedno-
tky a stdle zelené svétlo oznacuje aktivni stav, kdy
jednotka pracuje v jednom z operaénich méda.

Vyrobce doddva kompletni kabely pouzitelné
pro pripojeni jednotlivych periferii k jednotce.
Pokud zdkaznik vyZaduje vlastni kabely, mize
vyuzit doddvanou konektorovou sadu. Sestave-
ni vlastnich kabelt je podminéno takto:

® Propojovaci kabely sbérnic CANBus a RS
232 musi byt stinény

@ Kabely inkrementdlniho snimace polohy mu-
si byt provedeny ,.kroucenou” n-linkou

@ Na ostatn{ kabely nejsou kladeny Zadné zvy-
Sené ndroky.

Jednotku EPOS pripojime k napajecimu zdro-
ji, motoru a snima¢am. V ndsledujicim kroku je
tieba pripojit jednotku k osobnimu poéitaci (RS
232 popr. CANBus) a nainstalovat software na
doddvaném disku CD - ROM. Program je urcen
pro systémy Microsoft Windows 95-XP.

ING. JIRi HNizDIL

Popis programu nas ¢eka v nasledujicim
dile.
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Uzivatelsky software

maxon rizeni EPOS
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V tomto dile serialu se seznamime s pro-
stiedim programu Epos User Interface. Ten
je dodavan na CD ROMu spolecné s jednot-
kou EPOS a nebo lze bezplatné stiahnout
z internetovych stranek vyrobce (www.ma-
xonmotor.com) v sekci ,,Services”.

Z obréazku je patrné, Ze program je rozdélen
do nékolika ¢asti. Jak byva zvykem u programt
uréenych pro operacni systém Microsoft Win-
dows, ovlddani je velice jednoduché a intuitiv-
ni, pomoci nabidek a ovlddacich tlacitek.

V horni ¢ésti je umisténa rozbalovaci nabidka
(viz obr. - znacka 1) sklddajici se z ndsleduji-
cich prvku:

® Polozka ,,File” obsahuje prikazy pro préci se
soubory firmware a pro ukonceni ¢innosti
programu

@ Polozka ,,Communication” obsahuje prikazy
pro nastaveni parametrii komunikace mezi
osobnim pocitacem a fidicimi jednotkami
EPOS

@ Polozka ,,Status” obsahuje prikazy pro ¢teni
stavu pripojenych jednotek a k jejich resetu

® Polozka ,,Parameter” obsahuje pfikazy pro
préci s parametry jednotek, pro uloZeni para-

metrt jednotek a pro nastaveni tovdrnich
hodnot jednotky

® Polozka ,,Service” obsahuje parametry slou-
zici k aktivaci servisntho médu jednotky.
Tento reZim je pro bézného uzivatele nedo-
stupny

® Polozka ,,Wizards” obsahuje prikazy pro
spusténi konfigura¢nich pruvodcu. Ty jsou
uréeny pro snadnéjsi nastaveni parametrt
jednotek EPOS

® Polozka ,,View” obsahuje prikazy pro nasta-
veni vzhledu programu

® Polozka ,Help” obsahuje ptikazy slouZici
k vyvolani napovédy.

Pod hlavni nabidkou se nachdzi panel néstro-
ju (pokud nikoli, je treba jej zapnout volbou
,, View->Toolbar” hlavni nabidky, viz obr. -
znacka 2). Obsahuje nekolik grafickych tlaci-
tek, kterd maji funkce duleZitych prikazu hlav-
ni nabidky.

Po levé strané je umistén pruh pravodct,
usnadnujicich nastaveni (viz obr. - znacka 3).
Nejvétsi prostor hlavniho okna zabiraji slozky
s nastavenim jednotlivych opera¢nich médu
a s diagnostikou stavu ridici jednotky EPOS.
Pod témito slozkami (viz obr. - znacka 4) se

nachdzi okno obsahujici pripadné chybové hla-
Seni (viz obr. - znacka 5). Na spodnim okraji
hlavniho okna je pak umistén stavovy panel (po-
kud nikoli, je tieba jej zapnout v poloZce hlav-
ni nabidky ,,View->Status bar”, viz obr. - znac-
ka 6 ) zobrazujici provozni stavy jednotek.

Jako prvni krok po pripojeni jednotky k osob-
nimu podéitaci je tfeba pomoci programu nasta-
vit zdkladni parametry. To se provadi pomoci
pruvodce nastavenim ,,Startup Wizard”. Pru-
vodce se muZze spoustét automaticky po spusté-
nf programu (pokud je zvolena moZnost ,,Au-
tostart” polozky ,,Wizards” hlavni nabidky), ne-
bo manudlné volbou ,,Wizards->Startup Wiza-
rd” hlavni nabidky a nebo tlacitkem ,,Startup
Wizard” v panelu pruvodcu.

Pruvodce prvotnim nastavenim ,,Startup Wi-
zard” nds v nékolika krocich provede konfigu-
raci jednotky EPOS. Prvnim krokem je dotaz,
zda uzivatel peclivé Cetl dokument ,,Getting
Started” doddvany k jednotce. Tuto skutecnost
potvrdime tlacitkem ,,Confirm that you’ve read
the Getting started document” a pokracujeme
stisknutim tlacitka ,,Next”.

V dal$im kroku je tfeba nastavit parametry
komunikace mezi osobnim pocitacem a jednot-
kou EPOS. Pruvodce ddvd na vybér pripojen{
jednotky pomoci RS232 & CANBus. Ve vétsi-
né piipadu volime ,,via RS232”. Nésleduji dals{
parametry komunikace. ,Interface” zpravidla
obsahuje hodnotu ,,RS232”. , Serial Port” ozna-
Cuje port, pres ktery je jednotka pripojena, napfr.
,COM1”. “Baudrate” doplnime rychlosti pre-
nosu dat napf. ,,38400” baudu za sekundu. Na-
staveni komunikace je moZno rovnéZz provést
automaticky tlac¢itkem ,,Search communication
settings “.

Po dspésném nastaveni miZeme pokratovat
tla¢itkem ,,Next”. V dal$im kroku je tfeba zvo-
lit typ pouzitého motoru. Jednoduchym zaSkrt-
nutim prislusného prvku ,,Maxon DC motor”
¢i “Maxon EC motor” zvolime komutatorovy
¢i elektronicky komutovany motor. Pokracuje-
me tlacitkem ,,Next”. Parametry motoru, které
jednotka EPOS potfebuje pro svou funkci, do-
plnime do editaénich poli. V pripadé, Ze vyu-
zivame EC motor, vyplnime nejprve pocet p6-
lovych dvojic stroje. Dal§imi zaddvanymi pa-
rametry jsou:

® Maximadlni povolend rychlost (,,Max. per-
missible speed”) fadek ¢. 9

® Maximalni odebirany proud (,,Max. continu-
ous current”) fadek ¢.10

@ Tepelna Casova konstanta vinuti (,,Thermal
time constant winding”) fadek ¢. 21.

Jejich hodnotu Ize vyhledat v katalogu
MAXON MOTOR na zminénych fadcich. Vy-
plnéni potiebnych ddaju potvrdime tlacitkem
WNext”.

Nastaveni jednotky pokracuje zaddnim typu
snimace polohy. Pouzivdme-li komutitorovy
stroj, muzeme zvolit dvoukanélovy ¢&i tifkandlo-
vy inkrementdlni snimac¢ polohy. PouZivdme-li
elektronicky komutovany stroj, muZeme kromé
dvou piedchozich snimac¢u zadat snimac s Hal-
lovymi sondami. Ten v§ak md pro fizeni polohy
malou hustotu signdlu, na coZ nds pruvodce
upozorni. Zadani snimact polohy ukon&ime tla-
Citkem ,,Next”.

V dal$im kroku zapiSeme do edita¢niho pole
,-Encoder Resolution” pocet inkrementa snima-
e polohy na jednu otd¢ku hridele motoru.

ZaSkrtnutim prvku ,,Enhanced Startup Wizard
Mode” miZeme nastavit nékolik dal§ich para-
metri pohonu, jako je maximéln{ rychlost otdce-
ni hiidele motoru v rezimu proudové smycky
(,Max. speed in current mode”) ¢i maximalni
dovolend odchylka polohy v reZimu polohové
smycky (,,Max. following error”). Nasledujici
krok rekapituluje zadané parametry, které po
stisku tla¢itka ,,Finish” muZeme uloZit do pamé-
ti jednotky EPOS.

Nastaveni nové jednotky EPOS vyZaduje po
ukoncen{ prace s pruvodcem prvotnim nastave-
nim vlozit soubor s firmware. Ten je umistén ve
stejné sloZce, kam byl nainstalovdn program
EPOS User Interface v podslozkdch Firmware-
Files. Po dspé$ném vloZeni tohoto souboru je
jednotka schopna provozu.

Vyse zminény postup je platny pro verzi
programu EPOS User Interface verze 2.00.
Pro jiné verze muZe byt prvotni nastaveni
odlisné.

ING. JIRi HNizDIL

V pristim dile bude uveden zpusob nasta-
veni reguldtoru proudu, rychlosti a polohy.

maxon motor

driven by precision
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Nastaveni regulatoru

maxon rizeni EPOS

Regulation Tumng [Node 1] =lolx
1
FRegulator to Tune ﬁsr.;: Regulato N
© o Currend otor]
Perlormance Index  |Inicral of ior) i | /-' :'__,’
/ /
Step Type @—Fﬂ 2 Pagition Step Y
{ Encodes)
Profie Positon Step i ac s
@ (9 0y
The EPOS 1 is enchled! Tuning Mode 410 Turing v

Best Tuning A Ne:t Evaluation Setting

| Pesfesmance Index | P-Gan | |-r;¥ | DGain | Auto | Name | Valse Deks |
B 1248 1203 87 1272 Proportional Gamn -

M IntegalGain 67 0w

Turing History B Diferentisl Gain 1272 0 @

| Peformance Index | P-Gan | I-Gain | D-Gain |
B 1252 1323 87 1272 |Turing Process is RUNNING!
0O 1248 1202 87 1272
O 130 1203 67 1272 <
0O 1355 1083 62 1145 <
O 52 %3 57 1018 "f
0O 1564 243 52 381 E
0O 1784 723 47 764 -
0O 2084 §03 42 837 E
O 203 03 42 837 z
O 21 803 42 510 -
O 2a 503 88 510 2
O 2232 503 56 510
O 2zmz 483 55 510

|Perfomancs IndexVariation: 2.42%

Pro optimalni Fizeni proudu tekouciho do
vinuti motoru, rychlosti a polohy hridele mo-
toru obsahuje jednotka EPOS prislusné re-
gulatory. Tento dil serialu se zabyva optimal-
nim nastavenim jednotlivych konstant regu-
latoru. EPOS obsahuje proporcionalné - inte-
gracni (PI) regulator proudu, proporciondlné
- integracni (PI) regulator rychlosti a propor-
cionalné - integracné - deriva¢ni (PID) regu-
lator polohy. Regulitor proudu je podrizenou
smyckou regulatoru polohy nebo rychlosti.

Volba konstant reguldtoru je velice indivi-
dudlnf a zdleZi na typu pouZitého motoru a na
charakteru zatéze. V teoretické roviné exis-
tuje mnoho zpuasobu, jak pozadované kon-
stanty urcit, napf. metodou optimédlniho mo-
dulu nebo metodou symetrického optima. Je
nutné presn¢ zndt prenosové funkce jednotli-
vych ¢dsti pohonu, tj. vikonové elektroniky,
motoru, snimace, fizené soustavy, a ty dosa-
dit do vypoctu regulacnich smycek. Celd
operace je ¢asové ndro¢néjsi a komplikova-
néjsi, jestlize pozadované prenosové funkce
nejsou k dispozici. Optimdlni nastaveni re-
gulédtorl je mozno zjistit rovnéz z odezvy vy-
stupni veli¢iny na zménu vstupni veli¢iny,
kterou maze byt proud, rychlost nebo polo-
ha. Nalezené konstanty se pak manudlné vlo-

7{ do paméti jednotky EPOS.

Jednotka EPOS nabizi uZivateli automatické
optimdlni nastaveni reguldtort. Je to zdsadni
prednost ridici jednotky EPOS. K nastaveni re-
guldtoru slouzi pruvodce ,,Regulation tuning”.
Okno tohoto pruvodce je vidét na obrazku. Pru-
vodce 1ze spustit pomoci hlavni nabidky v po-
loZce ,,Wizards->Regulation tuning” nebo v pa-
nelu pravodcu pod oznalenim ,,Regulation tu-
ning”. Okno se sklddd z nésledujicich prvka:

® Rozbalovaci nabidka oznacend 1 ,,Regulator
to tune” slouzi k vybéru regulétoru, jehoz
konstanty se nastavuji

@ Rozbalovaci nabidka oznacena 2 ,,Performan-
ce index” slouZi k vybéru kritéria, na které bu-
de reguldtor optimalizovan. Regulator proudu
a polohy umoznuje jako toto kritérium zvolit
integral z absolutni odchylky mezi Zddanou
a skutecnou hodnotou proudu ¢i polohy, nasta-
veni reguldtoru rychlosti 1ze optimalizovat
podle integrélu z druhé mocniny odchylky
mezi zddanou a skutec¢nou hodnotou rychlosti.

® Rozbalovaci nabidka oznacenad 3 ,,Step type”
slouZi k vybéru prabéhu veli¢iny na vstupu
reguldtoru

@ Pole oznacené 4 ,,Step” zobrazuje hodnotu
pozadované veliCiny na vstupu reguldtoru

@ Tlacitko oznacené S ,,Enhanced” slouZzi k po-
drobnéjsimu nastaveni prabéhu pozadované
veli¢iny na vstupu

@ Pole oznacené 6 oznacuje stav indikacniho
svétla na jednotce EPOS

@ Pole oznacené 7 ,.Best Tuning” obsahuje
optimdlni kombinaci konstant regulétoru
v prubéhu ladéni

@ Pole oznacené 8 ,, Tuning history” obsahuje
seznam vSech kombinaci konstant reguldto-
ru, testovanych béhem ladéni. Ciselny tdaj
,Performance Index” kazdé radky je mirou
odchylky skute¢ného prubéhu regulované
veli¢iny od poZadovaného prubéhu pro pri-
slu$nd zesileni. Program vybere fadku s nej-
niz$im ¢iselnym ddajem jako optimdlni na-
staveni

® Tlacitko oznacené 9 ,,FreeRunning Mode
Active” prepind mezi rezimy, kdy jednotlivé
kroky ladéni na sebe navazuji bud zcela au-
tomaticky, plynule za sebou, nebo manudlné,
vzdy po stisku tlacitka 11 ,,Tuning step”

@ Tlacitko oznacené 10 ,,Start tuning” spousti
proces ladéni reguldtoru

@ Tlacitko oznacené 11 ,, Tuning step” v manu-
alnfm reZimu slouZ{ pro aktivaci ndsledujici-
ho ladiciho kroku

@ Tlacitko oznacené 12 ,,Save Regulation Ga-
ins” uloZi konstanty regulatoru do paméti
jednotky EPOS

@ Tlacitko oznacené 13 ,,Manual” vyvold né-
povedu

® Rozbalovaci nabidka oznacend 14 ,,Tuning
mode” umoznuje vybér manudlniho ¢i auto-
matického ladéni reguldtort

@ Pole oznacené 15 ,Next Evaluation Setting”
obsahuje kombinaci konstant regulatoru
pouZzitou v ndsledujicim kroku ladéni.

® Grafické pole oznacené 16 obsahuje prabéh
pozadované a skutecné veliiny

® Grafické pole oznacené 17 obsahuje prabéh
chyby mezi poZadovanou a skute¢nou velici-
nou

@ Tlacitko oznacené 18 ,,Close regulation tu-
ning” ukon&f préci pravodce.

Regulétory je tfeba nastavit v poradi proudo-
vy, rychlostni a polohovy.

Nastaveni reguldtoru v automatickém reZimu

Pro automaticky reZim vybereme z rozbalo-
vaci nabidky ,,Tuning mode” moZnost ,,Auto
tuning”.

Nastaveni regulatoru proudu

Nastaveni proudového reguldtoru se déje pri
zablokované hrideli motoru, aby indukované
napéti ve vinuti otd¢ejiciho se motoru nemelo
vliv na regulator. Privodce na zablokovéni upo-

zorni. V rozbalovaci nabidce ,,Regulator to tu-
ne” zvolime ,,Current regulator”, zablokujeme
hfidel motoru a stiskneme tladitko ,,Start tu-
ning”. Hiidel motoru md tendenci se otalet.
V poli ,, Tuning history” se zobrazuji pouZzité
konstanty reguldtoru, grafickd pole zobrazuji
prubéhy pozadovaného a skute¢ného proudu
a jejich odchylky. Pokud je skute¢nda hodnota
v grafickém okné zobrazena Cervenou barvou,
je soucasné nastaveni konstant reguldtora hors{
nez nastaveni v predchozim pripadé, pokud je
zobrazena zelenou barvou, pak je kombinace
konstant reguldtoru lepsi nez v predchozim pri-
padé. Prabéh ¢erné barvy reprezentuje Zddanou
hodnotu.

Nastaveni regulatoru rychlosti

Po ukonceni ladéni regulatoru proudu vybere-
me v rozbalovaci nabidce ,,Regulator to tune”
moznost ,, Velocity regulator” a cely proces opa-
kujeme nyni jiz bez zablokované hridele. Ta se
ota&{ dle zvoleného prubéhu.

Nastaveni regulatoru polohy

Vybereme nastaveni reguldtoru polohy a cely
proces opakujeme.

Nastaveni reguldtoru v manudlnim reZimu

V rozbalovaci nabidce ,,Tuning mode” vybe-
reme moznost ,,Manual tuning”. Ladéni kon-
stant reguldtoru v manudlnim reZimu se prova-
di podobnym zpusobem jako v automatickém
reZimu. Reguldtor proudu vyZaduje zablokovat
hiidel motoru. Stiskneme tlaéitko ,,Start tu-
ning”. Jednotlivé konstanty reguldtoru se modi-
fikuji ,.dvojklikem” na polozky pole ,Next
Evaluation Setting”. Po zméné konstant stisk-
neme tlacitko ,,Tuning step”, jednotka EPOS
provede jeden ladici cyklus. Grafickd pole opét
zobrazuji odezvy vystupni veli¢iny na zménu
veli¢iny vstupni. Pokud jsme s odezvou spoko-
jeni, muZeme prejit k nastaven{ konstant regu-
l4toru rychlosti a polohy.

Prubéh zddané veli¢iny na vstupu regulétoru
1ze zadat stisknutim tlacitka ,,Enhanced”.

Pied ukon¢enim pruvodce tlacitkem ,,Close
regulation tuning” uloZime konstanty do pamé-
ti jednotky EPOS tlacitkem ,,Save Regulation
Gains”.

ING. JIRi HNizDIL

V pristim dile se budeme zabyvat jednotkou
EPOS v rezimu Fizeni proudu. Na samotny zd-
ver jesté jeden prakticky poznatek. Pokud jste
v situaci, kdy nastaveni reguldtoru proudu
a rychlosti probehne korektné a nastaveni re-
guldtoru polohy zpusobi chybu ,,Max. Follo-
wing Error”, zkontrolujte sprdavnost pripojeni
motoru k ridici jednotce EPOS, tj. polarita
u komutdtorovych stroju a sled fazi u elektro-
nicky komutovanych stroju.
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Dnesni dil serialu se zabyva jednotkou
EPOS v médu rizeni proudu. Regulitor
proudu udrzuje konstantni proud tekouci
do vinuti. U komutatorovych motoru s per-
manentnimi magnety a u elektricky komu-
tovanych motoru plati linearni zavislost
mezi proudem a momentem na hrideli.
Proto je tento méd vhodny vsude, kde je
treba dodrzovat konstantni moment. Ty-
pickym prikladem mohou byt navijeci me-
chanismy.

Obrazek ukazuje grafické prostiedi EPOS
USER INTERFACE a jeho zdlozku Current
mode. Pravée tato zdloZka je urena k ovladani
fidici jednotky EPOS v rezimu konstantniho
proudu. Current mode obsahuje ndsledujici
ovladaci prvky:

@ pole Status, znacka 1, indikuje stav jednotky
shodné s indika¢ni LED diodou na desce

s plosnymi spoji fidici jednotky EPOS
@ pole Active Operation Mode, znacka 2, ob-

sahuje ndzev mddu, ve kterém jednotka pra-

cuje. V tomto pripade je to Current Mode,
oznacujici proudovy méd

@ tlacitko Activate Current Mode, znacka 3,
slouzi k prepnuti jednotky do médu fizen{
proudu

@ cditaéni pole Setting Value, znacka 4, slouzi

k zadéani hodnoty proudu, ktery ma jednotka

EPOS udrzovat
@ editacni pole Proportional Gain, znacka 5,

slouZi k zad4ni hodnoty proporciondlniho zesi-

leni PI regulétoru proudu. Pole je predem vypl-
néno hodnotou ziskanou pfi ladén{ reguldtoru

@ cditacni pole Integral Gain, znacka 6, slouzi
k zadani hodnoty integracniho zesileni PI re-
gulatoru proudu. Pole je predem vyplnéno
hodnotou ziskanou pii ladéni regulatora

@ tlacitko Epos is Enabled/Disabled, znacka
7, slouZi k uvedeni fidici jednotky EPOS do
aktivniho stavu

@ tlacitko Set Current, znacka 8, slouzi k aktu-
alizaci nastavenych parametri v paméti jed-
notky. Po jeho stisknuti se motor rozto¢i
v nastaveném proudovém maédu

@ tlacitko Halt, znacka 9, slouZi k zastaveni
hridele motoru a naslednému prepnuti fidic{
jednotky do neaktivniho rezimu

@ Editacni pole Continous Current Limit,
znacka 10, slouzi k zadani hodnoty maximal-
niho trvalého proudu. Pole je pfedem vyplné-
no hodnotou zadanou v privodci prvotnim
nastavenim

@ editacni pole Output Current Limit, znacka
11, slouZzi k zaddn{ hodnoty maximalniho
proudu. Pole je pfedem vyplnéno hodnotou,
kterd reprezentuje dvojndsobek hodnoty ma-
ximalniho trvalého proudu

@ cditacni pole Max. Speed, znacka 12, obsa-
huje hodnotu maximalni rychlosti hiidele
motoru. Pole je predem vyplnéno hodnotou
zadanou v pravodci prvotnim nastavenim

@ pole Current Actual Value, znacka 13, ob-
sahuje okamzitou hodnotu proudu

@ pole Current Demand Value, znacka 14 ob-
sahuje pozadovanou hodnotu proudu.

Pro praci v médu fizeni proudu je treba ak-
tivovat jednotku tlacitkem EPOS is Ena-
bled/Disabled. Nastavime hodnotu Enabled.

V dal$im kroku spustime mdd fizeni proudu
tlac¢itkem Activate Current Mode. Do editac-
niho pole Setting Value zapiSeme poZadova-
nou hodnotu proudu. Tato hodnota muZe na-
byvat kladnych i zdpornych hodnot. Znamén-
ko zohlednuje smér otd¢eni hiidele motoru.
Tlacitkem Set Current uloZime nastavenou
velikost proudu do paméti jednotky EPOS.
Pokud je nastaveny proud dostate¢ny k rozbé-
hu motoru, za¢ne se hfidel motoru otadet.
Hodnoty Zddaného a skute¢ného proudu vinu-
tim miZeme pozorovat v polich Current Actu-
al Value a Current Demand Value. Tlacitkem
Halt ukonéime Cinnost jednotky v rezimu fi-
zeni proudu.

Hodnoty Continous Current Limit a Out-
put Current Limit

Pokud jsme pomoci pruvodce prvotniho
nastaveni spravné zadali parametry motoru,
dokaze EPOS ochrdnit motor proti prehrati.
Jednotka EPOS rozliSuje dvé mezni hodno-
ty proudu a omezuje proud na jednu z nich
podle toho, jaka je okamzitd teplota vinuti.
EPOS prubézné v kratkych Easovych inter-
valech uskutecnuje vypocet okamzité teplo-
ty vinuti motoru. PouZije matematicky
vztah s vyuZitim hodnoty Thermal time con-
stant winding, kterd byla vloZena pomoci
pruvodce. Do vztahu dédle dosazuje integral
i’t, ktery reprezentuje velikost tepelnych
ztrdt. Okamzity proud i prubézné méii. Ca-
sové intervaly vypoctu jsou pritom zlom-
kem hodnoty casové tepelné konstanty vi-
nuti Thermal time constant winding. Pokud
vypoctend teplota vinuti nepfresdhne kritic-
kou mez, kterd je definovand v paméti fidi-
ci jednotky EPOS, jednotka omezi proud na
Output Current Limit. Jestlize vypoctend
teplota vinuti presdhne kritickou mez, jed-
notka omezi proud na niz§i hodnotu Conti-
nous Current Limit. Tato ochrana je vhodna
zejména u dynamicky ndro¢nych aplikaci,
jako je napriklad Casté reverzovani hridele
motoru.

ReZim Fizeni proudu v aplikacich

Firma maxon doddvd mimo fidiciho progra-
mu EPOS USER INTERFACE také progra-
mové knihovny. Jde o knihovny DLL pro ovla-
dani jednotky EPOS pomoci uZzivatelsky vy-
tvorenych programa. Knihovny se dodévaji
pro nésledujici vyvojové prostredky: Borland
Delphi, Borland C++ Builder, Microsoft Visu-
al C++, Microsoft Visual Basic a National In-
struments Labview. Déle je k dispozici doku-
mentace Communication Guide, kde je pres-
né popsén format objekta posilanych po sbér-
nici RS232 a CANBus. Ty slouZi k obsluze

fidici jednotky pomoci programovatelnych au-
tomatu. Price se softwarovymi knihovnami je
velice jednoduchd. Knihovny je moZno stéh-
nout z internetovych stranek, sekce Services -
>Download, v¢etné podrobné dokumentace
a nazorného prikladu ve vSech zminénych vy-
vojovych jazycich.

Priklad programu

Vyuziti proudového médu jednotky EPOS ve
vlastni aplikaci v jazyce BORLAND Delphi lze
demonstrovat ndsledujicim jednoduchym pro-
gramem. Prvni st programu za piikazem be-
gin spousti motor v proudovém médu s 50 mA,
druhd ¢ast za dal§im ptikazem begin ukoncuje
¢innost motoru v daném maédu.

uses Definitions; /* Pridd definic¢ni soubor
Jednotky EPOS do programu*/

Var /* Definice proménnych*/

Handle: Longint; /*Promenna oznacujici
identifikdtor propojeni*/

Error: Longword; /* Promenna oznacujici chy-
bovy kod funkci*/

Begin /*Sekvence pro provoz jednotky v prou-
dovem modu*/

Handle:=VCS_OpenDevice(‘EPOS’,MAXO
N_RS232’’RS232’’COM1’, Error) ; /*Funkce
pro otevreni komunikace mezi PC a EPOS*/

VCS_SetProtocolStackSettings(Handle,
38400,100 Error); /* Funkce pro nastaveni para-
metru prenosu po rs232. Parametr nastaveny na
hodnotu 38400 oznacuje komunikacni rychlost.
Parametr nastaveny na hodnotu 100 oznacuje
casovou prodlevu pri komunikaci v ms*/

VCS_SetEnableState(Handle,1 ,Error); /*Akti-
vace jednotky. Parametr o hodnote 1 oznacuje
node, tj. cislo uzlu jednotky*/

VCS_SetOperationMode(Handle,1,-3,Error);
[*Nastavit proudovy rezim. Parametr o hodnote
1 oznacuje node, tj. cislo uzlu jednotky, parame-
tr -3 oznacuje proudovy rezim jednotky*/

VCS_SetCurrentMust(Handle,1,50 Error);
/*Nastavit pozadovanou hodnotu proudu. Para-
metr o hodnote 1 oznacuje node, tj. cislo uzlu
Jednotky, parametr 50 pozadovany proud v mA*/

end;

begin /*sekvence pro ukonceni cinnosti jedno-
thky*/

VCS_SetQuickStopState(Handle,1 ,Error);
[*Zastavi hridel motoru*/

VCS_SetDisableState(Handle,1 ,Error); /*De-
aktivuje jednotku. Parametr o hodnote 1 ozna-
cuje node, tj. cislo uzlu jednotky*/

end;

V pristim dile se budeme zabyvat ridici jed-
notkou EPOS v reZimu Fizeni rychlosti.
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Ridici jednotka EPOS umoiiiuje Fidit
rychlost otaceni hiidele motoru ve dvou
riznych médech. Jde o méd Fizeni rychlos-
ti vyuZitim odezvy reguldtort a méd Fizeni
rychlosti s vytvorenim profilu. Tento dil se
zabyva prvnim ze zminénych rychlostnich
modi. Pribéh rychlosti motoru pii skokové
zméné poZadované rychlosti je vysledkem
¢innosti regulatori s nastavenymi zesilenimi
a se zrychlenim podle nastaveného pripust-
ného proudu. Jako prakticky priklad pouZi-
ti tohoto médu uved me napf. rizné doprav-
niky na dopravu technologickych casti ¢i
surovin.

Na obrdzku je zobrazeno okno programu
EPOS USER INTERFACE a jeho zdlozka
Velocity Mode. Prvky na této zdloZce slouzi
k ovldddn{ fidici jednotky EPOS v médu fize-
ni rychlosti. Tato zdloZka obsahuje ndsledujici
ovlddaci prvky

® Pole Status, znacka 1, indikuje stav jednot-
ky. Stav tohoto pole kopiruje stav indikacni
LED diody umisténé na jednotce

@ Pole Active Operation Mode, znacka 2,
obsahuje nazev mddu, ve kterém jednotka
pracuje. V tomto pfipad¢ obsahuje hodnotu
Velocity Mode, kterd oznacuje rychlostni
maéd

@ Tlacitko Activate Velocity Mode, znacka 3,
slouZ{ k prepnut{ jednotky do médu fizeni
rychlosti

@ Editacni pole Setting Value, znacka 4, slouZ{
k zaddni hodnoty poZadované rychlosti

@ Editacni pole Proportional Gain,
znacCka 5, slouzi k zaddn{ hodnoty
proporciondlniho zesileni PI reguldto-
ru rychlosti. Pole je pfedem vyplnéno
hodnotou ziskanou b&hem ladéni regu-
latord

@ Editacn{ pole Integral Gain, znacka 6, slouZ{
k zaddn{ hodnoty integra¢niho zesileni PI
reguldtoru rychlosti. Pole je opét predem
vyplnéno hodnotou ziskanou pfi ladéni regu-
latora

@ Tlacitko Epos is Enabled/Disabled, znacka
7, slouZ{ k uvedent{ fidici jednotky EPOS do
aktivniho nebo neaktivniho stavu

® Tlacitko Set Velocity, znacka 8, slouZz{
k aktualizaci nastavenych parametrt
v paméti jednotky. Stisknutim tlacitka se
motor roztoc¢i poZadovanou rychlosti, kterd
byla zaddna pomoci editacniho pole Setting
Value, viz. znacka 4

@ Tlacitko Halt, znacka 9, slouZi k zastaven{
hridele motoru a k ndslednému prepnutf{ jed-
notky do neaktivniho stavu

® Pole Velocity Actual Value, znacka 10, obsa-
huje okamZitou hodnotu rychlosti oticen{
hridele motoru

® Pole Velocity Demand Value, znacka 11,
obsahuje poZadovanou hodnotu rychlosti
otdCeni hiidele motoru.

Pro praci v médu fizeni rychlosti je tfe-
ba nejprve jednotku aktivovat stisknutim
tlac¢itka Epos is Enabled/Disabled tak, aby
tlacitko obsahovalo text Enabled. V dal§im
kroku spustime mdd fizeni rychlosti stisk-
nutim tlacitka Activate Velocity Mode. Do
editacniho pole Setting Value zapiSeme
poZadovanou hodnotu rychlosti otd¢en{ hfi-
dele motoru. Tato hodnota miZe nabyvat jak
kladnych, tak zdpornych hodnot. Znaménko
uréuje smér otdceni hfidele motoru. Tla-
¢itkem Set Velocity uloZime poZadovanou
hodnotu rychlosti do paméti fidici jednotky
EPOS. Hridel motoru se zacne otdcet. Hod-
noty zZddané a skutecné rychlosti otd¢eni
hridele motoru se zobrazuji v polich Velo-
city Actual Value a Velocity Demand Value.
Tlaéitkem Halt ukoncime ¢innost jednotky
reZimu fizenf rychlosti.

REZIM RIZENi RYCHLOSTI V APLIKACICH
Podobné jako v pripadé€ fizeni proudu
Ize i zde vyuZit doddvanych softwarovych
knihoven. Ndsledujici priklad demonstru-
je jednoduchy program v jazyce Borland
Delphi.vyuZivajici fidici jednotku EPOS
v médu fizenf rychlosti. Program v prvnf
¢dsti navaze komunikaci s jednotkou, nasta-
vi prenosové parametry, aktivuje jednotku
a rozto¢i hiidel na rychlost 1000 otdcek za
minutu. Druhd ¢dst programu slouZi k ukon-

¢eni ¢innosti jednotky a tudiz i k zastaveni
otaceni hiidele motoru.

uses Definitions; /*Pridd defini¢ni soubor jed-
notky EPOS do programu*/

Var /*Definice promé&nnych*/

Handle : Longint; /*Promenna oznacujici
Identifikdtor propojeni*/

Error : Longword; /*Promenna oznacujici chy-
bovy kod funkci*/

Begin /* Sekvence pro provoz jednotky

v rychlostnim modu*/
Handle:=VCS_OpenDevice(,EPOS‘,'MAXON_
RS232¢,'RS232¢,*COM1° Error); /* Funkce pro
otevreni komunikace mezi PC a EPOS*/

VCS_SetProtocolStackSettings(Handle,38400,
100,Error); /* Funkce pro nastaveni parametru
prenosu po rs232. Parametr nastaveny na hod-
notu 38400 oznacuje komunikacni rychlost,
parametr nastaveny na hodnotu 100 oznacuje
casovou prodlevu pri komunikaci v ms*/
VCS_SetEnableState(Handle, 1,Error); /*Akti-
vace jednotky. Parametr o hodnote 1 oznacuje
cislo uzlu jednotky*/
VCS_SetOperationMode(Handle, 1,-2,Error);
/*Nastavit proudovy rezim. Parametr o hodno-
te 1 oznacuje cislo uzlu jednotky, parametr -2
oznacuje rychlostn{ rezim jednotky*/
VCS_SetVelocityMust(Handle,1,1000,Error);
/*Nastavit pozadovanou hodnotu rychlosti.
Parametr o hodnote 1 oznacuje cislo uzlu jed-
notky, parametr 1000 pozadovanou rychlost

v ot/min*/

end;

begin /* sekvence pro ukonceni cinnosti jed-
notky*/

VCS_SetQuickStopState(Handle, 1,Error);
/*Zastavi hridel motoru*/
VCS_SetDisableState(Handle,1,Error); /*
Deaktivuje jednotku. Parametr o hodnote 1
oznacuje cislo uzlu jednotky*/
end;

V pristim dile se budeme zabyvat Fidici
jednotkou EPOS v reZimu fizeni rychlosti
s vytvorenim rychlostniho profilu.

maxon motor
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MOD RiZENi RYCHLOSTI S VYUZITIM PROFILU

Dalsim z modu Fizeni rychlosti je mod Fize-
ni rychlosti s vytvofenim profilu. PoZadovany
pribéh rychlosti hiidele motoru je vytvoren
v bloku oznacovaném jako generdtor profilu
na zdkladé parametrii zadanych uZivatelem.
UZivatel zadd parametry rozjezdové a dojez-
dové rampy a poZadovanou rychlost hiidele
motoru.

Na obrdzku je okno programu EPOS USER
INTERFACE a jeho zdloZka Profile Velocity
Mode. Prvky na této zdloZce slouZi k ovladani
fidici jednotky EPOS v mddu fizeni rychlosti
s vytvorfenim profilu rychlosti. Tato zdlozka
obsahuje ndsledujici ovlddaci prvky

® Pole Status, znacka 1, indikuje stav jednotky.
Stav tohoto pole kopiruje stav indika¢ni LED
diody umisténé na jednotce.

@ Pole Active Operation Mode, znacka 2, obsa-
huje ndzev médu, ve kterém jednotka pracu-
je. V tomto piipadé€ obsahuje hodnotu Profile
Velocity Mode, jeZ oznacuje rychlostni méd
s vytvofenim profilu.

® Tlacitko Activate Profile Velocity Mode,
znacka 3, slouZ{ k prepnuti jednotky do médu
fizeni rychlosti s vytvofenim profilu.

@ Editacni pole Target Velocity, znacka 4, slouz{
k zaddn{ hodnoty poZadované rychlosti.

® Rozbalovaci nabidka Profile Type, znacka
5, slouzi k vybéru tvaru profilu, se kterym
budou vytvoreny rozbéhové a dob&hové
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rampy. UZivatel md na vybér lichobéznikovy
¢i sinusovy priibéh rampy. Sinusovy pribéh
rampy je generovdn funkcf sin® Casu.

@ Editacn{ pole Profile Acceleration, znacka 6,
slouZ{ k zaddni hodnoty zrychlen{ pro rozb¢-
hovou rampu. Hodnota zrychleni se zaddvd
v otdc¢kdch za minutu za sekundu.

@ Editacni{ pole Profile Deceleration, znacka 7,
slouZ{ k zaddn{ hodnoty zpomaleni pro dob¢-
hovou rampu. Hodnota zpomalen{ se zaddva
v otackdch za minutu za sekundu.

® Tlacitko Set Velocity, znacka 8, slouZi k aktu-
alizaci nastavenych parametrd v paméti jed-
notky. Stisknutim tlacitka se motor roztoci po
rozb&hové rampé na poZadovanou rychlost,
kterd byla zaddna pomoci editacniho pole
Target velocity, viz znacka 4.

® Tlacitko Epos is Enabled/Disabled, znacka
9, slouZi k uveden{ fidici jednotky EPOS do
aktivniho nebo neaktivniho stavu.

® Tlacitko Halt, znacka 10, slouZi k zastaveni
hridele motoru a k ndslednému prepnuti jed-
notky do neaktivniho stavu.

@ Editacni pole Max. Profile Velocity, znacka
11, slouZi k zaddn{ maximdln{ rychlosti hii-
dele motoru dosaZené v profilu.

® Editacni pole Quick Stop Deceleration,
znacka 12, slouzi k zaddn{ hodnoty limit-
niho zrychleni. Pfi pfekroceni této hodnoty
dojde k zastaven{ hridele motoru a s ndsled-
nym prepnutim jednotky EPOS do neaktiv-
niho stavu
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e-mail: post@mtt.cz
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® Pole Velocity Actual Value, znacka 13, obsa-
huje okamZitou hodnotu rychlosti otdcen{
htidele motoru

® Pole Velocity Demand Value, znacka 14,
obsahuje poZadovanou hodnotu rychlosti
otdcenfi hiidele motoru.

Pro praci v médu fizenf rychlosti s genera-
cf profilu je tfeba nejprve jednotku aktivovat
stisknutim tlac¢itka Epos is Enabled/Disab-
led tak, aby tlacitko obsahovalo text Enabled.
V dalSim kroku spustime mdd fizen{ rychlosti
s vytvofenim profilu stisknutim tlacitka Acti-
vate Profile Velocity Mode. Do edita¢niho pole
Target Value zapiSeme poZadovanou hodnotu
rychlosti otd¢eni hiidele motoru. Tato hodno-
ta miZe nabyvat jak kladnych, tak zdpornych
hodnot. Znaménko urcuje smér otdceni hiidele
motoru. Ddle miiZeme vloZit hodnoty Profi-
le Acceleration pro velikost zrychleni hi{dele
motoru pfi rozbéhu a Profile Deceleration pro
velikost zpomaleni hridele motoru pfi dob&hu.
Pribéh rampy, podle které se bude rychlost hii-
dele motoru ménit, je mozné zvolit nabidkou
Profile Type. Tlacitkem Set Velocity uloZime
pozadovanou hodnotu rychlosti do paméti ridici
jednotky EPOS. Hridel motoru se zac¢ne otdcet,
jeji rychlost se méni v zdvislosti na nastavené
rozbéhové rampé. Hodnoty Zddané a skutec-
né rychlosti otdcen{ hiidele motoru se zobra-
zuji v polich Velocity Actual Value a Velocity
Demand Value. Tlac¢itkem Halt ukon¢ime ¢in-
nost jednotky reZimu fizenf rychlosti. Hridel
motoru se zastavi v zdvislosti na prib&hu dobé-
hové rampy.

REZIM RiZENi RYCHLOSTI S VYTVORENIM
PROFILU V APLIKACICH

Podobné jako v predeslych piipadech lze i zde
vyuzit doddvanych softwarovych knihoven.
Nasledujici priklad demonstruje jednoduchy
program v jazyce Borland Delphi,.vyuZivajici
fidici jednotku EPOS v mdédu fizen{ rychlosti
s vytvorenim profilu. Program v prvni ¢dsti
navdZe komunikaci s jednotkou, nastavi pre-
nosové parametry, aktivuje jednotku a roztoci
hiidel na rychlost 1000 ot/min po rozbéhové
rampé lichobéZnikového pribéhu se zrychle-
nim 100ot/min/s. Druhd ¢dst programu slouzi
k ukoncenf ¢innosti jednotky, a tudiZ i k zasta-
veni otdCeni hfidele motoru po dobéhové rampé
lichobé&znikového charakteru se zpomalenim
10 ot/min/s.

uses Definitions; /*Pridd defini¢ni soubor
jednotky EPOS do programu*/

Var /*Definice proménnych*/

Handle : Longint; /¥Promenna oznacujici Identi-
fikdtor propojeni*/

Error : Longword; /¥Promenna oznacujici chy-
bovy kod funkci*/

Begin /* Sekvence pro provoz jednotky v rych-
lostnim modu*/
H andle: =V C S

OpenDevice(,EPOS‘,"MAXON_RS232°,‘RS232¢
,‘COM 1" Error); /* Funkce pro otevreni komuni-
kace mezi PC a EPOS*/
VCS_SetProtocolStackSettings(Handle,3840
0,100,Error); /* Funkce pro nastaveni parametru
prenosu po 1s232. Parametr nastaveny na hodnotu
38400 oznacuje komunikacni rychlost, parametr
nastaveny na hodnotu 100 oznacuje casovou pro-
dlevu pti komunikaci v ms*/
VCS_SetEnableState(Handle, 1,Error); /*Akti-
vace jednotky. Parametr o hodnote 1 oznacuje cislo
uzlu jednotky*/
VCS_SetOperationMode(Handle, 1,3,Error);
/*Nastavit rychlostni rezim s generaci profilu.
Parametr o hodnote 1 oznacuje cislo uzlu jednotky,
parametr 3 oznacuje rychlostni rezim s vytvorenim
profilu*/
VCS_SetVelocityProfile(Handle,1,1000,100,Err
or); /* Nastavit prubeh rychlostniho profilu. Para-
metr 1 oznacuje cislo uzlu jednotky, parametr 1000
oznacuje zrychleni rozbehove rampy v ot/min/s
a parametr 100 oznacuje velikost zpomaleni dobe-
hove rampy v ot/min/s*/
VCS_MoveWithVelocity(Handle,1,1000,Error);
/*Nastavit pozadovanou hodnotu rychlosti. Para-
metr o hodnote 1 oznacuje cislo uzlu jednotky,
parametr 1000 pozadovanou rychlost v ot/min/s*/
end;
begin /*sekvence pro ukonceni cinnosti jednot-
ky*/
VCS_HaltVelocityMovement(Handle, 1,Error);
/*¥Zastavi hridel motoru po rampe*/
VCS_SetDisableState(Handle, 1,Error); /* Deak-
tivuje jednotku. Parametr o hodnote 1 oznacuje cis-
lo uzlu jednotky*/
end;

V pristim dile se budeme zabyvat fidic{ jednot-
kou EPOS v médu fizen{ polohy. V pfipadé rtiz-
nych nejasnosti, pfipominek ¢i ndmétd miZete

jako zpétnou vazbu na nds ¢ldnek vznést dotaz
na e-mailovou adresu hnizdil@uzimex.cz

maxon motor
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Meod rizeni polohy

maxon frizeni EPOS
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Ridict jednotka EPOS umoZiiuje praco-

vat v reZimu rizeni polohy. Tak jako se déli

rychlostni mod, deli se i polohovy mod na
mod s vytvdienim profilu rychlosti a mod
bez vytvdreni profilu rychlosti. V dnesnim
dile se budeme zabyvat druhym z uvede-
nych modii. Reguldtor polohy je tvofen jako
proporciondlné integracné derivacni - PID.
Jako klasickd aplikace tohoto modu muiZe
slouZit napriklad pfesny roboticky manipu-
ldtor. Presnost Fizeni polohy zdvisi rovnéZ
na presnosti snimace polohy. Inkrementdl-
ni snimace maji vysoké rozliSent, naproti
tomu snimace EC motori s Hallovymi son-
dami je maji nizké. Pro Fizeni polohy jsou
nepouZitelné.

Na obrazku je okno programu EPOS USER
INTERFACE a jeho zdlozka Position mode,
slouZici k ovladani fidici jednotky EPOS v mé-
du fizeni polohy. Tato zdloZka obsahuje ndsle-
dujici ovlddaci prvky:

@ Pole Status, znacka 1, indikuje stav jednotky.
Stav tohoto pole kopiruje stav indika¢ni LED
diody umisténé na jednotce.

@ Pole Active Operation Mode, znacka 2, obsa-
huje ndzev médu, ve kterém jednotka pracu-
je. V tomto pripadé obsahuje hodnotu Positi-
on Mode, kterd oznacuje polohovy mdéd.

@ Editac¢ni pole Setting Value, znacka 3, slouz{
k zaddni hodnoty pozadované polohy. Polo-
ha se uddvd ve Ctvrtindch inkrementu c¢idla
polohy.

@ Editacni pole Proporcional Gain, znacka 4,
slouZi k zaddn{ proporciondlniho zisku regu-
ldtoru polohy.

@ Editacni pole Integral Gain, znacka 5, slouzi

k zaddnf{ integrac¢niho zisku reguldtoru polo-
hy.

® Editacni pole Differncial gain, znacka 6,
slouZ{ k zaddnf{ deriva¢niho zisku reguldtoru
polohy.

® Epos is Enabled/Disabled, znacka 7, slouzi

k uveden{ fidic{ jednotky EPOS do aktivniho
nebo neaktivniho stavu.

@ Tlacitko Set Position, znacka 8, slouzi k aktu-
alizaci nastavenych parametr v paméti jed-

notky. Stisknutim tlacitka se motor pootoci

na pozadovanou polohu, kterd byla zaddna
pomoci editacniho pole ,,Setting Value®, viz
znacka 3.

® Tlacitko Activate Position Mode, znacka 9,
slouZi k pfepnuti fidic{ jednotky EPOS méddu
fizeni polohy.

@ Editacni pole Min. Position limit, znacka 10,
slouZi k zaddn{ minimdln{ krajni pohohy hii-
dele motoru.

@ Editacn{ pole Max. Position limit, znacka 11,
slouZi k zaddni maximdln{ krajn{ pohohy hfi-
dele motoru.

@ Editacni pole Max. Following Error, znacka 12,
slouz{ k zaddn{ velikosti maximdlni odchylky
mezi skute¢nou a Zddanou hodnotou. Pokud se

Zadand a skute¢nd poloha hiidele motoru lis{

o vice Ctvrt inkrementu neZ je hodnota v tomto
poli, nastane chyba Following Error

® Pole Position Actual Value, znacka 13, obsa-
huje okamZitou hodnotu polohy hiidele
motoru.

® Pole Velocity Demand Value, znacka 14,
obsahuje poZadovanou hodnotu polohy hii-
dele motoru.

Pro prdci v médu fizeni polohy je tfeba
nejprve jednotku aktivovat stisknutim tlacit-
ka Epos is Enabled/Disabled tak, aby tlacit-
ko obsahovalo text Enabled. V dal§im kroku
spustime mdd fizeni polohy stisknutim tla-
¢itka Activate Position Mode. Do edita¢niho
pole Setting Value zapiSeme poZadovanou
polohu hiidele motoru. Tato hodnota mtiZe
nabyvat jak kladnych, tak zdpornych hod-
not. Znaménko urcuje smér otdceni hride-
le motoru. Tladitkem Set Position uloZime
pozadovanou hodnotu polohy do paméti
fidici jednotky EPOS. Hfidel motoru se
otd¢i na pozadovanou polohu. PoZadovand
a skutecnd poloha hridele motoru se zobra-
zuji v polich Position Actual Value a Positi-
on Demand Value.

MAXIMALNi A MINIMALNi POLOHA HRIDELE
MOTORU

Praktické aplikace mnohdy vyZaduji oSet-
feni krajnich poloh pojezdu. Vznikaji tak
riznd feSeni pomoci koncovych spinact
v§eho druhu. Ridici jednotka EPOS umoz-
nuje resit tento problém velice elegantné
zaddnim piisluSnych meznich hodnot polo-
hy do editacnich poli Min. Position Limit
a Max. Position Limit. Firmware jednotky
si po zaddni téchto limitnich poloh hlid4d
aktudlni hodnotu polohy hridele motoru,
a pokud se dostane mimo nastavené meze,
dojde k ozndmeni chyby.

UDAJE 0 POLOZE VE CTVRTINACH
INKREMENTU

Pohon s polohovou zpétnou vazbou dosa-
huje pfesnosti polohovdni v zdvislosti na
pouZitém inkrementdlnim snimaci. Inkre-
mentdlni snima¢ generuje napétové impul-
zy uddvajici zménu polohy hifidele motoru.
Z dtvodu nutné identifikace sméru otdcen{
hiidele motoru vytvdri inkrementdlni snimac
dva obdélnikové signdly posunuté o 90 stup-
nd elektrickych. Pri oto¢eni hfidele motoru
o jeden inkrement dojde k vygenerovani dvou
vzestupnych a dvou sestupnych hran. Tak
vzniknou ¢tyfi quad county qc, které vyuZivd
fidic{ jednotka EPOS.

REZIM RIZENi POLOHY V APLIKACICH

Kromé popsaného programu EPOS USER
INTERFACE lze vytvorit vlastni program
vyuzivajici polohového médu. Priklad takové-
ho programu v jazyce Delphi provede inicia-
lizaci jednotky a oto¢i hiideli o 10000 ¢tvrtin
inkrementu inkrementdlntho snimace.

uses Definitions; /*Pridd defini¢ni soubor jed-
notky EPOS do programu */

Var /* Definice proménnych */

Handle : Longint;/* Promenna
oznacujici Identifikator propo-
jeni */

Error: Longword;/* Promenna
oznacujici chybovy kod funkci */

Begin /* Sekvence pro provoz jednotky
v rychlostnim modu */ Handle:=VCS_
OpenDevice( ‘EPOS’, 'MAXON RS23
2','RS232','COM1"' ,Error); /*
Funkce pro otevreni komunikace
mezi PC a EPOS */

VCS_SetProtocolStackSetting
s(Handle,38400,100,Error); /*
Funkce pro nastaveni parame-
tru prenosu po rs232 parame-
tr nastaveny na hodnotu 38400
oznacuje komunikacni rychlost
parametr nastaveny na hodnotu
100 oznacuje casovou prodlevu
pfi komunikaci v ms */

VCS_SetEnableState(Handle, 1,
Error); /* Aktivace jednotky
Parametr o hodnote 1 oznacuje
cislo uzlu jednotky */

VCS_SetOperationMode (Handle, 1
,-1,Error); /* Nastavit polo-
hovy rezim Parametr o hodnote 1
oznacuje cislo uzlu jednotky,
parametr -1 oznacuje rychlostni
rezim jednotky */

VCS_SetVelocityMust(Handle, 1,
10000,Error); /* Nastavit
pozadovanou hodnotu pootoceni,
Parametr o hodnote 1 oznacuje
cislo uzlu jednotky, parame-
tr 10000 pozadovane pootoceni
hridele ve ctvrtinach inkremen-
tu polohoveho cidla. */

end;

V pristim dile se budeme zabyvat fidici jed-
notkou EPOS v reZimu vyhleddvén{ pocdtecni
polohy.

maxon motor
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Mod hledani pocatecni polohy
maxon Fizeni EPOS
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® Aplikace s fizenfm polohy vztahuji skute¢nou
polohu k definovanému pocdtku a respektuji
levou ¢i pravou koncovou polohou. Jednotka
EPOS nabiz{ méd pro nalezeni pocatku. VyuZiji
se spinace nebo pevny doraz, na ktery pohdné-
ny mechanismus najede a indikuje se zvySeni
proudu do jeho vinuti. Vyssi presnost ziskime
ndslednym dojetim na impuls kandlu Index
inkrementdlniho snimace, ktery se generuje jed-
nou za otacku.

Na obrdzku je zobrazeno okno programu EPOS
USER INTERFACE. Zalozka ,,Homing Mode* obsa-
huje ndsledujici ovlddaci prvky pro hleddn{ pocdtku.

@ Pole Status, znacka 1, indikuje stav jednotky
shodné s indika¢ni diodou LED na jednotce.

@ Pole Active Operation Mode, znacka 2, obsahu-
je nazev modu, ve kterém jednotka pracuje, tj.
Homing Mode.

® Z rozbalovaci nabidky Homing profile, znacka 3,
vybereme metodu hledan{ pocatecni polohy.

@ Editacni pole Home Offset, znacka 4, slouZz{

k zadéni posunu polohy pocdtku od polohy
pouzitého spinace ve ¢tvrtindch inkrementu sni-
mace.

® V editaénim poli Speed Switch, znacka 5, zaddme
rychlost najeti na koncovy spinac.

® V editacnim poli Speed Index, znacka 6, zaddme
rychlost najet{ na impuls kandlu Index.

® V editacnim poli Acceleration, znacka 7, zadame
zrychlenf pfi hleddni pocdtecni polohy.

@ Edita¢ni pole Current Threshold, znacka 8, slouZ{
k zadan{ proudu, jehoZ prekroceni definuje polo-
hu dorazu.

® V editaénim poli Home Position, znacka 9, zada-
me pocatecni polohu ve ¢tvrtindch inkrementu
inkrementdlniho snimace.

@ Tlacitko Epos is Enabled/Disabled, znacka 10,
uvede fidici jednotku EPOS do aktivniho nebo
neaktivniho stavu.

@ Tlacitkem Start Homing, znacka 11, spustime hle-
déani pocdtecni polohy zvolenou metodou.

@ Tlac¢itkem Stop Homing, znacka 12, se hled4dn{
pocdteéni polohy ukonci.

@ Stisknutim Tlacitka Define Position, znacka 13,
prepiSeme aktudlni polohu polohou zadanou do
edita¢niho pole Home Position.

o Tlacitkem Halt, znacka 14, zastavime motor a pre-
pneme jednotku do neaktivniho stavu.

@ Tlacitko Activate Homing Mode, znacka 15,
slouZ{ k aktivaci fidici jednotky v médu hleddni
pocidtku.

® V editaénim poli Max. Profile Velocity, znacka
16, omezime rychlost motoru pfi hledadn{ pocatku.

® V edita¢nim poli Max. Following Error, znacka
17, zaddme povolenou odchylku od poZzadované
polohy.

® Do editacniho pole Quick Stop Deceleration,
znacka 18, zaddme limitn{ zrychleni. Pfi jeho
prekrocen{ se motor zastavi a jednotka EPOS se
prepne do neaktivniho stavu.

@ Pole Position Actual Value, znacka 19, obsahuje
okamZitou polohu hridele.

® Pole Position Demand Value, znacka 20, obsahuje
poZzadovanou polohu hfidele.

Pro praci v médu hleddni pocdtku je tfeba nej-
prve jednotku aktivovat stisknutim tladitka Epos
is Enabled/Disabled do polohy Enabled. Spustime
mad tlacitkem Activate Homing Mode. V rozba-
lovaci nabidce Homing profile zvolime metodu.
Jako ptiklad zvolime Current Threshold, metodu
najetim na technologicky doraz. Do edita¢niho
pole Current Threshold zapiSeme proud, jehoZ pre-
kroceni indikuje polohu dorazu. Rychlost nasta-
vime v edita¢nim poli Speed Switch. Tlacitkem
Start Homing spustime motor. Motor dojede na
technologicky doraz, proud prekroci hranici Cur-
rent Threshold a motor se zastavi. Pocdtek byl
nalezen.

Metody pro nalezeni poc¢atku

Actual Position. Za pocidtek je povaZovdna aktudlni
poloha hridele.

Negative Limit Switch. Za pocétek je povaZova-
na poloha, kdy sepne koncovy spina¢ béhem pohybu
proti sméru hodinovych rucicek.

Negative Limit Switch & Index. Motor se otdci
proti sméru hodinovych rucicek. Po sepnuti konco-
vého spinace se vraci do polohy, kdy je vygenerovan
impuls na kandlu Index.

Positive Limit Switch. Za pocdtek je povaZovdna
poloha, kdy sepne koncovy spina¢ béhem pohybu po
sméru hodinovych rucicek.

Positive Limit Switch & Index. Motor se otdc{
po sméru hodinovych rucicek. Po sepnuti koncové-
ho spinace se vraci do polohy, kdy je vygenerovdn
impuls na kandlu Index.

Home Switch Positive Speed. Za pocitek je
povazovdna poloha, kdy béhem pohybu po sméru
hodinovych rucicek sepne spina¢ oznacujici pocdtec-
ni polohu.

Home Switch Positive Speed & Index. Motor se
otd¢i po sméru hodinovych rucicek. Po sepnuti spina-
¢e oznacujiciho pocatecni polohu se vraci do polohy,
kdy je vygenerovdn impuls na kandlu Index.

Home Switch Negative Speed. Za pocdtek je
povaZovdna poloha, kdy béhem pohybu proti sméru
hodinovych rucicek sepne spina¢ oznacujici pocatec-
ni polohu.

Home Switch Negative Speed & Index. Motor se
otac{ proti sméru hodinovych rucicek. Po sepnuti spi-
nace oznacujiciho pocétecni polohu se vraci do polo-
hy, kdy je vygenerovdn impuls na kandlu Index.

Current Threshold Positive Speed. Pocitek je
definovén polohou pfi prekroéeni proudového limi-
tu nastaveného v edita¢nim poli Current Threshold.
Proud se zvysi v disledku dojetf na technologicky
doraz po sméru hodinovych rucicek.

Current Threshold Positive Speed & Index.
Podobny reZim jako Current Threshold Positive
Speed, po némZ motor dojede v opa¢ném sméru na
impuls kandlu Index .

Current Threshold Negative Speed. Pocdtek je
definovén polohou pfi prekroceni proudového limi-
tu nastaveného v edita¢nim poli Current Threshold.
Proud se zvysi v disledku dojetf na technologicky
doraz proti sméru hodinovych rucicek.

Current Threshold Negative Speed & Index.
Podobnd metoda jako u Current Threshold Negative
Speed s rozdilem, Ze po nalezeni pocatku se hridel
motoru vrati zpét na impuls kandlu Index.

Index Position Speed. Jako pocdtek se definuje
impuls kandlu Index. Hfidel se otd¢i po sméru hodi-
novych rucicek.

Index Negative Speed. Jako pocdtek se definuje
impuls kandlu Index. Hfidel se otaci proti sméru ho-

dinovych rucicek.

ReZim hledani poédtku v aplikacich

Podobné jako v predeslych pfipadech lze i zde
vyuZit doddvanych softwarovych knihoven. Ndsle-
dujici priklad demonstruje jednoduchy program
v jazyce Borland Delphi, vyuZivajici fidicf jednotku
EPOS v médu hleddni poc¢dtku. Program v prvni ¢ds-
ti navdZe komunikaci s jednotkou, nastavi prfenosové
parametry, aktivuje jednotku a spusti hleddni pocdtku
pomoci metody zvySeni proudu.

uses Definitions; /*P¥ida definicéni
soubor jednotky EPOS do programu*/

Var /*Definice proménnych*/

Handle : Longint; /*Promenna
oznacujici Identifikator propoje-
ni*/

Error : Longword; /*Promenna ozna-
cujici chybovy kod funkci*/

Begin /* Sekvence pro provoz jed-
notky v rychlostnim modu*/

H a n d 1l e : = V C S _
OpenDevice(,EPOS’, ‘MAXON RS232‘,
‘RS232*,'COM1‘ ,Error); /* Funkce
pro otevreni komunikace mezi PC a
EPOS*/

VCS_SetProtocolStackSettings (Ha
ndle,38400,100,Error); /* Funkce

pro nastaveni parametru prenosu po
rs232. Parametr nastaveny na hodno-
tu 38400 oznacuje komunikacni rych-
lost, parametr nastaveny na hodno-
tu 100 oznacuje casovou prodlevu pii
komunikaci v ms*/
VCS_SetEnableState(Handle,1l,Error
); /*Aktivace jednotky. Parametr o
hodnote 1 oznacuje cislo uzlu jed-
notky*/
VCS_SetOperationMode(Handle, 1,
6,Error); /*Nastavit mod hledani
poc¢atku. Parametr o hodnote 1 ozna-
cuje cislo uzlu jednotky, parametr 4
oznacuje rezim hledani pocatkux/
VCS_FindHome (Handle,1l,-4,Error);
/* Aktivovat hledani pocatku dle
metody Current Threshold Negative
Speed parametr -4 /*
end;
begin /* sekvence pro ukonceni
cinnosti jednotky*/
VCS_HaltVelocityMovement (Handle, 1
,Error); /*Zastavi hridel motoru po
rampe* /
VCS_SetDisableState(Handle,1l,Erro
r); /* Deaktivuje Jjednotku. Parame-
tr o hodnote 1 oznacuje cislo uzlu
jednotky*/
end;
V pristim dile se budeme zabyvat pouZitim ridi-
ci jednotky EPOS v konkrétnich aplikacich.
Ing, Jif{ Hnizdil
hnizdil@uzimex.cz
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Aplikace ridicich jednotek
maxon Frizeni EPOS

Dnesni dil seridlu se zabyvd aplikaci idicich
Jednotek EPOS. Z diivéjsiho popisu je patrne,
Ze tyto Fidici jednotky jsou velice jednoduse
poulitelné. Ndsledujici text popisuje redlné
priklady nasazeni fidicich jednotek EPOS
v praxi.

BALENI ELEKTRONICKYCH SOUCASTEK

V poslednich letech zaznamenal ndstup mik-
roelektroniky velky ndrdst. Elektronickymi
obvody se fidi vétSina zafizeni, se kterymi se
muzZeme v redlném Zivoté setkat. Na obrazku
je znazornéno balici zarizen{ pro balenf elektro-
nickych soucédstek do pasd pouZivanych v osa-
zovacich automatech.

EC motor +
inkrementalni

snimaé polohy \'

Poddvact mechanismus

Pri konstrukei balictho zatfizen{ bylo vyuZito
fidic{ jednotky EPOS 24/5 spole¢né s elektro-
nicky komutovanym motorem EC- max. Hridel
motoru je pomoci femenovych prevodi spoje-
na s mechanikou baliciho zafizeni. Elektronic-
ké soucdstky jsou umistovdny na papirovy pds
a prelepovdny fixacni lepici paskou. Paska je
pritlacovdna na elektronické soucdstky pomoci
drghé, vrchnfi listy.

Ridic{ jednotka EPOS pracuje v polohové
smycce. Motor je vybaven inkrementdlnim sni-
macem polohy. Pfi poZadavku fidictho pocitace
dochdzi k otoen{ hiidele motoru o urcity pocet
inkrement, tak, aby doslo k posuvu pdsu. Ridi-
cf pocitac je propojen s fidici jednotkou EPOS
pomoci sériového rozhrani RS232. Elektro-
nicky komutovany motor byl vyuZit z divodu
vysoké Zivotnosti.

PALICI AUTOMAT

Pro vyrobu plechovych dilcti se ve strojiren-
stvi vyuZivd takzvanych pdlicich automatd.
Zatizeni se sklddd ze dvou cdsti. Polohovaciho
stolu, na kterém je umistén materidl, napf. tabu-
le plechu a pdliciho ndstavce, viz obr. Vlastni
procedura pdlen{ je zaloZena na principu elek-
trického oblouku, popf. na hofenf plynd sméro-
vanych do tenkého paprsku.

Pfi tomto obrdbéni je nutno polohovat jak
s materidlem, tak s pdlici hlavici. K tomuto
ucelu je vyuZito fidicich jednotek EPOS 24/5 se
stejnosmérnymi motory. Ridici jednotky EPOS
pracuji v polohové smycce. Z toho diivodu jsou
motory opatfeny inkrementdlnimi snimaci.

DC motor +
inkrementalni
snimac polohy

Pdlici hlavice

Ridici automat PLC komunikuje s fidicimi jed-
notkami po sbérnici CAN. Pfi kalibraci pocd-
te¢nich poloh polohovaciho stolu a pdlici hlavi-
ce je s vyhodou pouZito médu pro vyhleddvani
koncové polohy. Zajimavost{ je, Ze zminénd
palici hlavice nen{ urena pouze pro vyrezava-
ni plechovych dilct, ale i pro délkovou dpravu
materidld, jako jsou naptiklad trubky ¢i kovové
profily.

NASTAVENi GEOMETRIE SVETLOMETU

Kazdy automobil je mimo jiné vybaven pred-
nimi svétlomety. Svétlomet je tvoren kromé
vlastniho zdroje svétla také specidlni parabo-
lou. Geometrie této paraboly se mus{ pfed mon-
tazi do vozu sefidit pomoci dvou nastavovacich
Sroubi. K tomuto tcelu byl sestrojen jednouce-
lovy automat, viz obrazek niZe.

ni polohy spole¢né se stejnosmérnymi motory.
Motory jsou rovn€Z vybaveny inkrementdlnimi
snimaci polohy. Ridicf jednotky EPOS komu-
nikujf s fidicim pocita¢em pomoci funkce CAN

konstrukci manipuldtoru optickych clon elek-
tronového mikroskopu.

Clona je vychylovdna, popfipadé natdcena
pomoci manipulaéni tyCe. Tuto ty¢ ovladdaji

Manipulacni ty¢

DC motory + inkrementalni
snimac polohy

Rizeni clon elektronového mikroskopu

Nosnik méficiho
systému

Misto pro svétlomet \

\\ DC motory +

to RS 232 gateway, tj.
jednotky jsou mezi sebou
propojeny pomoci sbér-
nice CAN a jedna z nich
je pripojena k fidicimu
pocitaci pomoci sériové-
ho rozhran{ RS232.

| SERIZOVANi CLON
NA ELEKTRONOVEM
MIKROSKOPU
Elektronové mikro-
skopy obsahuji vysoce
precizni mechanismy,
tak, aby ve spojeni s pres-
nou optikou bylo mozno
dosdhnout ostrého obrazu
i pfi vysokém pribliZeni.
V optické ¢dsti obsahuji
tyto mikroskopy takzvané
clony, se kterymi je nutno

inkrementalni
shimac polohy

Jednoticelovy automat pro nastavovdni geometrie svétlometu

Zafizeni obsahuje optickd méfidla urcend
k méfeni spravné geometrie svétlometu. Infor-
mace z téchto méfidel zpracovava ridici pocitac
a podle vysledki méfeni dava pokyn k pootoce-
ni prislusného nastavovaciho Sroubu. To zajistu-
ji dvé tidicf jednotky EPOS 24/1 v reZimu fize-

velice presné manipu-
lovat. Obrazek ukazuje

dva stejnosmérné motory maxon RE 10 s pre-
vodovkami, inkrementdlnimi snimaci polohy
a fidicimi jednotkami EPOS v polohové smyc-
ce. Jednotky jsou propojeny s fidicim pocita-
¢em pomoci funkce CAN to RS 232 gateway.
Pri pocdtecni kalibraci pristroje je vyuZito
reZimu vyhleddvdni koncové polohy dojezdem
na koncovy spinac.

ZAVEREM

V dnesnim ¢ldnku jsme zminili nékolik prak-
tickych aplikaci, ve kterych je vyuZito fidicich
jednotek EPOS. MoZnosti dosavadni fidici
jednotky EPOS rozsifuje novd fidici jednotka
EPOS/P. Ta jiZ nevyZaduje nadrazeny fidici
pocitac, protoZe je pln€ programovatelnd vcet-
né funkce CAN MASTER, tj. dovede ovlddat
podrizenad zarizeni po sbérnici CAN.

Piisti dil se bude zabyvat Fidici jednotkou
EPOS v rezimu elektronické hiidele.

Ing. Jifi Hnizdil, hnizdil@uzimex.cz

maxon motor
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Mod synchronizace polohy
maxon rizeni EPOS
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Mnohomotorové pracovni mechanismy casto vyZaduji synchronizaci polohy hiidelt jednotlivych

v

pohonii. Pokud jsou tyto pohony realizovdny pomoci Fidici jednotky EPOS, nabizi se moZnost
vyuZiti modu Master Encoder Mode. Tento mod je urcen pro synchronizaci polohy hiidele motoru
podrizenych pohonu - slave, s polohou hiidele motoru hlavniho pohonu - master

Abychom mohli reZimu synchronizace polo-
hy vyuZivat, je tfeba propojit signdly z inkre-
mentdlniho snimace polohy nadfizené ridici
jednotky EPOS s digitdlnimi vstupy podfize-
nych fidicich jednotek EPOS podle ndsledujici
prvni dvojice tabulek:

® Pole Status, znacka 1, indikuje stav jednot-
ky. Stav tohoto pole kopiruje stav indikacni
LED diody umisténé na jednotce.

® Pole Active Operation Mode, znacka 2,
obsahuje ndzev reZimu mddu, ve kterém
jednotka pracuje. V tomto piipad€ obsahuje

Ridici jednotky EPOS 24/1 a 24/5

Nadfizena fidici jednotka

Podfizené Fidici jednotky

Kanal A inkrementalniho snimace

Digitalni vstup 3

Kanal B inkrementalniho snimace

Digitalni vstup 2

Ridici jednotky EPOS 70/10

Nadfizena fidici jednotka

Podfizené fidici jednotky

Kanal A inkrementalniho snimace

Digitalni vstup 8 a 8/

Kanal B inkrementalniho snimace

Digitalni vstup 7 a 7/

Samotné propojeni lze provést pomoci
samoreznych konektorti na plochy kabel, které
jsou k dostdn{ ve vétsin€ prodejen s elektronic-
kymi soucdstkami.

V dal$im kroku je tfeba nastavit jednotlivé
digitdlni vstupy podfizenych jednotek EPOS
pomoci privodce nastavenim digitdlnich vstupt
a vystupti ,,J/O Configuration Wizard“ v progra-
mu EPOS USER INTERFACE. Digitiln{ vstupy
musi byt nastaveny podle druhé dvojice tabulek.

Timto jsou podfizené jednotky nastaveny.

Na obrdzku je okno programu EPOS USER
INTERFACE a jeho zdloZzka Master Enco-
der Mode u podfizené fidici jednotky EPOS.
Prvky na této zdloZce slouZi k ovldddn{ fidic{
jednotky EPOS v reZimu synchronizace polo-
hy. Tato zdloZka obsahuje ndsledujici ovladaci
prvky:

hodnotu Master Encoder Mode, kterd ozna-
¢uje méd synchronizace polohy.

® Pole Master Encoder Position, znacka 3,
zobrazuje aktudlni polohu nadfizeného
inkrementdlntho snimace polohy ve ctvrti-
ndch inkrementu..

@ Editacni pole Scaling Factor, znacka 4,
slouZi k zaddni pfevodového poméru mezi
rychlosti otda¢eni motoru nadfizené fidici
jednotky a rychlosti otd¢eni motoru podrize-
né fidici jednotky.

® Rozbalovaci nabidka Polarity, znacka §,
slouZi k vybéru sméru otdcen{ motoru
podfizené fidici jednotky. Pokud tato
nabidka obsahuje moZnost Positive, otdc{
se motor podfizené jednotky ve stejném
sméru jako motor nadfizené jednotky,
pokud obsahuje moZnost Negative, otdci
se v opac¢ném sméru neZ motor nadrizené
jednotky.

@ Tlacitko Epos is Enabled/Disabled, znacka
6, slouZ{ k uvedeni fidici jednotky EPOS do
aktivniho / neaktivniho stavu.

@ Tlacitko Activate Master Encoder Mode,
znacka 7, slouZ{ k aktivaci médu synchroni-
zace polohy.

@ Editacni pole Min. Position Limit, znacka 8,
slouZi k zadani minimdlni moZné dosazené

® Pole ,,Position Demand Value®, znacka 12,
obsahuje poZadovanou polohu hiidele motoru.

Pro praci v médu synchronizace polohy je tie-
ba nejprve aktivovat méd synchronizace polohy
u podfizenych fidicich jednotek EPOS stisknutim
tlacitka Activate Master Encoder Mode. V dal-
$im kroku nastavime poZadovany pievodovy

Ridici jednotky EPOS 24/1 a 24/5

Digitalni vstup 2

General Purpose A

Digitalni vstup 3

General Purpose B

Ridici jednotky EPOS 70/10

Digitalni vstup 7

General Purpose A

Digitalni vstup 8

General Purpose B

polohy hiidele motoru ve ¢tvrtinach inkre-
mentu.

@ Editacni pole Max. Position Limit, znacka 9,
slouZ{ k zaddn{ maximdlni mozné dosaZené
polohy hiidele motoru ve ¢tvrtindch inkre-
mentu.

@ Editacni pole Max. Following Error, znacka
10, slouZi k zaddn{ maxim4lni povolené
odchylky polohy mezi Zddanou a dosaZenou
polohou.

® Pole Position Actual Value, znacka 11, obsa-
huje okamZitou polohu hfidele motoru.

pomér mezi rychlosti otd¢eni motoru nadfizené
a podfizené jednotky a ddle smér otd¢eni moto-
ru podfizené jednotky vi&i jednotce nadfizené.
Po téchto krocich stiskneme tlacitko The Epos is
Enabled/Disabled tak, aby obsahovalo text Ena-
bled. Motor se zacne otdcet synchronizované s
motorem nadfizené fidici jednotky EPOS.

V piistim dile se budeme zabyvat Fidici
jednotkou EPOS v siti CAN Bus

Ing. Jifi Hnizdil, hnizdil@uzimex.cz
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Ridici jednotka a shérnice CANBus
maxon Fizeni EPOS

V poslednich letech se s velkou oblibou nasa-
zuji aplikace, vyuZivajici priimyslové sbérnice.
Priimyslovd sbérnice slouZi k prenosu dat
mezi jednotlivymi uzly vyrobni technologie.
Jako zdkladni pFedstavitele sbérnice miiZeme
Jjmenovat sbérnice oznacené jako CANBus,
Profibus, RS485 a jiné. Ridici jednotka EPOS
komunikuje s ostatnimi pohony pomoci sbér-
nice CANBus.

Sbérnice CANBus byla vyvinuta za dcelem
komunikace jednotlivych prvkia ve vozidlech
pod zastitou koncernu BOSCH v roce 1983.
Od tohoto okamZiku se jeji aplikace zacaly
roz§ifovat v riznych pramyslovych odvétvich.
Soucasné byla standardizovdna fyzickd vrstva
sbérnice.

Propojeni jednotlivych prvka je realizova-
no dvojvodi¢ovym systémem, z ¢ehoZ jeden
vodi€ je oznaCovdn jako CANH — H — vysokd
droven a druhy vodi¢ jako CANL — L — nizkd
droveil. Na obou koncich sbérnice je nutno pro-
vést impedancn{ prizptisobeni pomoci rezistort
0 hodnot& 120Q. Je to z toho divodu, aby na
vedeni nevznikaly rizné odrazy a tim i ruseni
pfi pfenosu signdlu. Rychlost pfenosu dat je
zéavisld na délce vedeni sbérnice a ¢ini maxi-
madln€ 1Mbit/s.

Data se po sbérnici posilaji v takzvanych
rdmcich — framech. Béhem vyvoje zaznamena-
la sbérnice CAN dve vyvojové verze oznaCova-
né jako CAN A a CAN B. Zdkladn{ rozdil mezi
verzemi je ve velikosti pfendSeného rdmce.
Ridici jednotka EPOS podporuje prenos rdimct
dle specifikace CAN B.

Kazd4 fidici jednotka pfipojend do sit€ musi
mit pomoci pfepinaci nastaveno jedine¢né
identifikacnf ¢islo. Dle ného se pak jednotlivé
rdmce na sbérnici adresuji.

V roce 1995 byla zvefejnéna konsorciem pro
sbérnici CAN specifikace vy§§iho protokolu
CANOpen, ktery k pfenosu dat vyuZivd moz-
nosti sbérnice CAN. Tato specifikace definuje
standardy pro obsluhu zafizeni pomoci objek-
ti. Kazdy objekt se prendsi jednim nebo vice
framy. Objekty jsou jednotné, pokud problém
zjednodusime, pro vSechna zafizeni pracuji-
ci se standardem CANOpen. Samoziejmost{
je, Ze tidici jednotka EPOS plné zvldda spe-
cifikaci CANOpen. Znamend to napiiklad, Ze
pokud si uZivatel preje nastavit cflovou polohu
hridele motoru pomoci jednotky pripojené na
CANBus, zasle pomoc{ vhodného technické-
ho vybaveni jednotce objekt s urcitym inde-
xem a subindexem. Jednd se o identifikdtory
z knihovny objekti oznacujici cilovou polohu.
Po pfijeti dat jednotka provede poZadovanou
operaci, poptipad¢ odesle chybova hldsent.

V programu EPOS USER INTERFACE,
v reZimu Object Dictionary Access, se monito-
ruje v ¢asovych intervalech 1 ms stav jednot-
livych objektti. Samoziejmosti je modifikace
a odesldn{ jednotlivych objektd po sbérnici
CANBus. To se provadi v zdloZce fidictho pro-
gramu EPOS USER INTERFACE pojmenova-
né jako Command Analyser.

V soucasné dobé prichdzi na trh fidici jednot-
ka EPOS/P, kterd dokdZe od ostatnich jednotek
data pfijimat, zpracovdvat a ddle vysilat. PIn{

funkci takzvaného CAN Mastera, coZ je ridici
pocitac na sbérnici CAN. Dle prvotnich specifi-
kac{ disponuje ndsledujicim vybavenim:

® Procesor 32bit na frekvenci 60MHz

® Operacni pamét RAM

@ Energeticky nezdvisld pamét pro uklddani
uZivatelskych dat FLASH

@ 6000 fadkd programu za 1ms

® Vyvojovy prostiredek EPOS STUDIO

PDO A SDO

Standard CANOpen rozliSuje né€kolik typu
prendSenych objektli. Zdkladni dva jsou ozna-
¢ovany jako PDO a SDO. PDO objekty jsou
objekty slouZici k pfenosu provoznich dat.
Jejich pfenos po sbérnici je velice rychly. Ridic{
jednotka EPOS umoznuje nastavit jako objekt
PDO napriklad objekt s poZadovanou polohou
hiidele motoru. S pouZitim vhodného fidiciho
pocitate CAN Master na siti CAN muZeme
pomoci takto definovaného objektu PDO urcit
pfesnou polohu hiidele sledovaného pohonu.

Naproti tomu objekty SDO se po sbérnici
CANBus prendseji pomaleji a jsou urceny pro
nastaven{ parametrti pohonu jako je napriklad
proporciondlni zisk reguldtoru proudu.

FUNKCE RS232TOCAN GATEWAY

Komunikace v systému s vétsSim poctem fidicich
jednotek EPOS by prostiednictvim sériové sbérni-
ce RS232 byla velice nepohodInd. Kazd4 fidici jed-
notka by musela byt k osobnimu pocitaci pripojena
pomoci zvlastniho sériového kabelu. Osobni poci-

ta¢ vSak zpravidla disponuje omezenym poctem
sériovych portl. Proto je fidici jednotka EPOS
vybavena funkci RS232toCan Gateway. Tato
funkce dovoluje pripojit k osobnimu pocitaci vétst
mnozstvi fidicich jednotek EPOS, tak jak dovoluje
specifikace CAN pomoci jedné ridici jednotky pfi-
pojené pres sériové rozhrani RS232.

Realizace je velice jednoduchd. Ridici jed-
notky EPOS mezi sebou propojime pomoci
sbérnice CAN, tj. vodi¢d CANL a CANH pfi-
pojenych do prislusného konektoru. Nesmime
opomenout jiZ zminény ukoncovaci rezistor na
obou koncich sbérnice. Kazdé jednotce nasta-
vime pomoci jejiho pfepinace jedine¢né iden-
tifikac¢ni Cislo ID. Jedinou jednotku propojime
s osobnim pocitacem pomoci sériového roz-
hran{ RS232. Spustime program EPOS USER
INTERFACE. Pomoci rozbalovaci nabidky
»Node* v hornf ¢dsti okna programu prepindme
mezi nastavenim jednotlivych jednotek. Rych-
lost komunikace osobntho poditade s fidicimi
jednotkami je ovSem omezena rychlosti komu-
nikace po sériovém rozhrani RS232.

ZAVER

Vzhledem ke své rozsdhlosti bylo v dnes-
nim ¢ldanku popsdno pouze nekolik zdkladnich
informaci o sbérnici CANBus a specifikaci
CANOpen ve spojen{ s fidici jednotkou EPOS.
V pripadé vétStho zdjmu odkazuji ¢tendfe na

ndsledujici internetové zdroje
www.can-cia.org
Wwww.maxonmeotor.com
Ing. Jifi Hnizdil hnizdil@uzimex.cz
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Dnesni dil naseho seridlu je posledni, ktery
v Technickém tydeniku vychdzi. Proto se zmi-
nime o vlastnostech ridici jednotky EPOS,
kterym nebyla vénovdna samostatnd kapitola
béhem celého seridlu.

STEPPING MODE

Stejnosmérny motor s fidici jednotkou
EPOS v médu Step Direction mode miZe
slouZit jako dynamickd ndhrada pohonu s kro-
kovym motorem. Je to zplsob, jak reagovat
na zvySené pozZadavky plvodniho pohonu
v pripadé, Ze je krokovy motor nenf schopen
splnit. Princip tohoto médu spocivd v tom,
Ze na urcity digitdlni vstup jsou privadény
impulzy generované pidvodnim ovladadem
a pohyb stejnosmérného motoru odpovida
jednotlivym kroktim, neboli hridel motoru se
otd¢i v rytmu pfichdzejicich impulzt. Dalsi
digitdlni vstup slouZi pro pfivedeni informa-
ce o sméru otdcen{ hiidele motoru.

DATA RECORDING

Pro zdznam ¢asovych priabehi jednotlivych
parametrd pohybu, jako je napfiklad okamZi-
td rychlost, poloha a proud, slouZi poloZka
programu EPOS USER INTERFACE, pojme-
novand jako DataRecording, viz obr. Jedno-
duchym zpisobem je moZno navolit aZ Ctyfi
zaznamenané pribéhy jednotlivych veliin.
Data jsou zaznamendna v urcitych ¢asovych
intervalech dle pozadavki uZivatele. Vlastn{
zdznam miZe byt linedrni, kdy jsou veli¢iny
zaznamendvany neustdle, popfipadé mtiZe byt
spoustén ur¢itym podnétem, jako je napiiklad
hodnota veli¢iny, pfesahujici nastavenou mez
nebo zmeéna signdlu na digitdlnim vstupu.

MiuzZeme sledovat vliv zmén parametru fize-
né soustavy a zmén nastaven{ reguldtorti na
prubéh fizené veli¢iny. Zaznamenané pribé-
hy lze jednoduse vytisknout.

DIGITALNi VSTUPY A VYSTUPY

Ridici jednotka EPOS obsahuje nékolik
digitdlnich vstupd a vystupti. Nékteré z nich
jsou preduréené pro konkrétni aplikace, jako
je napriklad mdd synchronizace polohy vice-
motorového pohonu, ostatni mohou slouZit
pro vSeobecné pouZiti. Vstupy a vystupy jsou
plné programové konfigurovatelné. Digitdl-
ni vstupy lze nastavit tak, aby reagovaly na
nizkou ¢i na vysokou droveni vstupniho sig-
ndlu. Digitdln{ vystupy lze nastavit podob-
nym zplisobem do nizké ¢i vysoké drovné.
Za zminku stoji moZnost konfigurace digi-
tdlntho vystupu signdlu Ready, ktery znacf,
Ze fidici jednotka pracuje v aktivnim reZimu
jednoho z provoznich méda. Jako digitdlni
vstup lze nastavit signdl ENABLE/DISAB-
LE, ktery zménou signdlu prepind fidici jed-
notku EPOS z aktivniho stavu do neaktivniho
a naopak. DalSi mozZnosti, jak vyuZit digitaln{
vstupy je napiiklad pfipojeni riznych konco-
vych spinaca.

ANALOGOVE VSTUPY

Ridic{ jednotka EPOS obsahuje rovnéZ ana-
logové vstupy. Signdl téchto vstupl je zpra-
covdn pomoci 10bitového analogové — digi-
tdlntho prevodniku s rozliSenim 4, 88 mV.

PROGRAM PRO SKOLY
Ridici jednotka EPOS predstavuje elek-
tricky pohon pracujici v mnoha provoz-

nich médech. Pracuje s malym napétim 24
V v kombinaci s motory nizkych vykont.
Je pIn¢ ovldddna pomoci fidictho programu
v osobnim pocitaci. Tyto a dals{ vlastnosti
predurcuji zaclenéni fidici jednotky EPOS
do vyukového programu technickych Skol.
Student md moZnost otestovat teoreticky
nabyté znalosti na redlném vzorku poho-
nu v laboratofi. Z uvedenych divodd mu
nehrozi Zddné nebezpedi z hlediska bezpec-
nosti prdce. Na fidici jednotce EPOS lze
demonstrovat funkci jednotlivych reguldto-
ri proudu, rychlosti a polohy véetné zmén
nastaveni{ jednotlivych ziskt reguldtord.
Odezvy na skokové zmény vstupnich veli¢in
reguldtort lze prfehledné zaznamenat pomo-
ci funkce DataRecording a poté prehledné
vloZit do protokolu o laboratornim cviceni.
Ridicf jednotky EPOS je moZno propojovat,
tim testovat funkci vicemotorového pohonu
a sledovat komunikaci po sbérnici CANBus.
Jednoduchd programovatelnost umoZznuje
studentim zdbavnou formou proniknout do

Pokud fizeni pomoci osobniho pocitace nenf
vyhovujici, miZe student propojit fidici jed-
notku EPOS s programovatelnym logickym
automatem nebo jedno¢ipovym mikroproce-
sorem.

Z tohoto divodu vytvofili pracovnici firmy
Uzimex sadu urc¢enou Skoldm. Sada obsahu-
je dvé univerzdlni fidici jednotky EPOS24/1,
komutdtorovy a bezkarticovy motor, potieb-
né konektory pro zapojeni jednotek a ndvod
k propojeni jednotek. V soucasnosti jsou tyto
sady na technickych univerzitdch v Praze,
Brné, Ostraveé, Liberci, Bratislavé, Ziliné
a Kosicich, a to jak na strojnich, tak na elek-
trotechnickych fakultdch. Jedna sada je jiz
také vyuZivana ve Stfedni primyslové skole
v LanSkrounu. Sada slouZ{ pfi vyuce kurzi
elektrickych pohont, a na zdklad€ feseni dloh
regulace na jednotkdch EPOS vznikla rfada
semestralnich projektl i diplomovych praci.

V soucasnosti probihd akce pro umisténfi
téchto sad na stfednich Skoldch technické-

taju fidici techniky a elektrickych poho-
nd. Pro aplikace si mohou vybrat nékteré
z ndsledujicich programovacich jazyka: Bor-
land Delphi, Borland C++, Microsoft Visual
C++, Microsoft Visual Basic a NI Labview.

ho zaméfeni a na zbyvajicich univerzitdch.
Pokud Vis fidici jednotka EPOS zaujala
a mate zdjem vyuZit fidici jednotku ve vyuce,
kontaktujte nds pro dalsi informace.

Ing. Jifi Hnizdil, hnizdil@uzimex.cz
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