E240 DC szervo installalasi segédlet
1.0

Vezérlok:

DC _servo_E240_a2



Bevezetés

A DC szervo sorozat vezérldi step/dir rendszerli kornyezetben hasznalhatok szervomotorok
meghajtasara. A sorozat elemei:

DC mini vezérldk kisteljesitményti és kisfesziiltségli motorokhoz késziiltek. A motor
tapfesziiltsége 18 ¢és 36V kozott stabilizalt vagy stabilizalatlan egyenfesziiltség. A
panelon a logikai dramkorok taplaldsara kiilon stabilizatorok vannak, ezért nem
kovetelmény a stabilizalt kiils6 fesziiltség. Ha motor teljesitmény ne legyen nagyobb
20-30 Wattnal. Kis mérete alkalmassa teszi arra, hogy akér raszereljilk a motorra, és
ha a motoron HEDS tipust enkoder van, akkor a panelt radughatjuk az enkdder tiiskés
csatlakozdjara.

DC servo 2al tipus kozepes teljesitményli motorokhoz vald egy tapfeszes valtozat. A
logikai tapellatast a panelon elhelyezett kapcsold lizemii tdpegység biztositja a motor
tapfesziiltségbdl.

DC servo 2a2 tipus egy univerzalis panelra épiil, a végsé konfiguracid az alkatrészek
betiltetésétol fiigg. Kialakithatd egy, vagy két tapfeszes valtozat, a motor
fesziiltségétdl és teljesitményétdl fiiggden tobbféle teljesitmény fetekkel szerelhetjiik.
A sorozat 11 tagja az E240 DC servo a2, amely a nevében is szereplé E240 motorhoz
késziilt. Természetesen mas hasonlé teljesitményii motorhoz is hasznalhato.

A vezérlokben egy ATXmega tipusi mikrokontroller dolgozik. Egy USB adapterrel PC-hez
lehet kapcsolni, és a PC-n futd kliens programmal lehet a vezérlé paramétereit allitani. A
program grafikusan kirajzolja a vezérld fontosabb jeleinek iddbeli lefutasat, igy a hangolas €s
diagnosztika kiilondsebb szakértelem nélkiil is megoldhat6. A mikrokontroller programjat is
ezen az USB kapcsolaton keresztiil tudjuk ujabbra cserélni, illetve sziikség esetén tovabbi
szolgaltatasokkal lehet boviteni a vezérld tudésat.



Csatlakozo bekotések
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A vezérld tobb féle csatlakozoval szerelhetd.
A tapfesziiltség és motor csatlakozok a kovetkezd valtozatok lehetnek:

6.3mm-es autos saru

5,08mm labtavolsagn sorkapocs

5,08mm labtavolsagh dugos sorkapocs

Az enkoder és Step/Dir csatlakozok valtozatai:

RJ45 (UTP) 8 polusu aljzat

10-es szalagkabel csatlakozo aljzat

A SERIAL jelzésti 4 poélusu tliskesoron, a PC-n futdé hangold programmal kommunikal a
vezérld. A kommunikécié az RS232 szabvanyl (normal soros protokoll), 3,3V jelszintli RX
¢s TX vonalait hasznélja. Ha a vezérlohoz kaphaté USB adaptert hasznaljuk, akkor ugy kell
feldugni az adaptert, hogy az alkatrészek lefelé nézzenek. A vezérlén a GND az 1-es 1ab, ami
a szamozason kiviil egy fehér ponttal van jelolve. Az adapter tehat ugy kell feldugni, hogy

GND léaba a vezérld6 GND labara kertiljon.



2 Uzembe helyezés

Az lizembe helyezés 1épései:

o A vezérld elhelyezése és felerdsitése
Logikai aramkorok tapfesziiltsége
Soros adapter lizembe helyezése
Kliens program telepitése
Motor tapfesziiltsége
Mikodés ellendrzése
Hangolas

2.1 A vezérlé6 tapellatasa

2.1.1 Logikai aramkorok tapellatasa

Logikai tapnak 12-15V, minimum 0,5A 4rammal terhelhetd stabilizalt, vagy stabilizalatlan
tapegységet alkalmazzunk. Kivaléan megfelel egy 12V 1A-es kapcsololizemi adapter, vagy
9V-os szekunder tekerccsel rendelkezd transzformétorhoz kapcsolt diddahiddal és egy 2200
uF-os elektrolit kondenzatorral kialakitott stabilizalatlan tapegység.

2.1.2 Motor tapfesziiltség

A motorhoz is elegendd egy diddahiddal és megfeleld kapacitasti sziirékondenzatorral
kialakitott stabilizalatlan tapegység. A sziirékondenzator értékét szamolhatjuk gy, hogy
amperenként 1000 pF. Biztositékot feltétleniil tervezziink be a tdpegységbe.

A motor tapfesziiltsége a motor névleges fesziiltségénél valamivel nagyobb legyen. A PWM
vezérlés nem enged 100%-os kitdltési tényezot, ezért a tapfesziiltség 5-10%-kal nagyobb
legyen a névleges fesziiltségnél. Ha ennél 1ényegesen nagyobb fesziiltségli aramforras all
rendelkezésre, akkor a vezérld ,,Max. PWM %> paraméterével korlatozhatjuk a kivezérlést,
igy megvédhetjiik a motort a karos tulfesziiltségtdl. Legylink tekintettel azonban a motor
tekercsek szigetelési paramétereire is, mert csak a kitdltési tényezot tudjuk korlatozni, ettdl
még a motor a tapfesziiltség nagysagli impulzusokat kapja.

Aramigény minimum a motor névleges arama. A szervomotorok rovid idére a névlegesnél
joval nagyobb csucsaramokat is elviselnek. A motor adatlapjan ez a csiicsdram megtalalhato.

2.2 Enkoder bekotese.

A vezérld inkrementalis, A és B csatornaval rendelkezd enkoderek jeleit képes fogadni. A
kelld zavarérzéketlenség érdekében a szimmetrikus kimenetli enkoderek alkalmazasa javasolt.
Az aszimmetrikus enkdderekhez érdemes egy szimmetrizalé adaptert alkalmazni, ami a
HEDS tipust enkdderekre kozvetlenlil radughatd, igy a hossza vezetéken is kelld
zavarvédettséget biztosit. Ha szimmetrikus adatatvitel van az enkoder és a vezérld kozott,
akkor 1-2 méteres hosszusagu kabel esetén még arnyékolas nélkiili UTP kabel is megfeleld
lehet. Természetesen az arnyékolt vezeték nagyobb biztonsagot ¢és zavarvédettséget
eredményez.



UTP tipust enkdder csatlakozo bekotése a kovetkezd:

Jel Rovid neve Szinkod
1 |, A” csatorna — pozitiv | A+ Narancs — fehér
2 |,,A” csatorna — negativ | A- Narancs
3 |, B” csatorna — pozitiv | B+ 7061d — fehér
4 |,B” csatorna —negativ | B- Z06ld
5 |,,I” csatorna — pozitiv I+ Kék — fehér
6 |, I” csatorna — negativ I- Kék
7 |+5V enkodder tap VCC Barna — fehér
8 |GND GND Barna

Szalagkabel enkdder csatlakozé bekdtése a kovetkezo:

Jel Rovid neve
1 |,,A” csatorna — negativ | A-
2 |,,A” csatorna — pozitiv | A+
3 |,,B” csatorna — negativ | B-
4 |,B” csatorna — pozitiv | B+
5 |,,I” csatorna — negativ I-
6 |, I” csatorna — pozitiv I+
7 |GND GND
8 |+5V enkoder tap VCC
9 |GND GND
10 |+5V enkdder tap VCC

2.3 Motor bekotése

A motorok bekdtéséhez hasznaljunk arnyékolt vezetéket. A viszonylag magas fesziiltségii és
nagyarami PWM jel komoly zavarforras lehet a kdrnyezet szamara.

A motort megfeleld polaritassal kapcsoljuk a vezérlohéz. Ha a vezérld bekapcsolds utan a
motor elkezd valamely iranyba a maximalis fordulattal porogni, akkor forditsuk meg a
bekotés polaritasat.

2.4 Step/dir bemendjelek bekotése

Az UTP tipusu csatlakozo bekdtése a kovetkezd:

Jel Rovid neve Szinkod
1 | Step impulzus — pozitiv | STEP+ Lépés impulzus a PC-t61 Narancs — fehér
2 | Step impulzus — negativ | STEP- Narancs
3 | Dir jel — pozitiv DIR+ Irdny jel a PC-t6l Z06ld — fehér
4 | Dir jel — negativ DIR- Zold
5 | Enable jel — pozitiv ENA+ Engedélyezo jel a PC-t6l Kék — fehér
6 | Enable jel — negativ ENA- Kék
7 | Rady jel — collector RDY-C Készenlét jel a PC felé Barna — fehér
8 |Ready jel — emitter RDY-E Barna




Szalagkébel tipusu csatlakozo6 bekotése:

Jel Rovid neve
1 | Step impulzus — negativ | STEP- Lépés impulzus a PC-t61
2 | Step impulzus — pozitiv | STEP+
3 | Dir jel — negativ DIR- Irany jel a PC-tol
4 | Dir jel — pozitiv DIR+
5 | Enable jel — negativ ENA- Engedélyezd jel a PC-tdl
6 |Enable jel — pozitiv ENA+
7 |Rady jel — emitter RDY-E Készenlét jel a PC felé
8 |Ready jel — collector RDY-C
9
10

A szamitogépes halozatokhoz hasznalt RJ45, vagy mas néven UTP csatlakozd hasznéalhatd a
kabel elkészitéséhez. Szinte minden szamitastechnikaval foglalkozé boltban készittethetiink a
szlikséges hosszlsagban, csak a fenti tdblazatnak megfeleld szinsorrendre kell iigyelni.

A kértyéan optocsatolok fogadjak a STEP, DIR és ENA jeleket, és egy optocsatold tranzisztora
adja a PC felé¢ az RDY készenléti-, vagy hibajelet. A bemeneteken a diddakkal sorban van egy
470 Ohmos ellenallas, igy 5V-os jelszint esetén nem kell kiilsd aramkorlatozé ellenallas.
Magasabb jelszint esetén kiilsé ellenallas sorba kotésével kell bedllitani a kb. 5 mA
diddadramot.

Ha kozvetlentil az LPT portra csatlakozunk, akkor pl. az X tengely STEP ¢és DIR jeleinek
bekotése a kovetkezo lehet:

o 24,6 ¢és 8-as lab 0sszekotve az LPT 20-as labra (GND)

e 1l-esaz LPT 3-as labra (STEP)

e 3-asaz LPT 2-es labra (DIR)



3 Elsd uzemi préba

Az els6 alkalommal a bedllitdst és hangolast a mechanikatol fiiggetlen motorral érdemes
probalgatni. A szervo kor egy tulzott erdsités megadasaval begerjedhet, és mechanikai
sériiléseket okozhat a gépiinkon.

3.1.1 Csatlakozék

Ellendrizziik a tapfesziiltségek csatlakozoit. Forditott polaritds maradand6 kéarokat okozhat a
vezérldben.

Fontos: Soha ne csatlakoztassuk, vagy huzzuk le a motor csatlakoz6it bekapcsolt motor
tapfesziiltség alatt. A motoraramkor zardsa vagy megszakitdsa olyan tulfesziiltségeket
okozhat, ami tonkre teszi a teljesitmény végfokot.

Csatlakoztassuk a motort is a vezérlohoz. Az els6 probanal fog kideriilni, hogy mi a helyes
polaritas. A legtobb motornal a pirossal jelzett motorvezeték keriil a MOT+ csatlakozora, de
ez nem szentiras. Ez fligg tobbek kozott az enkodertdl is, hogy melyik lesz a helyes irany.

Most csatlakoztassuk az enkodert a vezérlohoz. A vezérlé képes fogadni mind az
aszimmetrikus, mind a szimmetrikus kimenet{i inkrementalis enkodert.

Dugjuk a helyére az USB adaptert ugy, hogy a vezérlépanelon 1-essel és fehér pottyel jelzett
labra keriiljon az adapter 1-es ldba. Ha ez nincs jeldlve, akkor a 4 polusu tiiskesor azon sz¢€lso
laba, amelyik be van kotve. A 4-es 1ab az adapteren nincs bekotve. A helyesen feldugott
adapter alkatrészoldala pofaval lefelé all a vezérld alkatrész oldaldhoz viszonyitva.

3.1.2 Bekapcsolas

El6szor kapcsoljuk be a logikai tapfesziiltséget. A LED piros felvillanasa utan lassu zold
villogassal jelzi, hogy a vezérld lizemkész.

Most kapcsoljuk be a motor tapfesziiltséget. Ha nincs kiilon kapcsoldja, nem tragédia, mehet
egyltt a logikai tapfesziiltséggel. Akkor sincs baj, ha felcseréljiikk a sorrendet és eldszor a
motortapot kapcsoljuk be. A tapfesziiltség bekapcsoldsi sorrendje tehat mindegy, akar egyiitt,
akar kiilon adjuk ra a vezérldre.

Gyari alapértelmezésben a paraméterek a terhelés nélkiili E240 motorhoz lettek beallitva.
Helyes miikddés esetén a motornak tartdsa van, ha megprébaljuk a motor tengelyét elforgatni,
hatarozottan ellenall. Ha egy kis elforgatdsra a motor felpdrdg, akkor helytelen a motor
polaritasa. Kapcsoljuk ki a motortapot — vagy ha egyiitt van, akkor mindkét tapot — és
cseréljiik fel a motor vezetékeit vagy a vezérlonél, vagy a motornal.

3.1.3 Ellenérzés a hangolé programmal

3.1.4 Motor a helyén






4 USB adapter

Az USB adapter teszi lehetdvé, hogy a vezérlé RS-232 kimenetére radugva a PC valamelyik
USB csatlakozdjan keresztiil teremtsiink kapcsolatot a vezérld és a kliens program kozott. A
vezérlon az RS-232 interfész egy 4-es tiiskesoron van kivezetve. Arra kell iigyelni, hogy a
tiiskesor 1-el jelolt 1aba az adapter 1-el jeldlt 1abahoz keriiljon.

Az els6 hasznalat el6tt telepiteni kell az adapter FTDI chip meghajtd programjat. A telepitd
programot letdlthetjiik a kovetkezd helyrdl:

http://freecnc.hu/Downloads/USB_driver/CDM20802_Setup.exe

Futtassuk le a telepit6t és a telepités utan dugjuk be a PC-be az adapter USB kabelét. Ha
sikeres volt a telepités, akkor a PC hangszorgja egy felfelé ivel6 dallammal jelezni fogja,
hogy felismerte az eszkozt.

Az adapterhez a operacios rendszer egy uj COMxx cimet rendel. A hangol6 programban be

kell allitani az Ujonnan installalt COM cimet. A bedllitast a Kdrtya -> Kommunikdcio
bedllitasa meniipontban talaljuk.

wlom5etup PZ|

Soroz port; EARE - |

Pramétersk, |

¢ Ok, fane x Cancel |

Vilasszuk ki az adapter cimét, ami valdsziniileg a lista utols6 eleme lesz. A paraméterek
gyarilag a kovetkez6 értékekre vannak allitva:

Setup PX|

Settingz

Part hd

Eaud rate | 115200 j

Drata bits |E= j

Stop bitz |-I j

P arity |N':'“E j
[~

Flaws contral |N':'“E

k. Cancel |

Ha nem ezek az értékek lennének, akkor ezt is modositsuk a fentiek szerint.


http://freecnc.hu/Downloads/USB_driver/CDM20802_Setup.exe

Ha a program inditasakor a kovetkezd hibaiizenetet kapjuk, hogy

Tuningde_2

Hiba a COM2Z2 port megnyitasanall

akkor vagy rossz COM cim van beéllitva, vagy az USB adapter nincs csatlakoztatva a PC-
hez.

A COM cim moddositasa utdn érdemes kilépni a hangold programbdl és ujrainditani, hogy
ellendrizziik a sikeres kapcsolodast.



5 Kiliens program

mer

Toltsiik le a kliens telepitdjét a kovetkezd helyrdl:

http://freecnc.hu/Downloads/E240 projekt/TuningDC 2 install.exe

Futtassuk le a telepit6t, és inditsuk el a TuningDC_2.exe programot.

A program elinditasa utan a kovetkez6 kép jelenik meg:

T *Ha ngolas

Program Eartya

E ¢l= e magyan ~]

Beslitss Haladd ]Auto tuning]

— PID 1 [ Szervo paraméterek - 11 Teszel | Szemo

]Di | Servo frekvencia: W | ;‘eSKz'tlie' " | Attét szorzd: ]'I_
Integral erdsités: ,27 Max. Int. hiba W P frekvencia: W ~ Nlégaj?;?gas Attét ozzhe: ]1—
Derivitar erésités: [50  Bemensfisztic [T Max PwM %[00 " Fiiigsz Kiildés azannal v
| Sebeszég erizités: lﬂi Kimnetieti sz{ird: 117 Aram idéallandé: P Kiiréz
o
,07

Ardnyos erfizités: 100 Halt 25

Gyorsulas erfsités: |0 Encaoder [ppr): Bram limit: |64 Periddus: 2000 Beolvazas

Max. hiba szint: |0 Fataliz hiba szint: Mévleges &ram: |2200 Amplitidd: ]2043 I Szerva ON
 Jel polaritas 3 M. rom: [0 - Fimware | SON CUR ERR
[~ Tandem [ DIR+magas [~ STEP+ magas | Max hsmarseklat: [0 Wers 1.2.0.9 & & @
[~ Master [ RDY magas [ EMA pozitiv User 1 Ford [1/perc]: = |
30 Mieeseaiiaieeisiesisneiiin v eis it pis e i i s i i # | —CH1 Id&alap
Error v] w0.25 - r
1 E
CH 2 s -
ot con e M
Cursor
e Off

HES ™~ On

J— " CHz

CH 3 17 Curzory
[ [T ' ("' EH3

Cutput ] i
~ CH1

JMove 471 -7

A program folyamatos fejlesztés alatt van, a ,,Bedllitds” és ,,Auto tuning” jelenleg le van
tiltva, még nem hasznalhato.


http://freecnc.hu/Downloads/E240_projekt/TuningDC_2_install.exe

5.1 A képerny6 egyes mezoi

5.1.1 PID
PID

Araryos erdsités: I'lﬂﬂi Halt zavw:
Intearal erfisités: Izi Max. Int. hiba |1000
Derivator ergsités: IEﬂi Bemeneti zzlind:
Sebeszég erdsités: Iﬂi Kimenet zzlind:
Gyorsulds erfsités: Iﬂi Encoder [ppr]:  |2048
Maw. hiba szint; Iﬂi Eataliz hiba szint;

i

Aranyos erdsités: a PID algoritmus P tagjanak erdsitését adjuk meg itt lebegdpontos
formaban. Elsé alkalommal célszerti 1.0-ra allitani, és innen novelve megkeresni a gerjedés
hatart.

Integral erosités: a PID algoritmus I tagjanak erdsitését adjuk meg itt lebegdpontos formaban.

Derivator erésités: a PID algoritmus D tagjanak erdsitését adjuk meg itt lebeg6pontos
formaban.

Max. hibaszint: a hibajel értékét korlatozhatjuk ezzel a paraméterrel. Ha 0 az értéke, akkor ez
a korlatozas ki van kapcsolva, nem veszi figyelembe az algoritmus. Ha 0-t6l eltérd értéket
adunk meg, akkor az algoritmus az itt megadott értéknél nagyobb hibajel esetén ezt a
maximalis értéket vesz figyelembe, ezzel szamol.

Holt sav:
Az itt bedllitott savot a hibajel 0 koriil figyelmen kiviil hagyja az algoritmus, ugy tekinti,
mintha 0 lenne a hibajel.

Max. Int. hiba:
Az integral6 tag kimenetét korlatozza az itt bedllitott értékre. Ha 0, akkor ez a korlatozas ki
van kapcsolva.

Bemeneti sziiro: (jelenleg nem mukodik)
A hibajelre egy alulateresztd sziir6 idéallanddja. Csak kiilonleges esetekben hasznéalhatd, mert
a kor stabilitasat egy ujabb iddéallando rontja.

Kimeneti sziiro:
A beavatkozo jelre egy aluldtereszté sziird iddallanddja. Csak kiilonleges esetekben
hasznalhato, mert a kor stabilitasat egy ujabb idéallando rontja.

Encoder (ppr) :

A motoron alkalmazott enkdder felbontdsa impulzus/fordulat dimenzidban. Az enkdder 4x
iizemmodban dolgozik, tehat példaul egy 512 cpr-es (ciklus/fordulat) enkddernél ide 2048-at
irjunk. Szerepe csupan a pillanatnyi fordulat értékének kijelzésénél van.

Fatalis hibaszint:



Ha a hibajel értéke meghaladja az itt beallitott értéket, akkor a vezérld letilt, és az RDY
kimenet ezt jelzi a mozgésvezérlonek. A mozgas vezérld ezt a jelzést érzékelve ledllitja a
tobbi tengelyt is. Ha az értéke 0, akkor ez a funkcid ki van kapcsolva.

5.1.2 Szervo paraméterek
Szervo paraméterek,

Servo frekvencia; |2000
P frekvencia: | 15000
Paw, Pk 22 100

Ararn idtiéllandd: (0.1
Ararn lirnit: |64
Mévleges dram;  |2200

b aw. Aram:

T

b . hdmérséklet:

Szervo frekvencia

Mintavételezési frekvencia Hz-ben. Az algoritmus ilyen frekvencidval vesz mintat a
parancspozicidobdl és az enkdder pozicidbol. A vett mintak alapjan szamolja ki a sziikséges
beavatkozasokat.

PWM frekvencia
A motormeghajté hid impulzus szélesség modulalt (PWM) jelének alapfrekvencidja. A
kitoltési tényezd 0 és 95% kozotti értékeket vesz fel.

Max. PWM%
Az itt megadott értékre lehet korlatozni a PWM Kkitdltési tényezdjét. Hasznos lehet ez a
paraméter, ha eltérd fesziiltségli motorokat lizemeltetiink kozos tapegységrol. A kisebb
fesziiltségli motorokat igy meg tudjuk védeni a megengedettnél nagyobb fesziiltséggel torténd
tulterheléstol.

Aram idéillandé
Aram limit
Névleges aram
Max. daram

Max homeérséklet



5.1.3 Tesztjel

Tezzjel

T esztjel

" Kikapcsolaz
(" Mégyszog
(" Fiirézz

f* Trapéz

Periddus: 2000
Amplitddd: 2045

Kikapcsolas
Ez a normal iizem, ebben az allasban nincs hangolo jel.

Négyszog

Szervo rendszerek altaldanosan elfogadott hangolasi mddszere az egységugrasra adott valasz
vizsgélata. A négysz6g hangold jelalak egy pozicid egységugras vezérlést ad az
aramkoroknek. Az aktualis pozicidobol indulva, az amplitid6 paraméterben megadott poziciot
ir be a pozicio regiszterbe, ami szinte egy elméleti egységugrasnak felel meg. A periddus id6
leteltével az amplitidé negativ értékét irja a pozicid regiszterbe, ¢és ez ismétlodik
periodikusan.

Fiirész
Az amplitadé és a peridodusidd alapjan szamolhatéd sebességgel forgatja a motort jobbra-balra.
Ez a jelalak egy sebesség egységugrassal gerjeszti a vezérlot.

Trapeéz
Mint a flirész jelalaknal, csak iranyvaltas elétt negyed periodusnyi idére megall a motor. Ez is
sebesség egységugrasnak megfeleld gerjesztést ad a vezérlonek.

Periodus
A hangolo jel peridodusideje ezred masodpercben kifejezve.

Amplitudo

A hangol6 jelalak amplitidoja enkdder osztasban kifejezve. Erre az amplitidora hatassal van
az Attét. szorzd, tehat az itt bedllitott amplitidot megszorozza az attétel szorzoval, és az lesz
az elmozdulads mérete.

5.1.4 Szervo

Szemd

Attér zzarzd: |1
Attét ozztd: |1

K.lildéz azonnal v
Kiiraz

Beolvasaz

Szervo OM

Attét. szorzo



Egy beérkezd step impulzus egy enkoder osztasnyi elmozdulast eredményez. Ha nagy az
enkoder felbontasa, akkor egy adott Ut megtételéhez tobb step impulzus sziikséges. Mas
oldalrol kozelitve, adott sebességli mozgashoz nagyobb felbontast enkdder esetén nagyobb
frekvencidji step impulzus sorozatra van sziikség. Gyakori probléma, hogy a mozasvezérld
program nem tud elegend6en nagy frekvenciaju step jelet szolgaltatni. Ekkor lehet hasznos az
attétel szorzd, mert minden bejovo step jelet mintegy megszorozza az itt megadott értékkel,
igy a rendszer jobban illeszkedik egy nagyobb felbontasu enkdderhez.

Attét. oszto
Nincs implementalva, tervezett szolgaltatas.

Kiildés azonnal
Ha a jel6lé négyzetben pipa van, akkor egy paraméter modositasa utan az Enter billentytre
elkiildi a paraméter értékét a vezérlonek.

Kiiras
A nyomdgomb hatasara a képernyon lathatd paramétereket elkiildi a vezérlonek.

Beolvasas
A nyomogomb hatdsara beolvassa a paramétereket a vezérlobdl és kiirja a képernyore.

Szervo ON
A nyomogomb benyomott allapotaban engedélyezziik a vezérld miikddését. Ha kienged;jiik a
nyomogombot, akkor letiltjuk a vezérlét, ilyenkor a motornak nincs tartasa.

5.1.5 Jel polaritas
Jel polantas
[ Tandem [ DIR+ magaz [ STEP+ magaz
[ Master [ ROY magas [ EMA pozitiv

Tandem
Master
DIR+ magas
RDY magas
Step+ magas
ENA pozitiv

5.1.6 Firmware
Firrmware
Yers: 1.2.0.9
lzer 1

A Beolvasds nyomogomb hatdsara itt megjelenik a vezérld programjanak verzio szama.

5.1.7 Szervo statusz
SON CUR ERR

o O© O
Ford [1/perc): -1
SON

Z06ld esetén a szervo engedélyezve van, piros esetén le van tiltva. Csak miikodo oszcilloszkop
esetén mutatja a helyes allapotot.



CUR
706ld esetén a szervo motorarama a megengedett hataron beliil van. Ha pirosra valt, akkor

tartosan tulléptiik a megengedett motoraramot. Ha idonként révid idére felvillan, akkor a
terhelés cstcsokban (indulds, megallds, iranyvaltds) rovid idére a motordram tullépi a
megengedett értéket. Csak miikodo oszcilloszkop esetén mutatja a helyes allapotot.

ERR
7061d a normal ilizemet jelenti. Ha pirosan vildgit, akkor az a vezérld hibaéllapotat mutatja,

letiltott a tal nagy pozicié hiba miatt, vagy mas rendellenességet érzékelt a vezérld programja.

Ford (1/perc)

5.1.8 Oszcilloszkép

|ddalap

%0.25 E ”

wl :r
25 -

Curzor ¥
+ DIf
" On

Cursar ™y
i+ 0O

" CH1
" CH2
" CH3




6 Frissitések

A vezérld mikroprogramja a kliens programmal lecserélhetd. A javitasok és jabb verzidk a
kovetkezo konyvtarbol tolthetdk le:

http://freecnc.hu/Downloads/E240 projekt

A frissito fajlok kiterjesztése a ,,.upg”.

A frissitést a Kartya -> Upgrade meniipont elinditasaval kezdjiik. A frissités eldtt kapcsoljuk
ki az oszcilloszkdpot a Jelalakok megjelenitése gombbal.

?"‘Upgradeﬂﬂ EE

Program Bealltas

IO S ervotFimwaresDC_servo 3264%ExelBADC servo 21684 T 1.2.0.9.upolid B |
dpgrade info Upgrade mode
M arme; Yersion: * Flazh
" EEPram

|Jzer:
" Flash+EEProm

[w Bezards a wégén

Elak&szités Bezaraz

Az Upgrade fajl sor végén talalhato kis gombbal keressiik meg a WEB-1dl letoltott frissitd
fajlt. Az Eldkészités gomb megnyomasaval a program beolvassa az elébb kivélasztott fajl
tartalmat, és elokésziti a frissités letoltését a vezérldbe.

7 u peradeBB |Z| |E| [E|

Program  Beallitas

Upgrade fajl |H:"~F'rn:nie:::ts"~_><mega"~DE_S ervasFirmarehDC_servo 32040Ewe1BNDC_servo ﬂ J
Upgrade info Upgrade mode

Mame: DC_zervo_ w1644 T Yerzion: 1.2.09 * Flash
" EEPam

dzer: 1
" Flash+EEProm

[w Bezards a végén

Ready for Upgrade [Flazh: 112 pages, EEProm: 9 pages

Eldkészités | pgrade Bezards



http://freecnc.hu/Downloads/E240_projekt

Elegend6 a Flash frissités, igy nem valtoznak meg a vezérld paraméterei. Most nyomjuk meg
az Upgrade gombot, ¢és a szintjelz6 mutatni fogja a let6ltés elorehaladasat.

Nagyobb strukturalis valtozasok esetén azt kiilon jelezziik, hogy az EEprom tartalmat is
frissiteni kell. Ebben az esetben olvassuk be a vezérlobdl az aktualis paramétereket, €s irjuk ki
egy fajlba. A frissités utan ennek a fajlnak a tartalmaval tudjuk visszaallitani a vezérlé korabbi

paramétereit.



7 Hangolas

Az alabbi példa a DC_Servo XX vezérlo egy lehetséges hangolasara mutat példat.

A step/dir interfész hangolédsa teljesen hasonld, csak a differencidl erdsités értéke az itt
mutatott példahoz képest 100-ad része. Tehat amikor itt példaul 2-t allitunk be a differencial
erdsitésnek, akkor a step/dir interfész-nél 0.02-nek felel meg.

1. Lépés
Alaphelyzetben az aranyos erdsités l-re van allitva. A tesztjeleknél allitsunk be 2000-es
periddust és 500-as amplitidot. Kapcsoljuk be a négyszog jelalakot, ami 0.5 Hz-es
frekvenciaji négyszoggel, mas szoval egységugrassal gerjeszti a vezérlot.
A jelalakokbol latjuk, hogy nagyon nagy hibaval kdveti a motor a kapott vezérlést.

T' Hangolds

Program Eartya

a2 fE ¢l= @ magyer =

Beslitss Haladd ]Auto tuning]

FID 1 [ Szervo paraméterek - 11 Teszel | Szemo
Aranyos erfzités |1 Halt =&v: |0 Serva frekwencia: |2000 Teszljel I Attét. szorzé: |1
" Kikapczolads
Inteqral erisités: |0 Maw. Int. hiba 1000 P frekevencia: |15000 len o0 Attét. oszhi: |1
Derivétor erfzités: |0 Eemeneti sziing: |1 Maw, P 2 (100 £ Fiirész Kiildés azannal v
= Trapé
Sebesség efzités: |0 Kimeneti zzlrg: |1 Aram iddélands: (0.1 | iHhes | Kiirds
Gyorsulas erdsités: |0 Encoder (ppr); | 2048 Bram limit: |64 Periddus: 2000 Beolvasss
Max hiba szint; |0 Fatalis hiba zzint: |0 Mévleges dram; |2200 Amplitidd: |5UU | Cremvo ON
Jel polaritas : Ma. dram: |0 Firrnware 1 SON CUR ERR
[~ Tandem [ DIR+ magas [~ STEP+ magas Max hmérséklst: [0 e 1.2.0.9
[ Master [~ RDY magas [ EMA pozitiv User 1 Ford [1/perc): -1
! 5| e Id5alap

Error v] «0.25 = r
I_J— 1 E

CH2

Position  « R

e e | 5
T | | & o
TP PR SV R RO ST S [""' Dn

CH 3 Cursor v
Encoder f DIt
~ CH1

™ CHZ

T [ [ ' r"" EH3

JMove 386 - 196

2. Lépés
Az aranyos erdsités novelésével keressiik meg a gerjedés hatart. Kis 1épésekben emeljiik az
erdsitést, és csak addig menjiik felfelé, amig csak erdsen lengedezd valaszt latunk, a tényleges
gerjedés karokat okozhat a mechanikaban.




?‘ Hangolas

Program  Kartya

Bedlitss  Halad |
—PID
Ardnyos erdsités:
Integrél erdsités:
Derivator erdsités:
| Sebesség erfsités:
Gyaorsulds erdsités:
taw. hiba szint:
el polaritis

[~ Tandem
[ Master

BEIEENT

Auito tuning ]

[~ DIR+ magas
[~ RDY magas

Kimeteti szlird:
Encoder [pprl:

Eataliz hiba =zint:

Halt 8

[~ STEP+ magas
[ EMA pozitiv

0
Maw. Int. hiba 11DDD

Bemeneti szlirg:

| Servo frekwvencia;

PrM frekwvencia:
b ax. Puihd 22

Ararn idéallands:

Aran limit:

Mévleges aram:
Max. aram:

| Maxhdmérséklat:

— Szervo paraméterek, -

2000
15000
100

2200

1T

i Teszzjel -

i Teszhel -
" Kikapczolas
* Meégyszog

magyar

[ Szemd-

Attét, szorzé: |1
Attét. nsztd: ]1

™ Flirész Kildés azomnal Jw
& Kiirés
Periadus:  [2000 Beolvasas
Amplide: 500 | SzervaON
— Firmware SOM CURB ERR
Vers: 1.2.0.9 & & @
User 1 Ford [1/perc): 1
& —EH |di5alap
o +| w025- ’—
J— il E
— |WEEHE s :
Posion | | °°
Curzor
[ f« Off
R R " On
CH3 17 Cursory
Encoder vl @ Off
: =R " CH2
E " CH3

JMove 586 - 119

3. Lépés

Most a differencidlo erdsitéssel keressiik meg azt a hatart, amikor az enkdder jelébdl eltiinik a
lengedezés, és még feljebb emelve az erdsitést a tallovés is megsziinik.



?‘ Hangolas

Program  Kartya

Bedlitss  Halad |

BEIEENT

Auito tuning ]

magyar

[ Szemd-

Attét, szorzé: |1
Attét. nsztd: ]1

Kildés azomnal Jw
Kiirds

Beolvasas

I Szervo OM

SON CUR ERR

CHA

Error A ] #M0.25
L J— 1

CH2-

Pozition  »
= |_.

CH3

— PID 1 Szervo paraméterek, - 1 Teszjel -
Aranyos erdsités: 130 Halt 54w |0 | Servo frekwvencia: |2000 | ;esztiel )
Kikapcsolas
Inteqral erfizités: |0 Max. Int hika (1000 PifM frekvencia: |15000 b ey
Derivator erfizités: |25 Bemeneti szlirg: |1 Man. Pibd % {100 (™ Fiirész
| ™ Trapé
| Sebesség erfsités: |0 Kirmereti szii: |1 Aram iddalands: (0.1 | Ihse |
Gyorsulds erbsités: |0 Encoder (ppr);  |2048 Aram limit: ]54 Periddus: 2000
Max. hiba szint: {0 Fataliz hiba szint: |0 Mévleges ram: [2200 Amplitidd: |50
— Jel polaritas . Max. aram: ]D - Firmware
[~ Tandem [~ DIR+magas [ STEP+magas | Max himérseklst: [0 Yers: 1.2.09
[ Master [~ BDY magas [ EMA pozitiv zer 1
Fs
+300 =
-300
+300
-300

Encoder vi

Ford [1/perc); -1

|déalap

-

w2 h

Curzor
v Off
" On

~ Cursor Y
+ Dff
~ CH1
" CH2
" CH3

JMove 235 -0

4. Lépés

Most adjunk megint aranyos erdsitést addig, hogy tjra lengedezve alljon be a motor.




| —I” Hangolas

Program  Kartya

[% 4 = l@ magyar LJ
Bealitas Haladd ] Auito tuning ]
— PID 1 Szervo paraméterek, - 11 Teszjel — Szemd 1
Araryos ertsités 1@7 Halt £ ,Ui Servo frekyvencia: W | Tesz.tiel . Aftél, szorzd; '1—
Integrél erdsités: ,Ui Max. Int. hiba W i frekwencia: W ; Engga;czsaogllas Atrét oszhé: '1_
Derivator erdsités: 1257 Bemenet szlind: 117 b an. P % 11007 (" Fiirész Kiildgs azonnal |
| Sebesség erfsités: ,Ui Kimeneti szird: 117 Ararn idéallands: ,017 | L e | Kiirds
Gyarsulds erfsités: lﬂi Encoder (par: W Aram limit; ’547 Periddus: W Beolvasas
taw. hiba szint: ,Ui Eataliz hiba =zint: ,Ui Mévleges aram: W Amplitidd: |EDD I Szervo O

Max. ram: |0

AR | - Firmuware SON CUR ERR
[~ Tandem [ DIR+magas [~ STEP+ magas | Max himérseklst: [0 Yers: 1.2.09 & & @
[ Master [~ RDY magas [ EMA pozitiv zer 1 Ford (1/percl 1

&~ | déialap
o +| w025- ’—
'—J— il E
CH 2 1 e z
Pozition  » £

Cursor
| v Off
et £ On
CH 3 Cursor v
+300
Encoder & Off
~ CH1
= " CH2
- . """lf“CHS
JMove 356 - 2
5. Leépés

A differenciald erdsités emelésével menjiink megint addig, hogy megsziinjon a lengedezés, €s
tullovés nélkiil alljon be a motor.
6. Lépés

Az el6z0 két 1épést ciklikusan ismételve emeljiik az erdsitéseket egészen addig, hogy beallas
nyugalomban maradjon a motor, ne legyen a nyugalmi helyzet koriil pici oszcillacid sem
(morgas). Kozben a hibajel sugar érzékenységét vigyiik fel maximumra, hogy latni lehessen a
nyugalmi allapot legkisebb zavaré mozgasat is. llyenkor a képernyd egy pixelnyi eltérése egy
enkoder osztast jelent.



?‘ Hangolas

Program  Kartya

B s = (@ gy 5
Bealitas Haladd ] Auito tuning ]
— PID — Szervo paraméterek, - 1 Teszjel - [ Szemd- 1
Aranyos erbgités (120 Halt £+ |0 | Serva frekvencia; (2000 | ;esztiel ) Aftét, szorzd; |1
Kikapcsolas
Inteqral erfizités: |0 Max. Int hika (1000 PifM frekvencia: |15000 Fr ikl Attét. nszhé: ]'I
Derivatar ersités: |90 Bemeneti szlirg: |1 Man. Pibd % {100 (™ Fiirész Kiildés azarnnal [v
|  Trans
| Sebesség erfsités: |0 Kimeneti szlig: |1 Aram iddallands: |01 | it | Kiirds
Gyorsulds erdsités; |0 Encoder (ppr); | 2048 Aram limit: ]54 Periddus: {2000 Beolvasas
tax. hiba zzint: |0 Fatéliz hiba szint: |0 MNévleges &ram: |2200 Amplitidd: JEDD I Soarvo ON
— Jel polaritas . Max. aram: ]D - Firmware r SON CUR ERR
[~ Tandem [~ DIR+magas [ STEP+magas | Max himérseklst: [0 Yers: 1.2.09 & & @
[ Master [~ BDY magas [ EMA pozitiv zer 1 Ford (1/percl 0
T D R e S TR SR SR, LI e & - |ddalap

[Eror | w025
— J— ¥

CH2-

Position ~ «| |

-

w25
Curzor

CH 3 17 Cursor Y
+300
Encoder vi & Off
" CH1
[_§ " CH2
_3DD = L T N ] Li“ CHS
JMove 281 -0
7. Lépés

Most adjunk egy kis integrald erdsitést, annyit, hogy a beallas utan még nullan maradjon

hibajel.



?‘ Hangolas

Program  Kartya

Bedlitss  Halad |
— PID
Ardnyos erdsités:

Integrél erdsités:

BEIEENT

Auito tuning ]

Halt 54w |0
Maw. Int. hiba 11DDD

— Szervo paraméterek, -

| Servo frekwvencia: |2000

PifM frekvencia: |15000

magyar LJ

i Teszzjel -

i Teszhel -
" Kikapczolas
* Meégyszog

[ Szemd-

Attét, szorzé: |1
Attét. nsztd: ]1

-300

Derivator ersités: 1100 Bemeneti sziid: |1 Maw Prdb 1100 (" Fiirész Kiidés azonnal v
|  Trapé
| Sebesség erfsités: |0 Kimeneti szlig: |1 Aram iddallands: |01 | it | Kiirds
Gyorsulds erdsités; |0 Encoder (ppr); | 2048 Ararn limit: |64 Periddus: {2000 Beolvasas
Mawx. hiba szint: |0 Fatalis hiba szint: |0 Mévleges dram; |2200 Amplituda: JEDD I Szervo ON
— Jel polaritas . Max. aram: ‘D - Firmware ' SON CUR ERR
[~ Tandem [ DIR+magas [~ STEP+ magas | Max himérseklst: [0 Yers: 1.2.09 & & @
[ Master [~ RDY magas [ EMA pozitiv zer 1 Ford (1/psrc): 0
G e B A B TR R &l —cH1 Idéalan
E Errar | | ®0.25 - ’—
E il E
W5 -
Curzor
e Off
" On
~ Cursor Y
+ 0Off
~ CH1
" CH2

¢~ CH3

Jiove 170 - 1

8. Leépés

Most kapcsoljuk at a tesztjelet trapézra és az amplitidot noveljiikk meg akkorara, hogy a motor
mozgasa alatt legyen hibajel.

(FOLYT.KOV)
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