A G340 SERVOMOTOR MEGHAJTO UZEMBE HELYEZESE
(2009. Marcius 19.)

Kdszonjuk, hogy a G340 szervomotor meghajtét valasztotta. A G340 DC
szervomotor meghaijtéra a vasarlastol szamitva 1 év gyartasi hibakra kiterjed6
garancia érveényes.

Olvassa el a G340 hasznalatba vétele elott:

Ha nem ismeri a DC szervomotor meghajtokat, vegezze el a kovetkezé beallito
Iépéseket a probapadon, mielétt a végleges helyére szereli. Igy latni fogja, hogy
milyen viselkedésre szamithat a meghajtoktol.

Miel6tt hozzakezdene, megfelel encoderrel kell rendelkeznie, mely a motorhoz van
beallitva. Kovesse a gyarto elbirasait az encoder felszerelésével és beallitasaval
kapcsolatban, ha a motoron nincs encoder.

Kovetkez6 lépésként egyenfesziltségl aramforrast kell biztositania a meghaijté
szamara. Ne hasznaljon 5 voltnal jobban eltérd tapfeszuiltséget, mint a motor
névleges feszlltsége. A tapfeszlltség aramértéke egyezzen meg a motor
hasznalatahoz tervezett maximalis aramértékkel.

Készitsen el6 egy STEP (Iéptetés) és DIRECTION (irany) impulzus forrast.

A folytatas el6tt forditsa el egy negyeddel a LIMIT (dramkorlatozé) szabalyzoét a teljes
skalahoz képest. Forditsa teljesen kikapcsolt allapotba a GAIN (erésités) szabalyzét,
és egy negyeddel a DAMP (csillapitas) szabalyzoét a teljes skalahoz képest. A
szabalyzdk egy iranyba forgathatok, ne feszitse tul 6ket csavarhuzéval.

G340 Bemeneti léptetd jel szorzasanak beallitasa:

A G340 vezérld belsd léptetd jel szorzéval rendelkezik. Lehetéséget ad x1, x2, x4, x5
és x10 értékek beallitasara. Minden bemeneti Iéptetd (STEP) jel a beallitott értékkel
kerll szorzasra. Ennek megfeleléen, ha pl. x10 értéket allitjuk be, akkor a bemenetre
adott minden egyes léptetdé (STEP) jel hatasara a motor 10 encoder osztasnak
megfelel6 Iépést tesz meg.

Allitsa be a kivant értéket. Hasznalja a 4. oldalon talalhaté abrat.

FONTOS: A beallitast csak kikapcsolt tapfesziiltség alatt végezze el.
Ne kapcsolja be a vezérl6t, amig a Jumper hianyzik.



G340 csatlakozo6 bekotése:

FONTOS: A G340 elso6 tesztelésekor csatlakoztassa az ERR/RES (5. aljzat)
pontokat az ENC+ (7. aljzat) ponthoz.

Kdvesse a kdvetkezd lépéseket a megadott sorrendben.

1. lépés: az encoder bekotése

Az encodernek legalabb 200 soros szamlalos digitalis kvadratura encodernek kell
lennie, és +5VDC tapfesziltségrdl kell Gzemelnie. Ha az encoder aramfelvétele tobb
mint 50 mA, hasznaljon kulsé +5VDC tapegységet. Elképzelhetd, hogy rendelkezik
INDEX kimenettel, amit nem fog hasznalni. Ha tobb kimenettel rendelkezik, csak a
"+" fazis kimeneteket hasznalja.

FONTOS: Csatlakoztasson egy 470 ohmos

ellenallast a TERM. 6 és TERM. 7 k6zé, ha kiils6 tapegységet hasznal az
encoderhez.

A kulsé tapegység foldjét (GND) kosse 6ssze a G340 tapegységének a fold
pontjaval (GND).

(TERM. 6) ENC- Ehhez az aljzathoz csatlakoztassa az encoder tapfeszultség
foldjét.

(TERM. 7) ENC+ Ehhez az aljzathoz csatlakoztassa az encoder +5VDC
pontjat.

(TERM. 8) PHASE A Ehhez az aljzathoz csatlakoztassa az encoder ,A” fazis
pontjat.

(TERM. 9) PHASE B Ehhez az aljzathoz csatlakoztassa az encoder ,B” fazis pontjat.

G340 encoder jel szorzasanak beallitasa:

A G340 vezérld belsd encoder jel szorzéval rendelkezik. Lehet6séget biztosit x1 és x4
ertékek beallitasara.

Ha pl. egy 500 vonalas felbontasu encodert csatlakoztat a meghajtdohoz és x4 moédban
hasznalja azt, akkor 500x4 = 2000 impulzus lesz a felbontas egy teljes
korbefordulasnal.



FONTOS: A beallitast csak kikapcsolt tapfesziltség alatt végezze el.
Ne kapcsolja be a vezérl6t, amig a Jumper hianyzik.

A beallitashoz hasznalja a 4. oldalon talalhat6 abrat.

2. lépés: tapfesziltség csatlakoztatasa

Hasznaljon rovid tapfeszultség vezetékeket, és hasznalja az aljzatokhoz még
csatlakoztathat6 legnagyobb keresztmetszetii vezetéket. Ha a vezeték hossza
nagyobb mint 45 cm, hasznaljon 1000 mikroF-0s kondenzatort a G340 tapfeszuiltség
aljzatain. Ellenérizze, hogy a tapegység képes-e a motor altal felvett maximalis aram
kiszolgalasara. A tapegység feszultségének a 18 VDC és 80 VDC értékek kozé kell
esnie. A tényleges feszultség nem lehet tobb mint 5 V-tal magasabb a motor
névleges feszultségénél.

(TERM. 1) POWER GROUND Ehhez az aljzathoz csatlakoztassa a tapegység
fold pontjat.

(TERM. 2) +18 TO 80 VDC Ehhez az aljzathoz csatlakoztassa a tapegység
"+" pontjat.

3. lépés: az encoder tesztelése

Ennél a pontnal az encoder funkcionalitasat kell tesztelni. Ha a POSITION ERROR
tesztpontot szeretné megvizsgalni egy fesziltségmérdvel vagy oszcilloszképpal,
tavolitsa el a vezérld fedelét. Ha valaszthat, hasznaljon oszcilloszkopot.

A POSITION ERROR tesztpont mutatja meg a kilénbséget a parancspozicio és az
aktualis motorpozicid kozott. Ha mindketté azonos, a feszliltség +5VDC lesz. Minden
szamlalasnal, ahol a motor az éramutat6 jarasaval megegyezéen mozog a
parancspoziciohoz képest, a feszlltség 0,04 volttal csékken. Ha 0,4 voltra esik, a
védelmi aramkor lép életbe, és ujrainditja a meghajtét 3 masodperc mulva.
Ujrainditas kézben a FAULT jelzé vilagit.

Az 6ramutato jarasaval ellentétes poziciokbol adédéd hibak esetén a feszliltség 0,04
volttal névekszik minden szamlalasra, amig el nem éri a 9,6 volt feszlltséget, ahol
ismét a védelmi aramkor lép életben az el6zbek szerint.

MEGFIGYELES FESZULTSEGMEROVEL: Helyezze a piros vezetéket a tesztpontra,
és a fekete vezetéket a nagy fekete kondenzator negativ (GND) pontjara. Kapcsolja be
a tapegységet. A FAULT jelz6nek 3 masodpercig vilagitani kell, majd ki kell



kapcsolnia. A feszultségmeérdn a +5VDC értéknek kell megjelenni. Forditsa el
NAGYON lassan a motor tengelyét. A feszultségméron lathatd értéknek 0,04 volttal
csokkennie kell minden egyes encoder szamlalasra. Ha az érték eléri a 0,4 voltot, a
piros jelz6 bekapcsol, és a feszlltség visszaugrik +5VDC-re. 3 masodperc mulva a
jelz6 kikapcsol. A motor tengelyét forgathatja az éramutaté jarasaval ellentétes
iranyban is. A feszultség 0,04 volttal ndvekszik minden szamlalaskor, amig el nem éri
a 9,6 voltot, és életbe nem Iép a védelmi aramkor.

MEGFIGYELES OSZCILLOSZKOPPAL: Allitsa az oszcilloszképot 2 V / cm
fugglleges és korulbelul 1 msec / cm vizszintes méréshatarra. Nulldzza a sugarat a
képernyd also részére. DC csatolja a bemenetet. Helyezze a méréfejet a tesztpontra,
és foldcsipeszt a fekete kondenzator negativ pontjara /GND/. Kovesse a fenti
feszlltségmeérds vizsgalat [épéseit.

Beallitasi segédlet:
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4. lépés: vezérlé bemenet bekotése

A vezérlé bemeneti a hagyomanyos Iépteté motor meghajtoknal hasznalt STEP,
DIRECTION és GND vonalak. A STEP és DIRECTION jelmeghajtéknak TTL
kompatibilisnek kell lennilk, és 100 ns vagy gyorsabb él atmenettel kell
rendelkezniuk. A GND az optocsatoldé kd6zos katdd vonala, és az impulzus
forrasra kell visszatérnie.

(TERM. 10) DIR Csatlakoztassa a DIRECTION vonalat ehhez az aljzathoz.
(TERM. 11) STEP Csatlakoztassa a STEP vonalat ehhez az aljzathoz.

(TERM. 12) COMMON Csatlakoztassa a STEP/DIR meghaijto foldelését (GND) ehhez
az aljzatahoz.

5. lépés: A vezérléaramkorok tesztelése

Tesztelheti a bemenetek funkcidjat. Ha oszcilloszképot hasznalt a korabbi résznél,
hagyja a tesztponthoz csatlakoztatva. Ha feszultségmérét hasznalt, tavolitsa el a
meghaijtasrol.

Allitsa be a STEP impulzusgeneratort masodpercenkénti 40 impulzusra, és éllitsa a
DIRECTION kimenetet az éramutaté jarasaval egyez6 irdanyban (logikai ,17).

Kapcsolja be a tapegységet. Az 5 masodperces bekapcsolasi inditasi idészak utan a
FAULT jelzé kikapcsol.

Ha oszcilloszkopot hasznal, a tesztpont fesziltsége 3 masodpercig ndvekszik, majd
aktivalja a védelmi aramkort 9,6 voltnal. A FAULT jelzd 5 masodpercre bekapcsol, és
a feszlltség visszaesik +5VDC-re. A FAULT jelz6 kikapcsolasa utan a folyamat
Ujrakezd6dik.

Ha nem hasznal oszcilloszképot, ellenérizheti a FAULT jelz6 3 masodpercenkénti
bekapcsolasat.

6. lépés: motor bekotés

Ellendrizze, hogy az aramellatas ki legyen kapcsolva, és a STEP impulzus nulla
impulzus/masodperc legyen. Ellenérizze a szabalyzé beallitasait az 1. oldalon
talalhaté utasitasoknak megfeleléen. Rogzitse le a motort, hogy ne ugorjon le a
padozatrol.



(TERM. 3) ARM- Ehhez az aljzathoz csatlakoztassa a fekete motorvezetéket.

(TERM. 4) ARM+ Ehhez az aljzathoz csatlakoztassa a piros motorvezetéket.

7. lépés: a szervo beallitasa

Kapcsolja be a tapegységet. A FAULT jelzd kikapcsol 3 masodperc mulva. Ha

minden rendben van a ,motorzajt” kell hallania. Ez normalis jelenség. A motor ugral a
szomszédos encoder szamlaléértékek kozott. A PID hurok koztes része végtelen DV

erdsitéssel bir idében, és felerdsiti a legkisebb pozicionalasi hibat is. Mivel az
encoder visszacsatolas csak szamlalasi éleken kovetkezhet be, a hurok ,vak”, amig
el nem ér egy kddoldé szamlalasi élt. Utana megforditja a motor iranyat, amig egy

masik élt nem talal, majd ismétlédik a folyamat.

Ha a motor kissé megugrik és a FAULT jelzd azonnal bekapcsol, akkor a motor
forditva van bekotve, vagy a szabalyzokat rosszul allitotta be. Ellendrizze a

szabalyzék beallitasat. Ha megfelel6en tlinnek, cserélje fel a motorvezetékeket, majd

prébalkozzon ismét. Ha még mindig nem mikddik, €s minden Iépést kdvetett, hivjon

a dokumentacio végén talalhato telefonszamon.

Kapcsolja be a STEP impulzust, és ndvelje a sebességet, hogy forogjon a motor. Az
oramutato jarasaval megegyez6 iranyban kell forognia, logikai ,,1”-sel a DIRECTION

kimeneten.

A szervo hangolasanak optimalis modja egy impulzus terhelés indukalasa a motoron,

mikdzben figyeli egy oszcilloszképpal a motor viselkedését, majd allitsa be a PID
egyutthatokat (GAIN (erdsités) és DAMPING (csillapitas) szabalyzé beallitasok) az

optimalis mikodéshez.
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A motor minden esetben visszatér parancspozicioba, a Iényeg viszont az, hogyan
teszi mindezt. A motor parancspozicidba visszatérésének maédjat csillapitasnak
nevezik. Egyik, tulcsillapitott hatarhelyzetben a motor hosszu, elhuz6do késleltetés
utan tér vissza. A masik, alulcsillapitott hatarhelyzetben a motor gyorsan tér vissza,
tul- és alullévések sorozataval. Ez okozhat csorgést is; szélsGséges esetben a tul-
/alulldvések olyan amplitudé ndvekedést idéznek eld, hogy a motor erésen oszcillalni
kezd. A két hatarhelyzet k6zott talalhatoé az optimalis valasz, melyet kritikus
csillapitasnak nevezunk. Ebben az esetben a motor gyorsan visszatér pozicidjaba,
kis tulldvéssel, vagy tullovés nélkul, minimalis idén beldl.

Erdsités és csillapitas

A GAIN és DAMPING beallitasok rendszerint kovetik egymast. Ha noveli a GAIN
beallitast (nagyobb merevség), megndvelt csillapitasra van szikség a kritikus
csillapitas elérésére. Legyen ovatos, mert a GAIN DAMPING nélkali névelése a
motor erés oszcillaciojat okozhatja.

A nagyobb GAIN bedllitéas zajosabb motorleallast eredményez. Ez azért van, mert a
nagyobb erésités nagyobb mozgast eredményez az encoder szamlalépontjai kozott.
Kompromisszumot kell talalni a nagy erésités (merevség) és az erls rezgés (zaj és

motormelegedés) kozott. Hasznalja itél6képességeét.

A szervo kompenzalasanak megfigyeléséhez el6szor zavart kell el6idéznie. A
legegyszeribb mddszer a DIRECTION bemenet atkapcsolasa, mikdzben folyamatos
sebességet ad parancsba a STEP bemeneten. Az azonnali iranyvaltas csak
pillanatszer( terhelést idéz el a motoron, mikdzben figyelheti annak valaszat.

Ha oszcilloszképot hasznal, hasznalja az 1-es csatornat a tesztponton és a 2-es
csatornat a DIRECTION bemeneten. Allitsa az inditast ,normal” allapotra, az inditas

forrasa legyen a 2-es csatorna, és a ,+” él. Egy egyszeri szintvaltozast kell latnia
minden egyes iranyvaltas esetén.

Lassan ndvelje a STEP sebességet, amig a fenti harom képhez hasonlét nem lat,
majd a kovetkezdket végezze el:

1) OVERDAMPED: Csdkkentse a DAMPING vagy ndvelje a GAIN értéket.
2) CRITICALLY DAMPED: Nincs teendé.

3) UNDERDAMPED: Csokkentse a GAIN vagy novelje a DAMPING értéket.



Pozicionalasi hiba tesztpont megjegyzés

Ne keverje 0ssze a pozicionalasi hibat (POSITION ERROR) a motor vagy
mechanikus pozicioval. A jel valojaban a differencialis pozicionalasi hiba a parancsba
adott és a motorsebesség kozott. A fentiek szerint az éramutato jarasaval
megegyez6 STEP impulzusok pozitivabb iranyba mozgatjak a POSITION ERROR
feszlltséget, mig az ellentétes irany negativabb iranyba.

Amikor a motoron levé encoder szamlalé megegyezik a STEP impulzusok szamaval,
a POSITION ERROR feszultség +5VDC marad. Ha a motor a STEP impulzusokat
leel6zi példaul erds lassitaskor, a feszultség 0,04 volttal novekszik minden
szamlaléértékkel, mellyel a motor a STEP impulzusok elé halad. A PID algoritmus a
motort a STEP impulzusok kdvetésére kényszeriti az idében, és visszaallitja a
POSITION ERROR feszlltséget +5VDC-re.

Aramkorlat

Az aramkorlatozé szabalyzo beallitia a maximalis motorra jutd aramot. 0 és 20 amper
kozott allithatd be. Normal esetben a korlatozéd maximalis értékre van allitva (20 A),
hacsak nem akarja korlatozni a motor nyomatékat.

A motor sebességét és pozicidjat nem befolyasolja az aramkorlat beallitas, hacsak a
terhelés miatt fellépd nyomatékigény nem haladja meg a beallitottat. llyenkor a motor
pozicidja a parancspozicié mogé kerul a kevés nyomaték miatt.

Hibajelz6

A FAULT jelzé vilagit, mikdzben a meghajtdé bekapcsolasi inditas allapotban van, a
DISABLE bemenet ,alacsony” értéken van, vagy a védelmi aramkoér hiba miatt életbe
[épett. Minden teljesitmény MOSFET kikapcsol, és minden bels6é szamlalé nullazédik.
A hibaallapot 3 masodpercig all fenn, majd ujraindul. Ha a védelmi aramkor |épett
életbe és az ok még nem sziint meg, akkor azonnal hibaallapotba kapcsol ismét, és
megismétli a ciklust.

Két feltétellel aktivalhatja a védelmi aramkort. Az egyik feltétel, ha egy rovidzar
kovetkezik be, és az aram meghaladja a 20 ampert. A masik feltétel, ha a POSITION
ERROR meghaladja a +/- 128 értéket, a szervo hurokbdl val6 kiesését okozva. A
hibat szamos tényez6 okozhatja:

1) A hurokbeallitasok tulsagosan alulcsillapitottak és a motor oszcillalni kezd.
2) Tulzott motorterhelés gyorsitas vagy leterhelés miatt.

3) A sebesség parancs meghaladja a motor képességeit.

4) Az aramkorlat tul alacsonyra van beallitva.

5) A tapegység arama nem elegendd a kdvetelmények kielégitésére.

6) A tapegység fesziltsége 18VDC alatt van.

7) A motor forditva van bekdétve, elromlott vagy nincs csatlakoztatva.

8) Encoder hiba.



Az alapértelmezett motorirany megforditasa

A G340 a motort az 6ramutato jarasaval megegyez6 iranyban forgatja, ha a
DIRECTION

bemenet ,magas” (logikai ,1” vagy +5VDC). Ha az ellenkezd iranyt szeretné inkabb
hasznalni, akkor:

1) Forditsa meg a motor ,+” és ,-” vezetékeit (TERM. 3 és TERM. 4).
2) Cserélje meg a kédold ,A csatorna” és ,B csatorna” vezetékeit (TERM. 8 és
TERM. 9).

A G340 hasznalata kisméretii motorokkal

A kisméretl motorok induktivitasa alacsony a mikodési aramhoz képest. Ebbél
kovetkezben a hullamaram az impulzus szélesség modulacié miatt gyorsan
tulmelegitheti és tonkre teheti ezeket a motorokat. Ha a G340-et ilyen motorral
hasznalja, kulsé alul ateresztd szirét kell hasznalni a hullamaram kiszobszint ala
szoritasahoz.

Az ajanlott szr6 két 150 mikroHenry-s tekercsbdl all, sorban kapcsolva a
motorvezetékekkel, és egy 2 mikroFarados, alacsony induktivitasu film kondenzatorra
a motor vezetékek kdzott. A tekercseket a csucs motoraramra kell méretezni.

A szlrét akkor is hasznalni kell, ha femmentes armaturaju vagy ,palacsinta” motort
hasznal. Ezek a motorok nagyon alacsony induktivitadsuak, és gyorsan
tulmelegednek, ha kozvetlenul a G340 hajtja meg 6ket.

TERM. 5 ERR/ RES

Ez az aljzat hibakimenetként (ERROR) és ujrainditas bemenetként (RESET) Gzemel.
Mivel az aljzat be- és kimeneti funkciokat egyarant ellat, részletesebb ismertetést
igényel.

A G340 elsé tesztelesekor az ERR/RES (TERM 5.) az ENC+-hoz (TERM. 7)
csatlakozott. Ugy hagyhatja, ha nem sziikséges az ERROR kimenet allapotanak
leolvasasa. Maskulonben a kovetkezb részletek fontosak.

Az ERROR kimenet az ,ERROR” allapotban van régzitve (TERM. 5 = ,0”) a
bekapcsolas ujraindité aramkor altal a G340-ben. Ebben az allapotban marad, amig
nem torli +5V feszlltséget adva az aljzatra legalabb 1 masodpercig.

A feszlltség az aljzaton +5VDC, ha a G340 megfeleléen Gzemel. A feszlltség az
aljzaton OVDC lesz, ha a FAULT jelz6 vilagit. Ez a kimenet hasznalhato, ha jelezni



szeretné a vezérl6 szamara, hogy hiba tortént.

Altalanos esetben a G340 elsé bekapcsolasakor meg kell nyomni 5 masodpercig a
kapcsolot az inditashoz. Ez t6rli a bekapcsolas ujraindito allapotot, és kialszik a
FAULT jelz6. A motort engedélyezi a készulék, és a meghajtas mikddni kezd. Ha
ezek utan barmilyen koérilmeény miatt a G340 hibat észlel, példaul nem tud
végrehajtani egy léptetd parancsot, az ERR/ RES aljzat ,0” lesz, jelezve a
szamitogepnek, hogy hiba tortént. A felhasznalonak ki kell javitani a hibat okozé
problémat, majd 5 masodpercig nyomva kell tartani a kapcsolot a G340 ismételt
engedélyezéséhez.
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A felhasznalé barmikor ,STOP” pozicidba allithatja a kapcsolot a G340 leallitasahoz.
Ha a G340 ,FAULT” allapotba kerul (vilagit a FAULT jelz6), minden kapcsolomivelet
megall, a motor szabadon fut és az aramellatasa megszinik. A ,FAULT” jelz6 vilagit.



G340 kapcsolasi rajz:
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G340 Szervo motor meghajto:
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Miszaki adatok:
Tapfeszlltség

Motoraram

Zarolasi tartomany
Visszacsatolas
Visszacsatolas felbontasa
Kapcsoléfrekvencia
Aramkorlat

Analog PID

Léptetési impulzus frekvencia
,0” |éptetési impulzus idd
,1” |éptetési impulzus id6
Léptetd jel szorzas

Méret

Tomeg

Encoder tapegyseég

18 - 80 VDC
0-20A
+/- 128 szamlalas hibat kovetéen
Kvadratura TTL encoder
valaszthato: x1, x4 encoder vonal szamlalo
25 kHz
0 — 20 A, szabalyzoéval beallithatd
Csillapitas és erdsités szabalyzok
0 — 250 kHz
0,5 mikro sec.
3,5 mikro sec.
x1, x2, x5 és x10
66 x 75 x 25 mm
120 g

+5VDC, 50 mA max.



