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Ovladani elektrickych pohonti pomoci
binarnich signall, vyhody
bezbateriového absolutniho enkodéru

Abstrakt

Na prikladu dvou pohon{, jednoho s absolutnim enkodérem a druhého s inkrementalnim
enkodérem budou predvedeny funkce té&chto principidlné odlinych pohond. Pro pfipojeni
pohonu k PLC/ovladacimu panelu je potieba specialni 40 pinovy plochy kabel.

Pfilohy

- Soubory s pozi¢ni tabulkou
- Manual pro ACON-C

- Manual pro PCON-CA

HW komponenty

- RCL-RA2L-I-5-N-30-A1-S

- ACON-C-5I-PN-2-0

- RCP5-BA6-WA-42P-48-1000-P3-N-CJT
- PCON-CA-42PWAI-PN-2-0

- 2 ks kabell CB-PAC-PI0020

Dtilezita poznamka

Aplikacni postupy demonstruji typické ukony na konkrétnich pfripadech. Nekladou si za cil
kompletnost a v Zzadném pfipadé nenahrazuji navod k obsluze! Zména aplikacnich
postupl vyhrazena.




Inkrementalni nebo absolutni
Volba, jestli pouzit absolutni nebo inkrementalni enkodér zalezi na typu aplikace, délce
pracovniho taktu a na poslednim misté na cené.

IAI v dneéni dobé& vyuziva tfi typy enkodéri:

- absolutni bezbateriovy
- absolutni zadlohovany baterii
- inkrementalni.

Enkodér absolutni bezbateriovy - tento enkodér IAI vyuZiva u novych typl
pohonl; ¢asem se bude vyuZivat pouze tento. U pohonl vybavenych t&mito enkodéry
odpada nutnost referovat nulu (provadét HOME) po kazdém vypnuti a zapnuti stroje,
neni potifeba ménit baterii, kterd udrzuje napajenou pamét, ¢imz se sniZuji naklady
na udrzbu.

Enkodér absolutni bateriovy - U pohonl vybavenych t&émito enkodéry odpada
nutnost referovat nulu po kazdém vypnuti a zapnuti stroje. Je zde nutnost ménit baterie;
Zivotnost baterii u vétSiny pohonu je udavana na 2 roky. V pfipadé nevcasné vymeény
baterii dochazi ke $patné funkci pohond a je nutné provést absolutni restart.

Enkodér inkrementalni - U pohond vybavenych t&mito enkodéry je nutno referovat
nulu po kazdém vypnuti a zapnuti stroje, coz mize zdrzovat vyrobu. Cena pohon(
s témito enkodéry se témér rovna cené jako u absolutnich variant.

Jednoduchost ovladani pohonii

Ukazeme si tuto jednoduchost na dvou pfikladech, a to s pouzitim absolutniho
bezbateriového enkodéru a inkrementalniho enkodéru, pro ukazku rozdilu.

Varianta s absolutnim bezbateriovym enkoderem

U této varianty neni potFeba referovat na nulovou pozici, ¢imz nam odpada jeden
krok pro PLC/operatora.

Budeme potfebovat mit v fidici jednotce definovany body, do kterych bude pohon jezdit.
Dale spravné vybrany PIO pattern (ja jsem zvolil PIO pattern 0 pro 64 pozic). Dale je
nutno mit nastaveno jak bude fidici jednotka pracovat s enkéderem, jestli jako s
absolutnim nebo s inkrementalnim (parametr Cislo 83 - Absolute unit - 0 znamena
inkrementalni; 1 znamena absolutni - POZOR defaultné nastavena 0).

Jak nastavit tyto parametry a pozice naleznete v Aplikacnim postupu - SW IAI -
jednoduché programovani pohonu.
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Ovladani PCON-CA
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Popis funkce

Pro binarni fizeni je nutno mit Fidici jednotku prepnutou do rezimu AUTO (pfepinac na
pfedni strané, AUTO reZzim umoZziiuje ridici jednotce pfijimat binarni signaly, MANU slouZzi
pro programovani).

DlleZité je privést 24 V na vstup SON (tento vstup zapind motor) a STP (pauzovaci
signal, kdyz je ve stavu 1, pohon je v READY stavu, kdyz 0 tak pohon je v PAUZE).
Ovladani pohonu probiha v tomto sousledu, je potifeba pomoci sepnuti vstupt PC1-
PC32 nastavit BCD kédem dcislo pozice, do které chceme pohon poslat, po nastaveni
tohoto kddu je potfeba sepnout vstup CSTR (staci pulz, reaguje na vzestupnou hranu),
ktery vysle pohon na zvolenou pozici.

Dalsi vstupy:

BKRL - Break release, vstup ndm umozfiuje natvrdo odblokovat brzdu u pohon(
s brzdou (brzdu pohon ovlada samostatné pFfi polohovani)

RES - Restart, slouzi pro restartovani chyb

HOME - Vstup pro referovani pohonu

RMOD - Vstup prepinajici fidici jednotku mezi rezimy MANU/AUTO




Vystupy:

PM1-PM32 - udava v BCD kddu, ve které pozici je pohon
MOVE - vystup je v 1, pokud je pohon v pohybu

PZONE - vystup je v 1, pokud prochazi nami zvolenou zénou
ZONE1 - obdobna funkce jako u PZONE

PEND - vystup je v 1, az pohon dokon¢i posun do polohy
HEND - vystup je v 1, po dokonceni pfikazu HOME

SV - vystup je v 1, pokud je zapnuty motor (SON)

EMGS - vystup je v 1, kdyzZ je zmacknuty bezpecnostni stop
ALM - vystup je v 1, pokud neni aktivni error

RMDS - vystup je v 1, pokud je Fidici jednotka pfepnuta do rezimu MANU

Vystupy se daji vyuZivat rlznymi zpUsoby, obvykle pro komunikaci s PLC pro poslani
dalsiho pfikazu na pohyb.

Dilezita poznamka

Pro kaZdy PIO pattern mdzou byt signaly jiné, pfipadné v jiném pofadi - v manualu jsou
tyto signaly vzdy vysvétleny pro kazdy PIO pattern.

Varianta s inkrementalnim enkodérem

U této varianty je potifeba referovat na nulovou pozici, ¢imz mame jeden krok navic
pro PLC/operatora, oproti pohonim s bezbateriovym enkodérem.

Budeme potfebovat mit v fidici jednotce definovany body, do kterych bude pohon jezdit.
Dale spravné vybrany PIO pattern (ja jsem zvolil PIO pattern 0 pro 64 pozic).

Jak nastavit tyto parametry a pozice naleznete v Aplikacnim postupu - SW IAI -
jednoduché programovani pohonu.
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Ovladani ACON-C
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Popis funkce

Pro binarni fizeni je nutno mit Fidici jednotku prepnutou do rezimu AUTO (pfepinac na
predni strané, AUTO rezim umoziiuje Fidici jednotce prijimat binarni signaly, MANU slouzi
pro programovani).

Dulezité je privést 24 V na vstup SON (tento vstup zapind motor) a STP (pauzovaci
signal, kdyz je ve stavu 1, pohon je v READY stavu, kdyZ 0 tak pohon je v PAUZE).
Ovladani pohonu probiha v tomto sousledu, po vypnuti/zapnuti pohonu a fidici jednotky
je v prvnim kroku potfeba pohon zreferovat na nulovou pozici a to pomoci vstupu HOME,
na ktery pfivedeme 24 V.

Dale je potfeba pomoci sepnuti vstupti PC1-PC32 nastavit BCD kodem cislo pozice,
do které chceme pohon poslat, po nastaveni tohoto kdédu je potifeba sepnout vstup
CSTR (stadi pulz, reaguje na vzestupnou hranu), ktery vysle pohon na zvolenou pozici.

Dalsi vstupy:

BKRL - Break release, vstup ndm umozfiuje natvrdo odblokovat brzdu u pohon(
s brzdou (brzdu pohon ovlada samostatné pfi polohovani)

RES - Restart, slouzi pro restartovani chyb

RMOD - Vstup prepinajici fidici jednotku mezi rezimy MANU/AUTO

Vystupy:

PM1-PM32 - udava v BCD kddu, ve které pozici je pohon
MOVE - vystup je v 1, pokud je pohon v pohybu

PZONE - vystup je v 1, pokud prochazi nami zvolenou zénou
ZONE1 - obdobna funkce jako u PZONE

PEND - vystup je v 1, az pohon dokon¢i posun do polohy
HEND - vystup je v 1, po dokonceni pfikazu HOME

SV - vystup je v 1, pokud je zapnuty motor (SON)

EMGS - vystup je v 1, kdyZ je zmacknuty bezpecnostni stop
ALM - vystup je v 1, pokud neni aktivni error

RMDS - vystup je v 1, pokud je Fidici jednotka prepnuta do rezimu MANU

Vystupy se daji vyuzivat rlznymi zpUsoby, obvykle pro komunikaci s PLC pro dal&i praci s
pohonem.

Dilezita poznamka
Pro kaZdy PIO pattern mdzou byt signaly jiné, pfipadné v jiném pofadi - v manualu jsou
tyto signaly vZzdy vysvétleny pro kaZzdy PIO pattern.




