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Seite 2 Kurzbeschreibung Work Bench v5

1 Hinweise zu diesem Handbuch

Diese Handbuch gibt einen kurzen Uberblick Uber die Hauptfunktionen der
Parametrierungssoftware Work Bench v5! Die genannten Information sollen den
Bediener ermdglichen den Regler zu konfigurieren und typische Anwendungen wie z.
B. Drehzahlregelung oder Lageregelung in Betrieb zu nehmen. Weiterhin werden
grundlegende Hinweise zum Reglertuning, zur Datensicherung und zu den Online-
Hilfefunktionen gegeben. Mehr detaillierte Informationen und Hinweise kdnnen
parallel zu dem Handbuch in der Online-Hilfe der Work Bench enthommen werden
(Taste F1)!

Sollte lhre Anwendung spezifische Unterstutzung erfordern, kontaktieren Sie bitte
Ihren lokalen Handler oder Harmonic Drive direkt! Es wird empfohlen die
Inbetriebnahme durch den Technischen Support von Harmonic Drive durchfiihren zu
lassen, insbesondere dann, wenn noch keine Erfahrungen mit dem Gerat vorliegen
oder evtl. nur wenig Softwarekenntnisse verflugbar sind. Harmonic Drive bietet die
Unterstitzung bei der Erstinbetriebnahme gerne auf Anfrage an.

Legende:

Die ist ein INFORMATIONs-Zeichen.
Die Beachtung des jeweiligen Hinweises mit diesem
Zeichen wahrend der Inbetriebnahme kann zur
Vermeidung zuklnftiger Betriebsstorungen flhren!.

Dies ist ein ACHTUNG-Zeichen.

Hinweise in diesem ACHTUNG-Rahmen mussen
unbedingt beachtet werden, um gefahrliche Situationen
fur Personal und Anlage zu verhindern.

2 Vorstellung der Setup-Software Work Bench

Die Parametriersoftware Work Bench v5 ist ein Werkzeug zur Konfiguraation von
Servoreglern der Baureihe SC-610. Diese Servoregler sind zum Betrieb der
Harmonic Drive AC-Servoantriebe (z. B.. FHA-C-Hohlwellenantrieb) vorgesehen. Die
Software selbst und Dokumentation ist auf CD-ROM oder via Internet verfligbar.
www.harmonicdrive.de -> fur Produktinformation

www.supportme.net/harmonicdrive -> fir download von Work Bench und Firmware

Wesentliche Funktionen sind:
- Reglerkonfiguration mit Hilfe des Inbetriebnahme-Assistenten
- Autotune- und Finetune-Funktionen
- PLC-Programmierung
- Programmierung von 16 oder bi zu 256 Tabellenpositionen
- JOG-Betrieb
- Daten-Aufzeichnung
- Datensicherung
- Umfangreiche Hilfe Funktionen inkl. Supportme.txt fur Email
- ActiveX Steuerelemente zur Einbindung in die PC-Umgebung
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Kurzbeschreibung Work Bench v5 Seite 3

3 System-Anforderungen

Hardware-Anforderungen (minimal):

Prozessor: Intel Pentium / 133 MHz

RAM: 32MByte

Hard Disk: 40Mbyte

Grafik: 800 x 600 (min.)

Empfohlen: Intel Pentium Ill, 64 MB RAM, 200 MHz, und 60MB freier

Festplattenspeicher

Software-Anforderungen:

Empfohlen: Windows 98, Windows ME,
Windows NT (Service Pack 6), Windows 2000 oder Windows XP
Internet Explorer 4SP2 oder hoher muss installiert sein!
Explorer 5.5 und Service Pack 6 werden empfohlen um
Probleme mit NT4.0 zu vermeiden!

4 Installationshinweise

Bitte kontaktieren Sie lhren Administrator vor der Installation um die erforderlichen
Rechte fur eine Sofware-Installation zu Uberprufen.

Um die Work Bench Software auf Ihrem Computer zu installieren folgen Sie bitte den
unten genannten Hinweisen:

1.) Windows starten. Sicherstellen, dass kein anderen Anwendungsprogramm aktiv
sind.

2.) Legen Sie die Installations-CD in Inr CDROM-Laufwerk.

3.) Auswahl des Laufwerks und Doppelclick auf Setup_xxxx.exe. (xxxx: aktuelle
Version)

4.) Den Anweisungen am Bildschirm folgen!
5.) Neustart des Computers nach erfolgter Installation

Nach der Installation wird ein Work Bench Icon auf dem Desktop erzeugt. Ein
Doppelclick auf diesen Icon startet die Work Bench Setup-Software.

Harmonic Drive AG 900115 01/2003



Seite 4 Kurzbeschreibung Work Bench v5

5 Softwarestruktur

5.1 Hauptmenis

orkBench v5 - [New Project] - Scope
| File Edit ¥iew | Tools Program Window Help

|+ | @ o o Current k|| sc-e10-2-a88H | [ FHa-17c-100-L | [Pasition Hﬁ P ) “ & ”EL H & L&

Welocit:
Downlzad Bostioader.. LRRER
_ | v Bostion .
Dl R GE Firin e o Capmre data available Az
Setup Download Firmware. ..
Application Install System File. .. B .
” etriebsart

A Upload Capture Data
Reset Controller

| ‘
»
*

Welocity

Welacity Errar

Horming Memary Usage...
Tport Corfig.. Antriebstyp
Up|aad Gontauration Farameters:
Edit & Debug Parameter Table L4
Sayedfive ;arameters ot
= Reglertyp
Options. ..
Scope
o . 140
Tools-Menu mit pus  Dulputs
@ Fd Limit i@ Global Emrar
Auswahl der @ Revlimk | DriveEnabl
. & Home (& Dirive OK
Betrlebsart Und @ Drive Enable .
Toolboxen fir zum Handling der i
Setup und Parameter Tabelle Shee PR
Applikation
Monitoring
hd hi_|
b ) Auis {10’} Monitory Comms /
[SC-610 {10 [Hiperface Buid 5024 [ ] e e

gl start| [ Miciosalt Word - 300113_... |[ 55 WorkBench v5 - [Ne... FENLSOFSEHEH 140
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5.2

Operating Mode:

a) Lageregelung/ Pulse-
Folge

b) Drehzahlregelung

c) Stromregelung

Fine-tuning:

a) Stromregelung

b) Drehzahlregelung
c) Ggf. Lageregelung

I?arameters:
Ubersicht Uber alle
Reglerparameter

Edit & Debug:

a) Direkter Zugriff zum
Regler via Terminal

b) Edit and test a Mint-
Program

Presets:

a) Programmierung der
Tabellenpositionen

b) Programmierung von
vordefinierten Jog-
Drehzahlen

PLC Task:
Programmierung der PLC
Funktionen

Toolboxen (Setup und Applikation)

Setup

Application

Setup

Application

Far Help, press F
.

Drive Setup:

b) Motor Auswahl

c) MeRsystem-Einstellung

d) Bestatigung Motor und Regler

Autotune:

a) Berechnung Stromregler

b) Messung Motortragheitsmoment
c) Berechnung Drehzahlregler

d) MefRsystemabgleich

Digital 1/O:

a) Konfiguration High/Low-Aktiv

b) Zuordnung dig. Eingang zur
Funktionalitat

Homing:
Spezifikation der Referenzfahrt, Siehe
auch Tabellenpositionen in “Presets”

Scope:

a) Aufzeichnung von Reglerdaten
(Strom, Drehzahl, etc.)

b) Sichern der Daten in einer Datei

Jog:
Reglerbetrieb Uber Software fur
Testbewegungen

Error Log
Fehlerliste (erfasste und quittierte)
mit Zeitangabe

Harmonic Drive AG
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Seite 6 Kurzbeschreibung Work Bench v5

5.3 Monitoring

Die Monitorfunktionen kdnnen durch Anwahl von “Scope” in der “Application” Toolbox
aktiviert werden!

Axis-Tab

v e Feste Konfiguration zur Anzeige von
wesentlichen  Achszustdnden z. B.:
Drehzahl, Position, Ein- und Ausgange
Postion und Dip-Schalter

Yelocity Erar

Following Ermar

Effart

140

Inputs Outputs

% Fwd Limnit @ Gilobal Error
%@ Rev Limit o i e Eratle

% Home @ Drive OK
i@ Drive Enable

= o DIP Switches
i@ Stop i@ Enable

@ Reset @ Hold

axis (T[3', Manikar'y Corms /

I/O-Tab

ET I -

InpLt: DOutpul H . . .

l;tk_n_[ |B"°kt—n_[ F§§te Konflgurlatlon zur Anzeige dgr elnzelne"n
(> m— [ [o] =] [=Tg) Ein- und Ausgange far
a1 a1 Diagnosezwecke.

3 o Siehe auch “Digital 1/0” in der Toolbox!
@ 4

@5

@ B

@7

\ Asis ), 1/0
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Monitor Tab

P

Measured Velocity m/

Demand Velocity ¥ Awis0 T

Measured Position ™ Asis 0 %

Following Error > Awis0 T

Drrive: Current > Awis0w

Temperaturs

LCapture:
Interval: 1000

-

LDiuration: 500 ms

Cyclic [~ Start Capture

\ Axis’, 1f0% Monitor Comms /

Comms-Tab

ET I - <

pcd.. | Edt. |Daete| 2]

Addr Diescription Value
7 MyPos 5.00 4’/
Yalue: 5.00

gleichzeitig angezeigt werden.

Flexible Konfiguration in Abhangigkeit der
Anwendung. Es kdnnen max. 6 Parameter

Alle oben ausgewahlten Parameter
konnen “Start Capture” aufgezeichnet und
in eine Datei gespeichert werden “Start
Capture”. The time range must be

Programmvariablen, definiert innerhalb
eines “‘comms-arrays”, kénnen uber die
Serielle Schnittstelle adressiert werden.
Siehe auch Online-Help Index “Comms”
oder “Comms Protocol”!

Harmonic Drive AG
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54 Hife-Funktionen

5.4.1 Online-Hilfe

JFlIe Edit Wiew Tools Program  Window

No Errars

Haming

[
F

WorkBench ¥5 - [Hew Project] - Scope

JF\Ie Edit Wiew Tools Program ‘Window Help

@ About WorkBench v5...

Help Topics J | I:

Supportie

On the Web 3
e data av

Tip of the Day...

Online-Hilfe-Funktionen:
a) Navigator/ Inhalt
b) Index
c) Suchen

F1 oder ,Help* und ,Help-Topics”
fuhren zur Online-Hilfe!

N T

Inhalt | Index | Suchen

ntroducing Minthd T Il
@ Frogram Structure
@ Code sample: *Y Tal
0 tinthd T Programming Lat
Bl ) workBench +5
@ Introducing Mint Wwar
9] Tookars
@ Menu system
@ Windaws - hawe they
7] Projects
2] User units and soalin
7] workBench v5 Ener
= ([ Starting WorkBench
@ Opening dialog b
[7] FlesDrivell, SC6
(7] NestMowePCl
@ MNextMoveBx
= @ Commizsioning Wizar
Wwelcome
= ([ TooBox
[7] Teolbox
Q Drive Setup
@ Operating Mods|_|
@ futotune
Q Fine-tuning
@ Digital 120
@ Parameters
Q Haring
@ ErorLog
@ Edi & Debug

Q Scope

L3 F'TSEtS 'l
3

® 5 & B
Aushlenden  Suchen ZiTich orETts Drucken  Optionen
.

Harmonic

Drive®@

IMPORTANT NOTICE:

Harmonic Drive take responsibility enly for the below named SC610-series drives. The
SC4H10-series are fully supported and serviced by Harmonic Drive. The available functions
and interfaces are described in the Operations Manual of the product. Please contact
Harmonic Drive if one of the other mentioned products is required for your application!

Quick start:

+  |want to commission a new FlexDrive’, SCH10 or MintDrive

Introducing MintMT

MinthT is a structured form of Basic, custom designed for either serva or stepper mation control
applications. It was devised to allow users to quickly get stanted with simple motion cantrol
programs. In addition, MintMT includes a wide range of powerful commands for complesx
applications

Supporting a Basic-like structure, MinthT includes a number of motion-specific keywords which
allow control of rotor position, speed, torque, interpolation and synchronization of multiple axes.
Full software control over the fundamental servo loop gains is also possible. For descriptions of

rach MintMT kevwnrd see the Kewvwnrrds spctinn

-

us ~

ms

Start Capture

For Help, press F1

i Start| 7 Microsolt wiord - 900113_.. | 55 WerkBench v5 - New Prol. || 2 HDAG Help

—F =

T

lonitor [ Camms

|SC-610 [I0 jHiperFace Build 5024 [

J o [ [

FINE2AFSBOHOWE 1220

Harmonic Drive AG
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5.4.2 SupportMe

WarkBenct. v5 - [New Project]

View Tools Program Window Help

M o 27 | Mo Errors s 0 “ g | [ scet0z-anen | [ Fracircioot | [Posiion | BB ‘

C SupportMe = s |@se. | 8o |

Supportlie -
Date and Time: Freitag, 16. kugust 2002 10:36:12
WorkBench
Build mumbex: 38
ActiveX Contzol: MintController Control for MintHT Build 5024
Registerad compilers: 5. 6, 7.3, 8.3
gysten Refresh Rate: 500 ms

Operating System
Uindows NT 4.0 (Service Pack &)
Approx Processor Speed: 53 MHz

Total Memory: 120420 Kb

Available Memory: 46564 Kb

Common Controls: 5.81

Internet Explorer: 5.50

Internet Connection: LAN, wia Proxy, BAS present, Configured
Firuvars

#C-610 /I0 /Hiperface Build §02¢

Bootloader: H-Flex/I-Flex Eootloader vl.l

Cowpiler Target Format: &

Interprater Version: 3

Comwunication Settings

Fort: comL
Spead: 57600
Channel: RS232
HodeNunber: z
Feedback
Type Hiperface
Type: Z7H (Multi-turn absolutel
Serial Muuber: DE0020340
Program Version: SCHRIT_OL HEX 10.10.0

#ine/Cosine cycles per revolution:1024
Absolute counts per revolution: 32768
Max wnigque revolutions: 2036

Controller Hardware
Drive Info

Wiew and action Supportie dektails SC-610,10 JHiperface Buid 5024 I [

g Start| Y Microsoft word - 00113 |[5 WorkBench v5 - [Ne... |
Die  Funktion  “SupportMe”  speichert alle relevanten = Angaben  zur

Systemkonfiguration in eine Datei, welche per email zum Lieferanten zur technischen
Unterstitzung gesendet werden kann. Diese Datei enthalt u. a. folgende Angaben:

Applcation

- Datum und Uhrzeit - Feedbacktyp

- Work Bench Version - Regler Produktionsdaten
- Betriebssystem - 1/O Programmierung

- Firmware-Version - Fehlerliste

5.4.3 Online-Hilfe fur Fine-Tuning

WorkBench v5 - [New Project] - uning

Edt View Tools Program Window Help

L 2¢ fur weitere

.- . - | o 1 L v }JSL‘EL E‘ﬁglé
(s BrEEE s | .

- . I _-/ Informationen zur
e TR ? . .
=——re— . Tuning-Funktion

Inhat Index | Suchen| [ gzl Term:

Speed tab

Zu suchendes Schilisselwan; KWINT: 87012
Speed tab = KWTIME 0.00
Ayis = If you are using a multi-axis cortro KWDERIY: 0.00

- NexthioveBx”, remember to select an axis firstl KwDT. 0.00
SPEEDDEMAND i oo
SPEEDERROR Ll alculate.
SPEEDERAORFATAL %peed C“‘:ntrul Terms et or th "
SPEEDREF is area allows you to enter values for the speed loop gain parameters . . H .
sretbREracrEL e o Die Online-Hilfe zeigt
SPEEDREFDECELTIME B = Ineria 0.00009550 kare
SPEEDREFENABLE QRROPV- ‘VE‘I”E;‘!; P’“F‘ém””a' Gain Damping 000080528 Ns/iad .
SPEEDREFERRORDECELTIME slocity Integral Gain — relevante Information

EE‘EEDHEFSUURCE KVTIME = WMeasured Velocity Filter Time Caonstant

KYDERIY = ‘elocity Differential Gain -
g;bNE DT = eloeity Differential Gain Filter Time Constant (A Foardens entspreChend dem

Sple s PYT b Acoel time: 000 ms

SPLINEEND Decel time: 000 ms k i T 1
SPLINENDE Caleulate button aktivierten Tuni ng-
SPLINESTART WorkBench v5 can autornatically create suitable walues for you. Click Test Parameters

SPLINESUSPENDTIME Calculate... to display the Bandwidth dialog. Adjust the Autotune Bandwidth = El

SPLINETABLE slider for a slower or faster response and click OK. WorkBench ¥ will Mowe Type: - Foward z en |ent!

SPLINETIME - automatically create suitable values for the gain parameters. The Reset Speed Z

T button can be used to reset the slider to its default value Dipiices [N

Duration: H

Spy window =l
o +  Click Apply to send the Speed Caontrol Terms to the controller.

Anzsigen =
]

MNaote: Calculating values using the Autotune Bandwidth slider will also set

-m . .
= ~F = Speed

For Help, press F1 [SC-610//10 /Hiperface Build 5024 [ [ [ |

I
g Stant| Y Mizrosoft wiord - 300113, | 5 WorkBench v5 - New Proi.|[ 5/ HDAGHelp FINA#EBSHSEH 13

Applcation

Harmonic Drive AG 900115 01/2003



Seite 10 Kurzbeschreibung Work Bench v5

6 Regler Setup | (Beispiel fiir Drehzahlregelung)

Wichtiger Hinweis:

- Diese Prozedur ist im Normalfall nicht erforderlich, da jeder Servoregler ex
Werk Harmonic Drive vorparametriert ist und mit dem zugehorigen
Servoantrieb betriebsbereit ist

- Diese Setup-Prozedur wird empfohlen, wenn wesentliche Modifikationen
erforderlich werden, wie z. B. Wechsel des Motortyps oder der Betriebsart
oder wenn der Regler mit “factory defaults” neu initialisiert wurde!

a) Starten der Software mit Doppelclick auf ,Work Bench v5“ auf dem Desktop

b) Startmenu der Work Bench

‘WorkBench v5 %]

WorkBenc h|5 @

— Becent Projects:

Start Mew Project...

Browse for Pojest.._| Click auf ,Start New Project®
Dema Mode |
Help |

Exit ‘workBench |

[pen Hecent Brojest I

C) Select Controller
,Only scan COM1“ wenn die COM1
Seloc! Canlroler EX] — des PCs angeschlossen ist!

Click 'Scan', or choose a controller from the list. For a conty
out-of-date firmware, "Select’ is replaced with | Tware."
Add Specific Contraller... |

Only scan COM1

Seachupto [lose 2 ] — Click auf ,Scan” um die Kommunikation
Soschingo Nedblovs PO dons mit Regler aufzunehmen!

Controllers found |

SC-E10[ MNode 2] on COMT [ R5232 ) at 57600 Baud <_\

Warten bis SC-610 angezeigt wird!

Aktivieren von,Launch Commissioning

-
"/ Wizard® und click auf ,Select*

Achtung: Falls die Kommunikation nicht aufgebaut werden kann, bitte prufen:
e Wird das korrekte Kabel verwendet und ist es richtig verdrahtet?
e Arbeit die PC-Schnittstelle einwandfrei?
e |st der Regler eingeschaltet? (230V oder 24V bei Geraten mit
Anschlussklemme fur X1.9 u. 10)

Harmonic Drive AG 900115 01/2003
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d) Commissioning Wizard - Welcome

55 workBench v5

Ha.rngonic
Drive @

Commissioning Wizard
Welcome
‘Wizard Steps

‘Welcome to the Commissioning Wizard

This simple. step by step guide. will assist you In configuring your drive and mator o your applisat
If starting a new appicaion, it is recommended you petform factory defaults. 1f yo
then do nat perform the factony def ption, by clearing the check box by

Teturing to modfy a previous configuration

Before confinuing, you should have completed the following
o Fread carefull the Installation manualprefided with the control in s entirety.

o Ensured that the contiol is witgdefTectly according to those instructions and any local wiing regulations

Fable. your maching Emeigency Stop and any other safety controls work conectly

o Disconnected the seffils) fiom any mechanics. removing belts. couplings stc

Chaose yaur preferted measurment spsten:
I {am starting a new applcaton. Fieset memory to factony deraits ( # Metic  Inperial

Waiming - this software is intended =< an aid ta a suitably qualfied engineer.
The manufacturer acoepts no liabiit for damags caused o machinery, or any iny caused =5 a result o its use o misuse.

<ok [ weiers I*emgsle\lenl Abbrechen | Hife

e) Commissioning Wizard - Network
=18l

Ha‘rngonic
Drive @

Commissioning Wizard
MNefwork

Wizard Steps

Configure your network settings

Set the node number of the drive. and the baud rate used for commurication

Hode D'

| Baud 4*

Serial communications 57600

<zuiick [ weitj | Feraceien | | Abbrechen Hif=

f) Commissioning Wizard - Select your Motor

i ‘WorkBench v5 - [Commissioning Wizard - Step 2 of 11 - Select Motor]
Commissioning Wizard
Select Motor
‘wizard Steps

Current Cantrol

Harmonic

Drive®@;

Select your Motor

*fou can cheose your motor in one of three ways - by Catalog number, Specification number (for Rotary moipieGnly] of by defining
a "Custom" motor for one that does not evist in the database.

 elect mofor by Cafalog numbes FHA_RIjT7C o0 Bl

Harmanic Drive AC Hollow Shaft Actuator

 Select mator by Spec. number Sl e ¥ | 0sTNE R -

| would ke to define 2 custom motor

< Zurlick I ‘weiter » i Feitle) cizlz) Abbrechen Hilfe.

.Factory Defaults*
sollten im Normalfall
nicht betatigt werden.
Alle Reglerdaten
werden geldscht!

Click auf ,Weiter*

Setzen der Knoten Id. auf:

2 bei Einachsanwendungen;
2 oder hoher bei
Mehrachsanwendungen.
Diese Auswahl muss mit der
Stellung der DIP-Schalter
AS1-1~4 Ubereinstimmen!
Node 2 = 1~4 OFF

Auswahl| der Baudrate:
9600; 19200; 38400; 57600
Default ist 57600!

Click auf ,Weiter*

Auswahl von Motortyp,
Baugréfie und Getriebe-
Untersetzung.

Click auf ,Weiter*

Harmonic Drive AG 900115
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Seite 12 Kurzbeschreibung Work Bench v5

g) Commissioning Wizard - Confirm Motor and Drive

Bench v5 - [Commissioning Wizard - Step 3 of 11 - Confirm Motor and Drive]
Commissioning Wizard
Confirm Motor and Drive

Corfitm Motor Information - if wou have selected a motor from the database. bake the time t confim the data matches that of your
motor. For a custom motor. please il in the data belov,

For inductance, resistance and voltags constant, i this information is not available or you are ursure of the units specified by your
motor supplier, aLtotuning can be used to measuie this information

Corfirm Drive Information - the: dhive information s cisplayed below for your referencs

F

[
o
ET
e
(o
B

I
|

Bestatigung der Systemkonfiguration von Motor und Regler
und click auf ,Weiter*!

h) Commissioning Wizard - Feedback

Bench v5 - [Commissioning Wizard - Step 4 of 11 - Feedback]
Commissioning Wizard
Feedback

court 4 times this value if it supports quadrature counfing

Counts per motor res - note that the Drive will count 4 « the resolutigae

Einstellung der
.Hiperface-Resolution’
auf max. 8192:

1 Motorwellenumdr.
entspricht 32768 Cts.

Click auf ,Weiter"

Harmonic Drive AG 900115
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Kurzbeschreibung Work Bench v5 Seite 13

i) Commissioning Wizard - Drive Setup Complete

rd - Step 5 of 11 - Drive Setup complete]
Commissioning Wizard Ha‘mgonlc
Drive Setup complete Drive

Drive Setup complete

You can retun to maiy of review any of the setfings you have made, at any time by choosing the "Diive Setup'"
icon in'the "Setup” toolbox withaut having to run the Commissioning Wizard again

The next few steps will guide you through configuiing the mode of operalion [Cunert, Speed of Puise Follower / Fosition) , and
then guide you thiough the Aulotune process, sfter which the Diive is ready for operation

Configure
1. Operation Mods
2. Current Control
3. Speed Cantil
4. Position Control

5. Analog Input
6. Autotune

Click Mest to confinue.

Auswahl der Betriebsart:
Ex. ,Speed Mode*“ oder
“Position/Pulse.. “
(Siehe auch Kapitel 6.3)

Commissioning Wizard Harmonic
) P
Operating Mode Drive

Operating Mode
Select the made in which the Diive is intended to operate for your application
- Position Cantrol? Pulse Follower

-Speed Contiol
- Cutrent Corticl

Note you can change this mode later i you wish, from the Tool menu and Toolbar,

ode for Pulse Follower (Step & Direction), Encoder
iha (Gearing), Preset Positions or Mint programming.
‘or use with positioning applications that require high dynamic
perfrmance and accurate position control

Select this mode for posiioning applications where an extemal
coniral system will provice the speed demand. The nomal
canfiguration will Lse the analog input ta drectly cantral speed

Select this mode for positioning applications where an extemal . . 1
controlsystem il provide & cunent demand. In this mode the Toraue ICK aut ,vvelter

[rotary motors] or Farce (inear motars) of the mator willbe diectly

proportional ta the command. The normal configuration wil be fro
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Commissioning Wizard - Current Control

rd - Step 7 of 11 - Current Con

Harmonic

Drive®@

Commissioning Wizard
Current Control
‘wizard Steps

Bestatigung des
Maximalstroms der
Anwendung in
Bezug zum Motor-
Maximalstrom!

Current Control

Select the source of the Cunent Command, for example analog Input 0. Nole if using the conirol in Speed o1 Posiion mode, this
sefling is only walid  pour application willswitch into Cutrent mode during operation.

The motor and drive peak curtents are shown below. YYou can adjust the application peak current the diive wil deliver to the
motor for vour application. Note you cannot select a curtent areater than the peak cunent imit of the motor or diive.

The cperation af the averaad (B pratection function can alsa be selected belo. This pratects the mator under stall o exg;

load condiions
1.6 4 Amps RS

Motor Drive.

Rated Current: |0.800 2500 Amps RMS
1.600 5.000

i~ Overload Pratection Function

1~ Current Limil

Sowrce of Cunent Command:

Application Peak Current
Profile P

In curent mode, the current command ean be contiolled
wia & ramp function. The rate of rise/fall and Fall under emor
conditions can be configured below. The: uriits are in ms for
100% of rated curent,

Rize Time: [0 ms
Fall Time: [0 ms
Eror Decel Time: [0 ms

Peak Current: Amps RMS

% Trip and disable if [t level is reached

~ Peduce peak to motor nominal if Pt level is
sached Fold Back)

— Click auf ,Weiter*”
< Zurlick mﬂ Abbrechen Hie |

B |
A Start| | 5% WorkBench v5 - [Co... | ¥ Microsolt \Word - einstellan

[FHANZI*BHD ns

) Commissioning Wizard - Speed Control

arkBench v5 - [Com,

Commissioning Wizard

rd - Step & of 11 - Speed Cantral]

Harmonic

Drive®@

Speed Control

Wwizard Steps

Bestatigung der
Maximaldrehzahl
der Anwendung in
Bezug zur Motor-
Maximaldrehzahl!

Speed Control

Select the source of the Speed Cammand, for example analag Input 0. Mate if using the cantralin Curient or Pastion made, ths
sekting is only wald i your appliation il switch into Speed mode duing operation.

The Speed mitations of masimur Encader hiequency (f appicable] and DI bus vokage are shawn below. You can adiust the
application man speed as you requite. Note pou san not sslect a speed greate than any of the imits shovn

~Application Mas Speed
Source of Speed Command: ppication Max Spee

Speed Ramp Function Applicalion Max Speed [420000 | RPM

The Spead can be controllsd via & ramp furction
generator. The Accel/Decel time and Decel time under
erion condiions can be configured below, The urits are in
ms to 100% of application Speed

Accel Time: [0 me
Decel Time: [0 ms
Error Decel Time: [0 ms

Over Speedtiplevel [T10 %

Max Mator Speed: |4800.00 RPM
Ma Thearetical Speed: |7500.00 RPM

(DC BusYalts]

Click auf ,Weiter*
—

<guiick | weixsr | Fetigeiele || Abbrechen Hite |

@ Stant| |55 workBench v6 - [Co. | T Micrasoft Yord - sinstellan ‘ FHANF ESTH G 0306
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m) Commissioning Wizard - Position Control

% WorkBench 5 - [Commissioning Wizard - Step 9 of 11 - Position Control]

Commissioning Wizard Haym@onic Skalieru ng:

Position Control Drivé@ a) User unit: Revs(r)
= 32768 counts

b) User time unit =

Position Control

Selext the made of pasition cantrol belows. Mint Programming, Preset pasition or Pulse follaning modes (Step and D

60000 ms; Ergebnis:
e R e L L B Programmierung und
display. and define the position cantraller Acceleration, Deceleration. speed and talerances. . agn .
I i Anze|ge der Position in
= int - Serial Host Conirok
1 user unit [uu) |Revs [ *| = [32768 Couy
e e ,_4(”‘( Umdrehungen und
user time unit [utw) = [B0000 3
R, Drehzahl in U/min. im
Se\ectlhesoulcetofu\lowbelum Mas Postion Eror. |0.0305176 | uu M H d W k B h
e e Pl s 5T IdaPostion Tolnee:  [aa0e778]| onitor der Work Benc
level ®3
The B i for Puse or Encoder folaning can also w Sit52r || s
be defined below.
. Followe [ &us Encoder - s
Operating Made

— N Auswahl ,Preset Pos...”
E Slave Speed: = % Master N .
j Decs TinefomsFeco. - fur Lageregelung Uber

Tabellenpositionen, siehe
<ok [ wiete N e | | Abbrecken | e | KaDIte|6.3

il

1]

il Start| | 5% WorkBench v5 - [Co... ¥ Micosoft Word - einstellan ‘?QEQN@,,?%‘&@ 1014 CIICk auf ,,Welte r“

n) Commissioning Wizard - Operating Mode/ Analogue Inputs

% WorkBench 5 - [Commissioning Wizard - Step 10 of 11 - Operating Mode]

Commissioning Wizard Haym@onic
Operating Mode Drive
‘wizard Steps

Der Verstarkungs-
faktor GAIN erlaubt
die Anpassung von
Sollwertspannung und
Motordrehzahl.
rT— Siehe Tabelle unten
am Beispiel fir FHA-

Analog Inputs

The analag input can be setup to suit diferent configurations such as +/-10V, 10V, +-5V aperation. Use the camman sstiings
{0 select appropiste Gain and Offset values. Allematively these can be set manualy

How this relates to velocity or current is shown under speed and current mode effective sealing

The Gain muliplies the analog input value by the
percentage walus. A gain of 200% for examy
range on the input

Gain % | DpeCommon Settings... Fiter Time:  [0.25 s 1 7 C .
i ~Speed and Curent Mode E ffective Scaling

The Offset setting allows compensation for norvzero’ values
Dpereting ade o the input o ta shift the ‘zero" value. for sxemple (107 Speed Modeper 1v: [#80.00  RPM

bidirectional operation
& T - Amps RHS
E Offset: [0 5 M Current Mode per 1v:  [016 TP

Cunent Contral

: v

,p,,;},:;m,l <zuiick [ wiiters | [Feiioile | | Abbrechen | Hile Galn [%] n n n
Poston Coni [1V] [9V] [10V]

= 90 432 3888 4320
igStant| [35% WorkBench v5 - [Co... | |1 Miswsoll Word einsialan FlaNZse 100 480 4320 4800
110 728 4752 5280

Bestatigung der analogen Eingange mit ,Weiter*
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Seite 16 Kurzbeschreibung Work Bench v5

0) Commissioning Wizard — Operation Set-up Complete

Commissioning Wizard Haym@onic
Operation Setup complete Drive

Operation Setup complete

428 You can mociiy or review any of the settings you have made, al any time by choosing the "Dperating Mode' icon in
%3 the "Selup” toolbox ithout having (o 1un the Commissioning Wizard again

*fou have now configured al the parameters necessary ta be able to tune your drive,
There may b other features you need to configure for yaur spplication. Such =3 140 peration, Aux. Encader canfiguration,

Analog input configuration etc. These are available fram the Setup and Application toolboxes. Take a few minutes to browse the
options available and press F1 at any time for help on any of the features.

“fou wil now be taken to the Aulotune windaw nhere posifion, speed and eument loaps wil be initiall tuned. On completion of
Aulotune, you can go to the Fine Tuning page to manualy adiust the speed and postion responses for yaur application,

Click Next to continue.

<zuiick [Weters | | Fetieilen | | Abbrechen Hife

30
i#stan| 5% WorkBench v5 - [Co... | B Microsoll Word - einstellan FlaANZIeaL D Nz
Bestatigung des Reglersetups mit ,Weiter"

p) Autotune

Warnung:
a) Der Regler muss freigegeben sein!
b) Der Antrieb bewegt sich wahrend dieser Prozedur!

WarkBench v5 - [New Project] - Autatune

| File Edb View Tooks Program Window Help Enable On
|+ @ m ai\wm faxis D HﬂﬁH 5C-610-2-aA8H | [ Fras17C-100-L \ Pz P }l

O — . %

Autotune T

Itis recommended that sutatuning s iniiall caied out with the motar disconnected from the load to ensure coen g repeated later with Velocity ¢
the motor connected to the loard - Press F1 for help. WARNING the motor will move duiing these tests C I H k f Cl 13

ICK aur ,Lleaner um
[T @ Measure motor resistance and induckance. ™ Autotungonload ~ Yelosity Eror

| eine Iaufgpden I13etr|eb
zu deaktivieren ')

Following Error

<

© Calculste current laop gains.
@ Test the feedback,

® IMeasure the voltage constant,

U |

© Measure the mator inertia.

Ausfuhren der
empfohlenen Schritte
‘8= oder Auswahl gemaR
Anforderung oder
Anwendung!

v

Start Autotune!

5

© Calculste the speed and pasition gains.

<

® Feedback calbration.

] MEE e b Dt

DIP Switches

Bestatigung der Fertig-

E ; «
P ——_— ppmtpyem el meldung mit Ok

Application

Far Help, press F1

i start lm WM\GIUSDHWDM—emsleHan. : \?@iﬂN%"ﬁma&@ 11:23. i )
1) Dies ist nur erforderlich, wenn der Regler bereits flr eine Betriebsart konfiguriert

wurde (z. B.: Display “S” oder “P”) Der ,Cleaner” fuhrt dann zur Anzeige “8”!
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q) Digital I/O - Inputs

% WarkBench v5 - [New Project] - Digital 1/0
| File Edk view Took Frogram window Help

| @ w7 | Mo Errars wish

Input Inputs 0.7

-4
High IND
= = =
Lew Ly Fuid Limit
INO
Rising
Hame
IN4
Falling N3
Fine uning
3
o Rise/Fall i
Digital 170
Mator Trip
=
IN&
Preset Tiig
lj IN1E
INE
& =]
Trash Cfn N7

=]

Rew Limit
IN1

=

Stop
N2

Reset
IN3

Brake Trip

=

Preset Sel
INBa10112.,

Inputs
% Fuid Limit
% Rev Limit

# Home

# Diive Enable
¢ Eifo

% Stop

% Resat

Digital Inputs {Digital Outputs 7

e i

Preset lnputs: [8 Bl ﬁ

Oulputs
@ Global Errar
R ErEhlE
3 Diive OK
DIP Switches
Enable

@ Hol

For Help, press F1

A Start| |57 WorkBench v5 - [He . T Microsoft \word - einstellan

[C-610 {10 Hiperface Buid 5024

[
[FEANPEBE D 1145

% [ e a5 7 )]

O — . %

iz 0 =

High
Low
] Drv Enable
a
(=)
Finetuning
= Diive DK
Digltal 110 ouT2
th
Trash Can

Velacity

@ Rew Limit
% Home:

7 Dirive Eng
JE

Digital INpiLEs ) Digital Outputs

Unda Changes | Suggested Settings A/
Application

DIP Switches
@ Enable

@ Hold

Gloal Eror [Felsy 0 = cizal

Far Help, press F1

i Start| |5 WorkBench v5 - [Ne...

T Microsoit Word - sinstelan

[5C-610 /10 [Hiperface Buid 5024

[FHUANZI*BHD nss

Konfigurieren der
Eingange je nach
geforderter Funktion
von “links” nach
“rechts”!

Oder Betatigung von
~ouggested Settings”
um Kompatibilitat zur
empfohlenen
Verdrahtung zu
erreichen!

Betatigung von ,Apply*
fur Laden der Konfig-
uration in den Regler

Konfigurieren der
Ausgange je nach
geforderter Funktion
von “links” nach
“rechts”!

Oder Betatigung von
~ouggested Settings”
um Kompatibilitat zur
empfohlenen
Verdrahtung zu
erreichen

Betatigung von ,Apply®
fur Laden der Konfig-
uration in den Regler

Harmonic Drive AG
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Seite 18 Kurzbeschreibung Work Bench v5

S) Parameters - Drive Start-up
[_[F]x]
yhs 0 | S| [[scs10z-peen | [ Fractzcionl | [Welodty | fue PAz Setzen der ge_
¥ == E— wunschten ,Startup®-
et 5 Bedingungen z. B.:
JE— | papara a) Speed Reference
DRIVEENADLEMODE W"W or Pre-set Positions
DRIVEENABLEINPUTHODE E— b) Hardware Enable
Cragh-stop and disahble il A/j
Effort
PLCAUTOENABLE: =2 ﬂ
W
Drrive is commissioned r I%D ?ﬁmﬁpiﬁga\ Errar
& Rew Limit it & Dirive Enstlz
& Diive OK
S sy
Bestatigung der
Parametrierung mit
JApPPlY”
Fertig [SC610 10 JHiperface Buid 5024 [ | |
A Start| |57 WorkBench v5 - [He . T Microsoft \word - einstellan ?@%ﬂ—N%ﬁﬁﬂ&@ 12
Die “Apply” Funktion muss nach jeder Anderung ausgefihrt
Iﬁ werden! Die modifizierten Daten sind unwirksam falls “Apply”
vor dem Verlassen des MenUs nicht ausgefuhrt wurde!

Der erste Schritt zur Reglerkonfiguration ist an dieser Stelle abgeschlossen!

Bitte mit Kapitel 7 fur anwendungsspezifischem Setup fortfahren!
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7 Regler Setup Il (Tabellenpositionen und PLC)

Die folgenden Schritte sind erforderlich um den Regler an die gewunschte
Anwendung anzupassen, z. B.:
- Konfiguration der PLC-Funktion um Reglerzustande an das Ubergeordnete
Steuerungssystem zu melden.
- Das Gerat soll als Positionierregler eingesetzt werden und Tabellenpositionen
mussen programmiert werden.

7.1 PLC-Setup fur Drehzahlregelung

Programmierung der

|+ @ oz Mo Errors s D H 5| [ scetoz-maen | [ Frsizcionl | [velodty ||[me P }l geWU nSChten
ET I . .
Reset el Enable ¥ AutoEnable PLCTask & I @ m * F u n kt|0nen W|e folgt
PLC Paramsters o Velociy
’7 Jog Speed: |36.6211 s Gear Factor: |0 ot PLC Time: |5 _‘: ms

N\
able [ IF Condition 1 [ Operator [ Tsegition 2 [ THEW &ction N\ [

Freigabe jeder
PLC-Zeile

2 T
Drive overload OR Diive overter

False OR False
False OR False
False OR False
False OR False
OR False
False OR False
False OR False

Sichern der PLC-

(o] o) o o o o o

- Konfiguration
Falos A Falss .
b i e wenn erforderlich:
Falos A Faise ast Gear # Dive O
oI Name.plc
Spejchem | 4 SetupSoftwars_CD ~ =i Ensble
“Apply” fiir Laden
der PLC-Daten in
den Regler!
Dateiname: |17cjjemu plc Speichern |
Datsityp !iLi::s:r.zlclh — =l bbbrechen Fre|gabe der PLC_
it Schysibschutz offnen % AKis __Mnmtnr §, Comms / .
Far Help, press F1 [5C-610 /10 [Hiperface Buid 5024 [ =) | [ Fu n ktlon genere | | !
il start| 7 Microscl erd -500113__ |55 WorkBench v5 - [Ne... dSNAFeLH S T 615

v

Programmierbare Funktion sind zum Beispiel:

a) Wenn “lI*t-Warning” oder “Drive Overtemp. Warning” auftritt, dann User
Output Nr. 0 (X3.18) aktivieren! (Warnung bei Uberschreitung von
Motorstrom oder Reglertemperatur-Warngrenze durch setzen von Ausgang
X3.18!)

b) Wenn “Drive Overload” oder “Drive Overtemp Trip” auftritt, dann User
Output Nr. 1 (X3.19) aktivieren! (Fehler bei Uberschreitung von Reglerstrom
oder Reglertemperatur-Alarmgrenze durch setzen von Ausgang X3.18!)
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7.2 PLC-Setup fur Lageregelung

arkBench v5 - [New Project] - PLC Task

Programmierung der

| File Edb View Tooks Program Window Help

|+ @ oz Mo Errors axis 0 H 5| [ scetoz-maen | [ Frsizcionl | [velodty ||[me P }l geWUnSChten
Reset Apply Enable W dutoEnable PLCTask &5 I ® CE—— H H .
Seup FLE Parameters K \m’—;l Funktlonen wie f0|gt
A"D"‘m” ’7Jog Speed: [6.6211 | uws D GearFactor [0 ] \ PLCTine: [5 = me
/ \
o || ———— - Freigabe jeder
nnnnnn ] ;] .
O e o PLC-Zeile
[m] False oR
[m] False oR
O Fabs A
O Fabs A .
8 e o Sichern der PLC-
g o o Konfiguration
False oA .
L L o we wenn erforderlich:
N Name.plc
“Apply” fur Laden
der PLC-Daten in
den Regler!
Freigabe der PLC-
For Help, press F1 [SC-610 /10 fHiperface Buid 5124 I I i |
hstan| [ Micosoll Word 500113 |[37 WorkBench v5 - [Ne... | Funktlon genere”

v

Programmierbare Funktion sind zum Beispiel:

a) Wenn “Position Achieved” und “In Idle Pos Window” wahr sind, dann User
Output Nr. 0 (X3.18) aktivieren! (Bewegung ist beendet und Zielfenster ist
erreicht!)

b) Wenn “I?t-Warning” oder “Following Err Warning” auftritt, dann User Output Nr.
1 (X3.19) aktivieren! (Motoreffektivstrom oder zulassiger Schleppfehler
uberschritten!)
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7.3 Programmierung der Tabellenpositionen
7.3.1 Beispiel fur SC-610-AAAH mit max. 16 Positionen

Antriebstyp: FHA-17C-50-L-S1024

Getriebeuntersetzung: 50

Hiperface Auflosung: 32768 (4 x 8192)

Positions-Skalierung: 1 Rev = 32768 counts -> Programmierung in Motorumdr.
Zeit-Skalierung: 60.000ms -> Programmierung in U/min.

Anwendungsbeispiel: 10 absolute Positionsschritte am Getriebeausgang @ 36°

Schrittwinkel: 36°/360°*50 = 5 Umdr. an der Motorwelle
Referenzfahrt mit Endschalter und Encoder Index (Hiperface Pos. 0)
Drehzahl: 3000 rpm

Accel; Decel. Zeit: 50 ms (Hochlauf- und Bremszeit)
Auswahl: Time to Slew speed

=i WorkBench v5 - [New P.oject] - Presels

| File Edt Wiew Toos Prog\m Window Hp

|+ (@ w2 \NDE rrrrr \ Axus| I H‘ZH sc-610-2-06H | [ Fris17c100L | [velodty [[me P }l

’ﬂ__’k ET I
Resat k Edable pecif| [Tims to Slew spfed @ == NG *
| Axis (1 e
Setup | Index | Type k Vekscity
Application 1] Home
1 Absolute
2 Absolute
3 Absolute
4 Absalute
5 Absalute
E Absolute F H
—r reigabe der
8 Absalute .
9 Absal
TR Tabellenpositionen
11 Absolute
5 e generell!
14 Absolute
15 Absolute
13 i .
Apply” fur Laden
der Tabellen-

positionen in den

Dateiname:

o_demo.pre Speichemn R |
Datzityp: ieset Positio - eg er
Standard I it Schieibschutz dffnen e Curent Poston_|
& Digtallnputs W Use Tringer Addhessabls Prasets: [256 .
Freset Input State: [0 Cunert Agtive Preset Indes: [ SlChern der
© Sotware Dwell Time: [f m

e o Tabellenpositionen
o AR wenn erforderlich:
Far Help, press F1 SC-610 /10 Hiperface Buld 5024 [ ) |
hstan| [ Micosoll Word 500113 |[3 WorkBench v - [Ne... | HENGFSBH DT e N ame. p re

Wichtige Hinweise:
- Um den Regler in die Betriebsart Lageregelung zu setzen und um die
programmierten Tabellenpositionen ausfuhren zu kdnnen bitte die Schritte j),
m) und s) im ,commissioning wizard® in Kapitel 6 durchfihren!
- 6j setzt den Regler in den “Position Mode”!
- 6m aktiviert die “Preset” Tabellenpositionen wie oben programmiert!
- 6s aktiviert den “Preset Mode” beim Einschalten des Reglers ,startup®!
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7.3.2 Beispiel fur SC-610-AABH mit max. 256 Positionen

Antriebstyp: FHA-17C-50-L-S1024
Getriebeuntersetzung: 50
Hiperface Auflésung: 32768 (4 x 8192)

Positions-Skalierung: 1 Rev = 32768 counts -> Programmierung in Motorumdr.
Zeit-Skalierung: 60.000ms -> Programmierung in U/min.
Schrittwinkel: 36°/360°*50 = 5 Umdr. an der Motorwelle

Anwendungsbeispiel: 20 absolute Positionsschritte am Getriebeausgang @ 18°
Schrittwinkel: 18°/360°*50 = 2,5 Umdr. an der Motorwelle

Referenzfahrt mit Endschalter und Encoder Index (Hiperface Pos. 0)
Drehzahl:3000 rpm

Accel; Decel. time: 50 ms (Hochlauf- und Bremszeit)
Auswahl: Time to Slew speed

2 WorkBench v5 - [New Pioject] - Presets

| File Edk view Took Froghm window Help

|| %6 [ scstoz-amen | [ Fra-irciool | [veldty e P B

‘ few S E;:;Suv_ .x
? .
§ %Ezq;g: 7. X Welogity Erior
2 e : Freigabe der
7 Absalute . —r— —_— - .
S e mhte¥] | abellenpositionen
}E Abzalute \ ge ne re" !
13
A
. . e Comeo
Schritt A: Programmierung der -
ersten 16 Standard-Positionen! i Nt
“‘Apply” fur Laden
S:Ia"dard Leam Curient Pasiin der Tabellen-
" i i positionen in den
€ Software DwellTiwe: [0 ms Regler
Indes [0 7] Test st for Idle 7

For Help, press F1 |SC-610 {10 /Hiperface Build 5024 | [ | [

[
g Stant| Y Mizwosch Wiord - 300113, |[5 WorkBench +5 - [No__ FENBOFBmHE w5t

Wichtige Hinweise:
- Um den Regler in die Betriebsart Lageregelung zu setzen und um die
programmierten Tabellenpositionen ausflihren zu kdnnen bitte die Schritte j),
m) und s) im ,commissioning wizard“ in Kapitel 6 durchfuhren!
- 6] setzt den Regler in den “Position Mode™!
- 6m aktiviert die “Preset” Tabellenpositionen wie oben programmiert!
- 6s aktiviert den “Preset Mode” beim Einschalten des Reglers ,startup!

Schritt B (Programmierung der nachsten 5 Positionen) erfolgt auf der nachsten Seite!
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WorkBench v5 - [New Project] - Presets

[_[51]

| Fle Edt wiew Tools Program ‘indow Help

Mo Errors

Axis 0

|| %6 [ scetozamen ||

Fra-17¢-1004 | [Postion [[Fic[ P W

[* |0 ® e
- feset || gpely | f Ensble

Speoty: [Time to Slew speed 7|

W‘

Selup

Application

Slew Speed: (3000

Accellime to Slew speed: (50

DecelTime to Slew speed: [50

Absolute
Absolute
Absolute
Absolute

Absolute
Absolute

Absolute
24 Absolute
30 Absolute
3 Absolute

Gruppe von 16 Extended Position

Standard’, Extended

Indew | Typs T Restor—f

Leam Current Pasition

Index: [0 = Ties!

~Souros
& Digital Inputs ¥ Use Trigger Addressable Presets: [256
Preset Input State: [0 Cunent hgtive FresetIndes [
" Softwars Dwel Time: [0 ms

Wait for Idle [

For Help, press FL

i@ Start | [ Miciosoft Word - 300113_... [[ 5% WoorkBench v5 - [Ne..

Velosity
Velocity Error
Postion

Folowing Error

Inp Outputs

@ Fusd L @ Global Error
@ R Limit 72 Ertle
= Home @ vy

7 Drive Enable
MG DIP Switches
i Stop % Enable

% Reset @ Hold

#asis {1j0}, Monitor ), Comms /

[5C-610 {10 [tiiperFace Buld 5024

[ ) ] |
[FINS@FBHD no

Auswahl Gruppe
Nr. 1 der erweiter-
ten Positionen!

Jede Gruppe
basiert auf einem

—_ gemeinsamen

Bewegungsprofil!

“‘Apply” fur Laden
der Tabellen-
positionen in den
Regler
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8 Tuning-Hinweise

Die Tuning-Philosophie:
- Ausflhrung von Auto-tune unter Leerlaufbedingungen als letzter Schritt der
Reglerkonfiguration, siehe “commissioning wizard"
- Ausfluhrung von Fine-tune unter Lastbedingungen nach erfolgter Prifung von
Verdrahtung und mechanischer Montage

Warnung:
a) Der Regler muss freigegeben sein!
b) Der Antrieb bewegt sich wahrend dieser Prozedur!

Tuning-Regel:
- 1. Optimierung des Stromreglers
- 2. Optimierung des Drehzahlreglers
3. Optimierung des Lagereglers (nur bei Positionierbetrieb)

Optimierung des Stromreglers

H A | [ sceto-z-ae | [ Fra-17C-100-L | [Positon [ P B H ¢ LB SR & AUfZeIChnung der
Ferre————— Sprungantwort mit
Bl ® ® GO“'

Resistance: 1680 Ohms

Inductance: 12,00 fmH

,,,,,, fiit < Bewertung ob ange-

zeigtes Verhalten ak-
zeptabel ist, nein dann

Feedback Alignment

Current Control Terms
KIPROP: 038
KINT 787.06

H Bandwidth [<]
L

| dutotune Bandwidth et
i gy Bendwidtn [ 301300 Juads g

“Calculate” und
Veranderung der
Bandbreite rechts fir
héhere Dynamik oder
links fur mehr
Dampfung.

3 H
e ! Aprll

Slowest
Test Parameters

Time{ms)

“OKk” und “Go” fur

M HS Measured magnetising curent [Amps]

applicatin || = S Magnsliing curent demand(imps) X, Fosition, Speed), Current erneute Aufzeichnun g
For Help, press F1 |SC-610 {10 Hiperface Buld 5024 [
g Start] ¥ Miswosch wiord - 300113 | [ WorkBench v5 - Ne... ?4] Nﬁﬂ%‘%l& @. 027 der Sprungantwort!
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Optimierung des Drehzahlreglers

Festlegung der Test-

| Fle Edt view | Tools Program window Help parameter Und AUf‘
| Mo Erars fus 0 || % [scetozamen | [ Fhatrc-iooL | [Posiion e[ P b || 5 ”7L IE|% E & .

| - zeichnen der Sprung-

53 WorkBench +'; - [New Project] - Fine-tuning

S antwort mit ,Go"!
KYPROP: 10.96
5 Wik o /
Bewertung ob ange-

zeigtes Verhalten ak-
zeptabel ist, nein dann

0.00003372 kant
Damping:  0.00100254 Nms/)

Meazure

: ; : Piofile Parameters
Fifie-tuning : : Acee time: 0.00
: : Decelt

. - T “Calculate” und

[ — ATt P Veréanderung der

7 . . —— w Bandbreite rechts fir
3 3 héhere Dynamik oder

links fur mehr

Dampfung.

Tirme(ms)

“OK” und “Go” fur
erneute Aufzeichnung

<M Auis 0 Spesd Command Messured (%) =B Awis : Speed Command Fief (%)
*[¥ s 0 Speed Command Demand (], ~I Awis 0: Speed Command Enor (%)

For Help, press F1

[5C-610 /10 Hiperface Buid 5024 [ | | [
g Stant| Y Mizwosch Wiord - 300113, |[5 WorkBench 5 Ne FUNS@HSmH G 106 der Sprungantwort'

Auswahl von Parametern zur Anzeige nach erfolgtem Laden aus dem Regler!

Optimierung des Drehzahlreglers (nur wenn dieser angewendet wird)

Festlegung der Test-

2 | Mo Errors : s D H A | [ sceto-z-ae | [ Fra-17C-100-L | [Positon [ P B H 5 ”EL EIETE | parameter Und Auf'
| e - Z€iChnen der Sprung-

Az 0 =

""""""" : Position Control Terms ! antwort m It ”GO“!
hmlhnh.lj\\lht N AM\A At o ’M.»Jk KeHOP —
[\lrj'ﬂ‘rl,‘('vu’y\fwwmf VYVV\JV\U WWNWVV‘W‘MMVVWW\ KINTHODE: Never -

KINT: 0.00
KINTLIMIT: 100.00

. . ; l : KDER! nm
o - - - - ;
! i ' : | : KVEL: 0.00
| : : : | : Feedforward Terms
: : : ; KVELFF: 0.78
Bandwidth =

! KACCEL
: ' ol
B R SECEEEEE| Autatune Bandwidth | EREEEEEEEEEEE
| : e | : Profile Parameters

\ | 5y Bandvidth [ 201.00 ] radss 5
: -astest

Bewertung ob ange-
zeigtes Verhalten ak-
zeptabel ist, nein dann

0.00

: Spesd A
| : focel 261566
| : Accslime: &7

“Calculate” und
Veranderung der

| | o = Bandbreite rechts fur

e e B héhere Dynamik oder

links fur mehr

Dampfung.

Decel 261566
Deceltime:

Move Typel  Trapezod =

Time{ms)

“OK” und “Go” fur
erneute Aufzeichnung

appication || ™7 s 0: Demand postion () [ Avis O Demand velocity (uufutu) ~[ s 0 Torqus Demand (%) iti
Far Help, press F1 SC-610 /10 Hiperface Buld 5024 [ | ) d S W |
g Start| B Mictosolt word -300113._.. |[5% WorkBench §5 - [Ne... T4 NS@FSO O 10 er prungant ort!

Auswahl von Parametern zur Anzeige nach erfolgtem Laden aus dem Regler!

M Asis 0 Measured pasition [uul w0 Measured velasity [uarutu] I A O Following error [ua)
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9 Datensicherung

9.1 Herstellung einer Parameterdatei

Eine Datensicherung sollte unbedingt nach erfolgter
Reglerkonfigurierung inkl. Optimierung erfolgen!

a) Starten der Software mit Doppelclick auf ,Work Bench v5* auf dem Desktop

b) Startmeni der Work Bench

‘workBench v5

WorkBenc h|5 @

— Becent Projects:

Start Mew Project...

_ BowseforPriect._| Click auf ,Start New Project"
Dema Made |
Help |

Exit ‘workBench |

[pem Becent Frajest I

c) Select Controller

,Only scan COM1“ wenn die COM1
| — desPCs angeschlosse;ist!

Select Controller [ x|

Click 'Scan’, or choose a controller from the list. For a contmllel with
out-of-date firmware, 'Select is replaced with 'Update fin

Add Specific Contioller... |

T — CI_|ck auf ,Scan“ um die Kommunikation
Searching for Nexttdave PLL...done mlt Regler anZUnehmen|

|S canning senal ports...done

Only zcan CORMT

Controllers faund

SC-610[Node 2] on COM1 [RS5232 ] at 57600 Baud H\ Warten b|S SC_610 angezelgt erd'

V

| — ,Launch Commissioning Wizard“ nicht
. . . H'
- | aktivieren und click auf ,Select™!

r Enmmlsslnnmg 5
T s
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d) Datensicherung auf Festplatte (Herstellung einer Parameterdatei)

indow Help

Control Mode i Tools
Download Bootioader, .
| Ais (1 h
\elocity

Do EPEA FITErE o

Dovnload Fimware. .
Velocity Erior

Install System File.

Upload Capturs Data
Reset Controller
Mgmory Usage...

Parameter Table

ISTARTHODE Speed Reference =
e e e e

Paositian
ol Confiau et Perareiers  [EENABLEMODE Hardware-enable = _
ble

Following Error

Sayeidrive parameters Dowrload. ..

TS h-stop and disable - U p I oad

Input IVDt it

Inputs ulput
Drivelisicummissioned r % FwdLimit & Global Enror
@ RewLimt ¢ DiiveErebic
Apply  Home  Diive OK

# Diive Enable
£ Erio DIP Swiches
% Stp @ Enatle
i Fieset % Hold

Appicaion avis (10, Maieary, o /

Upload parameter table to a fil [SC-610 /10 Hiperface Buid 5024 [ | ) I |

A Start| |57 WorkBench v5 - [He . T Microsoft \word - einstellan | 3 Groupiwise - Maibox | T @aNF Ems GiE 1am

arkBench v5 - [New Project] - Parameters

IR Sichern der
Parameterdatei in
das gewunschte
Verzeichnis auf
der Festplatte als:
Name.ptx!

AUTOHOMEMODE
Disabled j

AUTOSTARTHODE

Position

Spejchem ir| 4 WorkBenchvG_5026 B = Following Eror
=

= Daten aut Lm001pd (0]
[c 1 Kue

] E_montag
1 Software A
PL a
4 Falk auf 'Lm001pdvD atentHo e
B =t Muy auf Lm00TpeDater (1) Inputs Outputs
I @ Fuad Liit @ Global Error

= Pm auf ‘Lm001pd\Daten\haky,

I @ Rewlimt ¢ DijveErsble
_IPP Y Home  Diive OK
Daleiname:  [70251403 pix y ¢ Speichemn % Diive Enable
: 3 ;I £ Eiton DIF Switches
Dateityp Parameter tables [*ph) - Abbrechen @ Stop @ Enable
—I 7 Hold

@ Reset

I~ Mit Sehpeibschutz Hfnen

Application Anis {1/03, Monitor ), Comms /
For Help, press F1 5610 /10 JHiperface Buid 5024 [ | | [

g start| [55 WorkBench v5 - [Ne... | [ Miciosolt word - enctallan..| & Groupwiss - Maibo | FH AN O 1359

Die Datensicherung ist an dieser Stelle beendet!

Danach muss unbedingt ein Regler-Reset durch “Tools-Controller-Reset” oder
Aus-Einschaltvorgang (Power-Reset) erfolgen!

Im folgenden Kapitel wird das Laden einer Parameterdatei in den Regler
dargestelit!
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9.2 Downloading a Parameter File into the Drive

a) Starten der Software mit Doppelclick auf ,Work Bench v5* auf dem Desktop

b) Startmeni der Work Bench

‘WorkBench v5 %]

wgr—kﬁemhlﬁ @

— Becent Projects:

Start Mew Project...

_ BowseforPriect._| Click auf ,Start New Project"
Dema Made |
Help |

Exit ‘workBench |

[pem Becent Frajest I

C) Select Controller

Select Controller [ x|

,Only scan COM1“ wenn die COM1
— des PCs angeschlossen ist! +

Click 'Scan’, or choose a controller from the list. For a controller with
out-of-date firmware, ‘Select’ is replaced with 'Update fin -

Only sean CORM1 Add Specific Controller... |

SearchuptDINode 2 'l \ CIICk an ,,Scan“ Um dle Kommunlkatlon
Searching for Mesthiowe PCL...done mlt Regler anZUﬂehmen!

Secanning senal parts...done
Contrallers found |

SC-610(Mode 2| on COM1 [R5232 ) at 57600 Baud H\ Warten blS SC-610 angezelgt erd'

| — ,Launch Commissioning Wizard® nicht
|——— aktivieren und click auf ,Select®!

Cancel |
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d) Laden der Parameterdatei in den Regler

arkBench v5 - [New Project] - Fine-tuning

| Fie Edi View |Tosls Egooram Window Help
|+ | @& - Cﬂtnlmnde L “ Bglscamzas [ Fra1rcion | [velocty [Pe BB H ke E2 &

A—— T [ 00IS

Dyl ad ER G Eirmware, . Mo capture data available. Auds 01 [ £d

Download Frmware... Pasition Control Terms

Install System File. KPROP: 0.84

Upload Capture Data KINTHODE:  Never -

Reset Controller KINT: 0.00

Parameter Table

Feedforward Terms

KAWELFF: 078

KACCEL: 0.00
alculate.

Profile Parameters D I d
Spesd E ownioa
Accel 3261566

Aoceline: 5 ms

Decel 3261568

Deceline 5 ms

SRAMP 0o %
[¥ Stors Parameters on Contraller
Move Type:  Trapezoid ™

Distance: uu
Duration:

Gao

hd | i | hd |
Application || M = = Position

Download parameter table ko contraller |SC-610 {10 Hiperface Buld 5024 [ =) | [

i 5tart] ¥ Miswosch Wwiord - einstellan.. | |3 Enplorer - DADATENBKA. . |5 WorkBench v5 - Ne... FUANT S D 1535

—_— .

W_I_H__I

Auswahl der Parameterdatei aus
dem Anwenderverzeichnis;

/ “Offnen” fir Laden in den Regler!
Daleiname: [17cdemo pte {ifnen

Dately  [Parameter tables ) =l abbrechen

WorkBench v5

Bestatigung des
Ladevorgangs mit ,Ja“!

Y arning - controller will be reset
Continue?

Warten bis der Ladevorgang

Progress naCh ca. 3 M'nuten
Downloading parameter table... abgeSCh|OSSGn |St und d|e
Ll DriveOK-Meldung wieder aktiv

ist!

Danach muss unbedingt ein Regler-Reset durch “Tools-Controller-Reset” oder
Aus-Einschaltvorgang (Power-Reset) erfolgen!

Harmonic Drive AG 900115 01/2003



Seite 30 Kurzbeschreibung Work Bench v5

10 Laden einer neuen Firmware Version

a) Starten der Software mit Doppelclick auf ,Work Bench v5“ auf dem Desktop

b) Startmenu der Work Bench

‘WorkBench v5 %]

wgr—kﬁemhlﬁ @

—Becent Projects: ———————————— =
: Start Mew Project...
_ BowseforPriect._| — Click auf ,Start New Project"

Dema Made |
Help |

Exit ‘workBench |

[pem Becent Frajest I

c) Select Controller

R — =15 ,Only scan COM1“ wenn die COM1
Click 'Scan', or choose a contraller from the list. Far a controller with / deS PCS angeSChlossen ISt' +

out-of-date firmware, ‘Select’ is replaced with 'Update fin

Only sean CORM1 Add Specific Controller... |

Seatchupto [Node 2 =] —— Click auf ,Scan“ um die Kommunikation
gearchingfol_hllaxtl‘iﬂov; PCI...done mlt Regler anZUﬂehmen!

canning serial ports...done

Contrallers found | +

SC-610[Node 2] on COM1 [RS5232 ] at 57600 Baud H\ Warten bIS SC_610 angezelgt WIrd'

| ,Launch Commissioning Wizard* nicht
| aktivieren und click auf ,Select!

Cancel |
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d) Prufen der Firmware und Download nur bei Abweichung von der Tabelle unten

s 0 || 2| [scerozamen ][ Faatrciood |[vekdy e P B[ [k B @ &
— R .

Memary Usage...

Gl S
Unlad Gonfiguration Fataresars
Parameter Table

Sayve drive paremeters

Options...

Application

Download firmware ko controller

igStart || 5 workBench v5 - [Ne...

Aktuelle Konfiguration Stand De

T Microsoft Word - einstellan

Mo capture data available

Position Control Term:

KPROF: 084
KINTMODE:  Never |
KINT: 0.00
KINTLIMIT: 100,00
KDERIV: 0.00
KWEL: 0.00

Feediorward Terms

078

Profile Parameters

Spesd
Aecel
Accellime
Decel
Deceline
SRAMP:

3662
32616 66
67 ms
32616 66
67 ms
0.00 %

[¥ Stare Parameters on Cantraller

Move Type:  Trapezoid =

Distance:
Duwration:

s

Go

hd_ ]
Ful

el

|5C-610 /10 MHiperface Build 5024 [

e Current
[ |

mber 2003:

[FEBANHBRI® 1939

Auswahl
Menu , Tools®

Reglertyp

Firmware /

Stecker
X12

Pins
an X8

SC-610-X-XXAH SC-610/Ij/perface Build 5104 Nein 15
SC-610-X-XXBH | SC-610/I0/Hiperface Build 5104 Ja 15
SC-610-X-XXAR | SC-610/Resolver Build 5104 Nein 9

SC-610-X-XXBR

SC-610/I0/Resolver Build 5104

Ja

Ausfuhrung von
,Download Firmware*

Harmonic Drive AG

900115
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e) Auswahl der Firmware aus dem Internet oder der CD-ROM und Laden

i WarkBench v5 - [New Project] - Fine-tuning

I Fle_ede vew ook erogeam window pep ] (]

|+ @@ w2 Mo Errors fis 0 || 2| [scerozamen | [ mrairctoot |[velosity [re P b | % |35 b [ [ KL &8 AUSfUhren von
EEIIS

,Download from File*

KINTUMIT:  100.00
KDERIY, 0.00
KVEL: 0.00
Feedforward Terms A hl d D H
KVELFF 070 uswa er Datei

Controller [ Buld__| Options [sF | KACCEL: .00

Uber Internet oder
CD-ROM

= 2
Giffnen [2]x]
Fine-tuning !I _I l_!l 325;75.55
Suchenin: | 4 SetupSoftware LD - =2 = e
T = 3261566
= Daenad Lnd0lpd () 4] D o
D ?'I’I"‘ﬂ J‘Dalenhk SRAMP: 0.00 %
TEIAD ] Intranet
- 1 Produktinformation [¥ Store Parameters on Contraller
:‘[‘;r L1 Regler Move Type:  Trapezoid |
: L1seen Distance
Parameters Duration .
<t Falk auf LD pehDaatendHor

,Oopen“ und Laden

Dateiname:  [*.chx ..
Dateityp: | Compresssed Fimware Files (~.chi) d er Date 1N d en
Regler
il | il |
= [~ =
For Help, press F1 |SC-610 {10 /Hiperface Build 5024 [ = [ I
A Start| |57 WorkBench v5 - [He . T Microsoft \word - einstellan ‘ FIEANTTSDS 10

Bestatigung der
Meldung mit ,Ja”

Downloading firmware may destroy data alieady on the contraller
Aire you sure you wish to continue?

Warten bis die
Progress : 10% < Ladezelt Von Ca 90

Sekonden beendet ist.
Das Display blinkt
dabei mit drei
Querbalken

Hinweise:

- Ein Firmware-Download wurde erfolgreich durchgefuhrt, wenn das Display einen
Querbalken in der Mitte konstant anzeigt!

- Die Funktion ,Factory Defaults® muss bei der anschlielend folgenden
Reglerkonfigurierung aktiviert werden! Siehe Kapitel 6d!

- Das Laden einer Parameterdatei (*.ptx) basierend auf einer alteren Firmware-
Version ist nicht zulassig nachdem ein Firmware-Udate erfolgt ist!
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11

1.1

Programmierung mit ActiveX-Controls

Allgemeine Beschreibung

ActiveX Controls, friher bekannt als OLE Controls oder OCX Controls, sind
Komponenten (oder Objekte) welche in kundenseitige Applikationen
eingebunden werden koénnen. Die mit der Software Work Bench v5
verfugbaren ActiveX-Steuerelemente erlauben die Kommunikation von PC
Applikationen mit dem Servoregler. Damit kann eine komplette
Maschinensteuerung Uber einen PC erfolgen.

Der Hauptvorteil der Active-X Controls ist die Anwendungsmoglichkeit in
vielen verschiedenen Programmiersprachen oder Entwicklungsumgebungen,
z.B.:

Microsoft Visual C++

Microsoft Visual Basic

Borland Delphi

National Instruments Lab View

Jede Entwicklungsumgebung, welche ActiveX Controls unterstitzt, kann die
SC610-ActiveX-Funktionalitat als vielseitiges Interface zur Ansteuerung der
SC-610-Servoregler nutzen.

Die Anwendung der ActiveX-Controls ist nur fur qualifizierte
Personen vorgesehen, welche mit dieser Software-

Technologie vertraut sind.

Die Entwicklung und Pflege des Programmcodes obliegt
dem Anwender selbst. Harmonic Drive Ubernimmt fir die
Betriebssicherheit und evtl. auftretende Fehlfunktionen keine
Verantwortung!
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11.2 Beispiel fur VBA

Starten mit VBAI!

@i Microsoft Yisual Basic - sc610_5104_1.xls - [frmsch10_g - ﬂlﬂ
J Datei Bearbeiten Ansicht Einfligen Format Debuggen Ausfihren Extras Add-Ins Fenster 2 = ﬂ|ﬂ|

HE-d s medalo = =T AE)

Projekt - ¥BAProject =
|
B | .
---&‘=---~'~"”="""f""'""'J Drive Status ——————— T rMonitor ———————————
-8 = Status - - Operating Mode - - Drive Type - - - - - Motor Type - - - - o cococaaac
E | Steuerelements I I o | | I . : W ol
|TA i Drive Prod. Date - - Drive Serial No. - - Firmware Build No, =<2 tie oot L RN R PR

[ VMoe 2o I I I * Absolute Position [Revs] ~
| o ooy | | — N . B W— :I—’_i:::::
(| =T RS E - Hip. Serial Ho L .

Hiperface Type - Hiperface Program Yersion
= Wi :

- Absolute Position [cts] -~ -
x B
= Mode Select ——

e e . Drwe Current mArmS ......

Werfligbare Steuerelemente: s °oo0o0o0 Cp——l

. 1 Jog Mode Ll ) —

1 Mint CommandPrampt Cantrol for Mint T Bu « | co L NEEEEE [T S
O Mirt CommandPrampt Control for MintM T Bu e Position Control il pa

I MirtCaniraller Control for MintT Buid 5000 Abbrechen | o s - Drive Temperature [°C] -

1 MintCortroller Control for Minth T Build 5018 SRS : :

01 tintController Control for Mintt T Build 5023 Coolliiiiiiniiiiin :

O MintContraller Contral for Minttd T Build 5024 = . Drive Bus Vaolts [Vcg] - - - - -

Pk Contoller Cortrol for M1 B 9106 |  Move Relative | Move Absolute | : l—’—l— """

1 MintT emminal Corto\jor MintMT Buid 5000 — S s v R S,

O MintT emminal Cantral Ny Mint T Buid 5018 =D ¥ I I—U-F—]— _________ PN LR

O MintT eminal Cortrol foNyirtM T Build 5023 = [ I S - (Dl 6l PEEiE :

O tinkTeiminal Control for Gt T Build 5024 | [Pl . I (.

O MintT eminal Cantral for MINMT Build 5105 = . s " Accel/Decel time [ms] - -
N I Nur ausgewahite Elemente T i pogcococasoo

4

MintCantraller Cantral for Mintkd T Juild 5106 o | T Lot
’7 Speicherort C:A\Programme’w/oiNB ench +B4MintContrals5106.ocx ‘

. - .;..;.
iﬁstart”j & H [Emicrosoft Exce\—scslU_S.Hl Z5Microsoft Visual Basic ... @900113_01_2003—Mucras...l

REVSC @LLINDHER 00

Vorgehensweise:

- Offnen des Visual Basic Editors und eine User Form in Abhangigkeit der
gewunschten Funktionalitat konfigurieren

- Offnen der Werkzeugsammlung und zusétzliche Steuerelemente (verfiigbar nach
Installation der Work Bench auf dem Rechner) von der Liste in die User Form
kopieren-> MintController Control for MintMT Build 5106 oder neuere Version

- Umbenennen von “Name” im Eigenschaftsfenster von “Mintcontroller1” in
“SC610”

- Die SC610 ActiveX-Elemente stehen nun zur Einbindung in das Anwender-
programm zur Verfugung!
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Beispiel fir eine User Form in VBA angehangt an eine Excel-Datei!

gl Microsoft Yisual Basic - sc610_5104_1.xls [Aktiv]

Jgatei Beatbeiten Ansicht Enflgen Format Debuggen Ausfihren Extras Add-Ins Fenster @

Ea- el o o b e
ActiveX-Demo-Programm Mo. 1 for SC-610 {Firmware Build 510X) Revision 2002-12-27
la Drive Status
-4 EuroTool (B Status Operating Mode Dirive Type Motar Type
E‘@ YBAProject I Positioning I SC610-2-AAAH FHA 25C50-L
=142 Microsoft
H @ Diese Drive Prod. Date Drive Serial Mo. Firmware Build Mo,
) Tabel [ 300ct2002 | 3901BRO0002 | | SCB1D Miperface Build 5104
(=453 Formulare
I Frmsc Hiperface Type Hip. Serial Mo Hipetface Program Version
-1 Madule | Muttiturnziy | Da0D22049 | sCMKIT_00.HEX 09.03.9R
e | T
" Jog Mode
Move Relative IMm,-e Absolute
“elocity [rpm
1000
AcceliDecel time [ms
100
Move [Motor Revs
55
0 i

»
EQStartlH M & HIMitrnsnft Excel - scbl..  @Microsoft Visual Basic - sc... | BE]200113_01_2008 - Micras. ..

Beispiel fir einem VBA-Programmcode (Ausschnitt)!

c610_5104_1.xls - [frmsc610_command {Code)]

— Monitor

“elocity [rpr
999

Absolute Position [Revs
45

Absolute Position [cis
1497182

Dirive Current [mArms
871

Crrive Temperature [*C
25

Dirive Bus Wolts Yoo
289

Dirive |dle Pasition

J Datei Bearbeiten Ansicht Einfligen Format Debuggen Ausfihren Extras Add-Ins Fenster 2

Ea Wl e ey g ekl s 2| @] s

Toverrorm 3
= | - . .
Privace Sub cmd_jogow_Click() j

[=-&% EuroTool (EURDTOOL.KLA sc610.JogMode (D) = O
=] @ ¥BAProject (sc610_5104 sc610.3peed(0) = sJogspeed

=425 Microsoft Excel Objekte sc610.JogSpeed (0) = sJogspeed

: aDlESENbe‘tsmaDDE =sc610.Aceel (0) = [sdogspeed * my_scale / 60) / (sdogacceltime / 1000) 'cts/s®

Tabellel {Active % C sc610.Decel (0) = (sdogspeed * my scale / 60) / (sdogacceltime / 1000) 'cta/s®

-5 Formulare =c610.Jog(0) = sJogspeed

[ Frmsce10_command 5610, JogComand (0] = 1

- (27 Moduls End Sub

Private Sub cmd resetpos_Clickl()
=sc610.Po=(0) = 0
End Sub

Private Sub cmd startjogsguare Click(]

sc6l10.JogMode(0) = 2
sc610.Speed (0) = sJogspeed
=sc6l10.Jog3peed(0) = sJogspeed
sc6l10.Accel (0) = (sdogspeed 7 wy scale / 80) / (sdogacceltime / 1000) 'ets/s®
sc610.Decel (0) = (sdJogspeed * ny_seale / 60) / (sJogacceltime / 1000) 'cts/s*
scel0.Joghuration(0) = sjogduration
sc6ll.Jog(0) = sJogspeed
=2c610, JogCommand (0) = 1
End Sulk

Private Sub cmd MoveR Click(]

sc6ll.dpeed(0) = my_wvel
sc610. AccelTime (0] = my acctime
sc6l0.DecelTime (0) = my_acctime
sc610.MoveR(0) = my_ pos
=sc6l10.doGol (0)

End Sub

Privace Sub cmd Movel Click(]
sc6ll. Speed(0) = my_wvel
Sc6l10. AcoelTime (0) = my_acctime
sc610.DecelTime (0) = my_acctime
scell.Movelk (0] = my_pos

N — | JCY —
iﬁstart”j & H [Emicrosoft Exce\—scslU_S.Hl Z5Microsoft Visual Basic ... @900113_01_2003—Mucras...l
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