PS1A - servomodul pro Fizeni jedné osy v polohové vazbé

1. Uvod.

PSIA je modul o rozméru 6M , ktery Ize umistit na liStu DIN. Slouzi k fizeni jednoho servomotoru
v polohové vazbé. PS1A generuje drahu v zéavislosti na rychlosti a zrychleni na principu digitalné diferencidlni
analyzy (DDA) s programovatelnou dobou cyklu.

Modul komunikuje s nadfizenym systémem pomoci standardu RS232C nebo RS485. Na komunikaéni
linku maze byt ptipojeno az 16 modult, identifikace modulu je pomoci osmibitové adresy, ktera je soucasti
komunikaéniho protokolu.

Vystupni napéti £10V je standardni pro fizeni vykonovych stupiii servomotorl (servozesilovacu,
ménic¢u frekvence..) s motorem v rychlostni vazbé. Obrazek 1 znazoriiuje typické zapojeni modulu do polohové
vazby servosystému.
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Mezi zékladni povely patii napt. povel pro pohyb v daném sméru na absolutni, nebo relativni soufadnici
definovanym zrychlenim a rychlosti, povel pro nastaveni parametrii, které se ukladaji do paméti EEPROM,
povel pro trvaly pohyb danym smérem (vyuziti napf. pro ruéni nastaveni polohy) a povel pro najezd do nulového
bodu.

2. Popis modulu.

PS1A je ovladan instrukcemi z nadfizeného systému ( PC, PLC..). Komunikace probiha systémem
master/slave tj.zaslani povelu a pfijeti odpovédi. Povel vzdy obsahuje adresu modulu, délku a kontrolni soucet.
Odezvou na povel je odpovéd’ modulu, ktera mé pevnou strukturu a obsahuje dva byte stavovych biti, tii byte
okamzité polohy a adresu, délku a kontrolni soucet. Podrobny popis povelt viz dale. To, Ze odpovéd’ ne povel
nepiijde do urcité doby, znamena, Ze modul s danou adresou neni pfipojen, nebo nastala néjaké porucha.

Po pfipojeni napajeciho napéti se provedou potiebné inicializace parametrii z EEPROM a uzavie se
polohova zpétna vazba. Systém modulu je pfipraven pfijimat povely. Pfed povelem pro provedeni pohybu je
potieba zaslat povel najezdu na referencni bod (mikrospinac na stran¢ pohybu ve sméru minus) a nulovy bod
(nulovy impuls z inkrementéalniho odméfovaciho ¢idla ), ¢imz dojde k vynulovani ¢itace absolutni polohy .

Jednim z parametrd ulozenych v paméti EEPROM jsou tfi byte velikosti maximalni polohy. Definovani
tohoto parametru umoziuje systému aby hlidal, zda koncovy bod povelu pro pohyb lezi v rozmezi nula-
maximalni poloha. Je-li koncovy bod mimo tuto hranici, povel se neprovede a tato skute¢nost je signalizovana
bitem ve stavovém bytu odpovédi modulu.

PS1A (Obr.2) disponuje titemi binarnimi vstupy a jednim binarnim vystupem .
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Obr. 2

Vstupy slouzi pro ptipojeni limitnich polohovych spinaca (IL -, IL+) a spinacée referenéniho bodu (IRB).
Vystup (OSON) slouzi k zapinani/vypinani vykonového stupné (servozesilova¢, méni¢). V ptipadé vyskytu
chyby, kterd by mohla zptisobit mechanické poskozeni fizeného stroje (chyba odméfovani, najezd na limitni
mikrospinac...) provede PSIA pomoci tohoto vystupu vypnuti vykonového stupné. Vystup je také ovladan
povelem z nadfizeného systému. Sepnuti vstupti a vystupu je signalizovano diodami LED — zelené vstup (RB,
L+, L-), Cervena vystup (SON).

Dale jsou zde svorky pro pfipojeni fazi a nulového bodu odmétovani (F1, F2, NB)., Faze a nulovy
impuls mohou byt generovany bud’ z otevieného kolektoru, nebo na tirovni TTL. Svorka 0V je nulovy potencial
odmeéfovani, GND se pripojuje na stinéni vodi¢e odméfovani.

Na svorce AOUT je analogovy vystup £10V, analogova zem je na svorce AGND a na svorku GND se
pfipojuje stinéni vodice.

Pomoci dvou jumpert (J1, J2) je mozné definovat pocet generovanych polohovych impulsti z periody
odmeéfovani nasledujicim zptisobem. Jsou-li zasunuty oba jumpery, pak se z periody odméfovani generuji Ctyii
polohové impulsy, je-li zasunut jeden, generuji se dva impulsy, neni-li zasunut zadny pak je generovan jeden
polohovy impuls.

Vedle svorek analogového vystupu jsou pristupné dva potenciometry P1 a P2. P1 slouzi pro nastaveni
analogové nuly, Pomoci P2 1ze upravit zesileni v polohové vazbé v rozsahu 0,5 — 1,5.

Konektor K1 slouzi k programovani modulu.

3. Zapojeni vstupi a vystupu.

Na obrazku 3 je zapojeni binarnich vstupti, obr. 4 znézorfuje zapojeni binarniho vystupu. U je zdroj pro
napajeni vstupl/vystuptt =24V, Z je zatéz binarniho vystupu.
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4. Definice poveli.

Bytova struktura povelu je nasledujici: Adresa; kod; délka;1..n-ty parametr; kontrolni soucet. Kontrolni
soucet je osmibitova suma byt od adresy az po n-ty parametr se zanedbanim ptrenosu . Délka definuje pocet
byt parametrti povelu. Kazdy povel ma tedy tento tvar.

[ADR |N [KOD [P1.PN|[CHSUM |

ADR - byte adresy modulu.
N - byte definujici pocet bytti parametrti povelu.
KOD - byte kodu povelu.

P1.PN - prvni aZ n-ty byte parametrd povelu.
CHSUM - Dbyte kontrolniho souctu byt od ADR az po PN.

Dale budou popsany jednotlivé povely.
ZAdost o status — kéd 0.

Nadfizeny systém posila tento povel na PS1A za ucelem ziskani aktualniho stavu. Stav je z PS1A
odeslan ve form¢ posloupnosti bytii s timto tvarem a vyznamem:

[ADR|N |LBS [HBS [BP1 [BP2 |BP3 [CSUM |

ADR - byte adresy modulu, ktery vysila stav
N - byte délky =5

LBS - vyznamové nizsi byte stavu modulu.

HBS - vyznamové vyssi byte stavu modulu.

v

Popis bita LBS.

0 — PS1A po resetu. Bit je v jednicce po pripojeni napajeni, nebo po odeslani povelu ,,Reset™.
Do nuly pfejde po ndjezdu na referencni bod.

1 — Pii pfijmu povelu doslo k chybé kontrolniho souctu. Bit je po odeslani nulovan.

2 - Systém pfejel havarijni doraz. Bit je po odeslani nulovan.

3 — Chyba odmétovani. Doslo k vypadku faze odmétovani, k poruseni stiidy fazi, nebo k
fazovému posunu. Bit je po odeslani nulovan.

4 — Nebyly poslany parametry (Kod povelu 1) pfed poslanim nékterého povelu pro provedeni
pohybu.

5 — PS1A provadi pohyb na definovanou souradnici.

6 — Byl odeslan pozadavek na pohyb do koncového bodu, jehoz vzdalenost od pocatku je vétsi
nez maximalni povolena (Viz povel s kodem 1).

7 — Pti pohybu doslo k pfeteCeni maximalni polohové odchylky. Bit je po odeslani nulovan.

Popis bitd HBS.
0 — Servo najelo na spinac referen¢niho bodu. Bit je nulovan po resetu, nebo po zadani
pozadavku na najezd na referencni bod (Viz povel s kodem 2).
1 — Servo najelo na nulovy bod odméfovani. Nulovani viz pfedchozi odstavec.

Nastaveni parametru — kod 1.

Povel obsahuje tyto parametry velikosti byte:
ADR — Adresa PS1A . Implicitn¢ je ADR=0, parametr ADR definuje novou adresu .

DS - Draha v odmétovacich jednotkach (Oj), pfi jednotkové rychlosti a



dané velikosti DDA cyklu. Tento parametr musi byt mensi nez 1, to znamena , Ze

v bytu DS je uloZena desetinna ¢ast. M&jme naptiklad Oj = 0,01 mm, jednotkovou
rychlost v=1mm/s, DDA cykl bude nastaven na Tppa=1.54ms. Potom DS = v * Tppp=
100%*1,54.10°=0.154. Pro vyjadieni desetinného ¢isla mame k dispozici jeden byte

v tomto piipadé tedy ulozime do parametru DS hodnotu 0.154*256=39 a to je také
implicitni hodnota parametru DS.

TVZ- Definuje velikost DDA cyklu nasledujicim zpisobem:.

TVZ T[)DA (mS)
0 1.54
1 2.1
2 2.66
3 4.2

Implicitné je TVZ nastaveno na 0.

COMS - Definuje komunikacni rychlost na seriové lince pro spojeni s nadfizenym systémem.

Komunikacni protokol pouziva 8-mi bitovy pfenos bez parity. Vztah mezi Cislem
uloZzenym v bytu COMS a komunikaéni rychlosti definuje nasledujici tabulka.

COMS Rychlost (Bd/s)
0 9600
1 19200
2 29070
3 33784

Implicitné je COMS =0.

BIMXP,B2MXP,B3MXP — Tii byty definujici maximalni vzdalenost od nulového bodu.

BIMXP je byte s nejniz§im vyznamem B3MXP s nejvyssim. Programové je
zajisténo, ze se nelze pres tuto mez dostat ani ruénim posuvem a ani povelem pro
absolutni, nebo relativni pohyb.

Velikost maximalni vzdalenosti je definovana poc¢tem odmétovacich jednotek.
Implicitn€ je nastavena na 00y FFy FFy. Naptiklad pti  Oj = 0,0lmm tomuto
implicitnimu nastaveni odpovida maximalni vzdalenost polohového serva od
nulového bodu 655,35 mm.

VNRB — Parametr definuje velikost rychlosti najezdu na referencni bod zakladnich

rychlostnich jednotkach. Parametr DS a velikost DDA cyklu definuji velikost
rychlostni jednotky. Implicitn€ je parametr nastaven na velikost 10.

ANRB — Parametr definuje zrychleni najezdu na referencni bod. Velikost zrychleni miize byt

v rozsahu C,=1-10, implicitn€ je nastavena hodnota 8. Piepocet Cisla zrychleni na
mm/s? udava nasledujici vztah:

VNNB — Definuje rychlost najezdu na nulovy bod odméfovani. Implicitné je nastavena hodnota

5.

ANNB — Definuje zrychleni ndjezdu na nulovy bod odmétovani. Implicitn€ je nastavena

Povel — kod 2.

hodnota 8.

Povel obsahuje jeden byte jehoz bity maji nasledujici vyznam:
DO — Ovladani binarniho vystupu modulu. Je-1i =1 je na vystupu napéti odpovidajici hodnoté

COM binarniho vystupu.

D1 — Je-li roven jedné pak je povoleno blokovani interpolace od velikosti okamzité polohové

odchylky. V piipadech, kdy je navolena vysoka hodnota zrychleni mohlo by dojit pfi
rozjezdu k preteceni velikosti polohové odchylky. Je-li tento bit v jednicce pak je pii



dosazeni urcité velkosti polohové odchylky ( + 1024 Oj) blokovana interpolace. Po snizeni
velikosti polohové odchylky pfichodem impulsu z odméfovani se interpolace odblokuje.
D2 - Je-li =1 systém provadi najezd na referencni bod.
D3 - Je-li =1 systém provadi najezd na nulovy bod odmétovani.
Nastaveni rychlosti a zrychleni — kéd 3.
Povel obsahuje tfi byty LV — vyznamovée nizsi byte rychlosti
HV — vyznamov¢ vyssi byte rychlosti

A - Cislo zrychleni 1 - 10.
Piejezd v absolutnich souradnicich — kéd 4.

Povel obsahuje tfi byte (B1AS, B2AS, B3AS) definujici koncovy bod pohybu v absolutni soufadnici.
tedy 2* — 1 Oj. Je-li Oj = 0.01mm pak maximalni velikost drahy je pfiblizné 178 m.

Piejezd v relativnich souradnicich — kéd 5.
Povel obsahuje tii byte (B1RS, B2RS, B3RS) definujici koncovy bod pohybu v relativni soutadnici
vuci aktudlni poloze. BIRS je byte s nejniz§im vyznamem. Maximalni velikost pfirtstku dréhy je
+2% —1 a 2% Qj. Zaporny piirtstek je definovan dvojkovym doplitkem.

Pohyb ve sméru plus - kéd 6.
Po odeslani povelu se motor da do pohybu ve sméru plus s tim, Ze je hlidana maximalni soufadnice
na které se pohyb zastavi bez hlaseni chyby piekroceni hranice. Rychlost a zrychleni je ddno
poslednim nastavenim téchto parametrii povelem s kdédem 3.

Pohyb ve sméru minus - kéd 7.
Viz ptedchozi povel pro pohyb motoru ve sméru minus.

Reset - kod 8.

Po odeslani povelu dojde k resetovani modulu stejn€ jako pii zapnuti napajeni.

Stop pohybu — kéd 9.

Je-1i na servomodul vyslan povel s kodem 6 nebo 7, pak po pfijeti tohoto povelu se motor zastavi.
Povely s kody 6, 7 a 9 Ize s vyhodou pouzit pro ruéni ovladani pohybu.

Home — kod 10.

Vyvola programovy néjezd do referen¢niho bodu.
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