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SW IAI - jednoduché programovani
pohonu

Abstrakt

Tento aplikac¢ni postup ukazuje na prikladu pohonu ERC3 jednoduchost prace se SW pro
vytvareni pozic u pohond IAIL. Pro nahrani pozic do fidici jednotky je potieba specialni
kabel od IAI. Podobné se vytvari pozicni tabulka také u SEL Fidicich jednotek.

Prilohy

- Soubor s pozi¢ni tabulkou

- Manual pro ERC3

- Manual pro ,,PC Interface Software for RC"

HW komponenty
- ERC3-SA7C-1-56P-24-550-PN-P-CN
- kabel RCB-105-5-USB

SW komponenty
- RCM-101-MW/USB software

Dllezita poznamka

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




Vyvojové prostredi pro pripravu pozic u elektrickych pohont

Pro pfipojeni pohonu je potfeba ve Vlastnostech pocitace zjistit pod jakym COM
portem je pohon (Pravé ti¢. na Tento pocitaC -> Spravovat -> Spravce zafizeni -> Porty).

Tento port si po otevieni SW (PC Interface Software for RC) musime nastavit.
(Settings -> Application) Zménime na nas pozadovany port. (Tento bod je potfeba

provést pri prvnim spojeni).

Poté se jiz mUzeme pripojit k osém.
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Po pripojeni se SW zepta, v jakém mddu budeme pracovat. Jsou zde na vybér 4 maddy.

Please Select Manual operation mode.

Teach 2 (Safety speed invalidity/PIO start prohibition) j
Teach 1(Safety speed effective/PIO start prohibition)

D e/PIO start permission)
Monitor 2 (Safety speed invalidity/PIO start permission)

Teach 1 - mdd pro nastavovani pozic s bezpe¢nou omezenou rychlosti.

Teach 2 - mdd pro nastavovani pozic v celém rozsahu pracovnich rychlosti pohonu.
Monitor 1 - mdd pro monitorovani, co se s pohonem déje, pozice nelze editovat. Pouze
bezpecna omezena rychlost.

Monitor 2 - mdéd pro monitorovani, co se s pohonem déje, pozice nelze editovat.
Monitorovani v celém rozsahu pracovnich rychlosti pohonu.

V levém sloupci jsou jednotlivé poloZky pro praci s pohonem.
= PCinterface Software for RC e & -
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.f Fosition data
% Parameter

@ Status monitor

B cTL alarm list

~¥f Velocity/Current

ﬁ Maintenance Information




POSITION DATA - zde nalezneme tabulku s ulozenymi pozicemi, slouzi také pro
definovani pozic a jednotlivych zptsobl polohovani.

PARAMETER - HESLO: 5119; jsou zde k dispozici parametry, které mdZeme editovat
jako uzivatel, nejpodstatnéjsi jsou tyto: parametr pro zménu orientace HOME pozice
parametr no. 5, pro PIO PATTERN - parametr no. 25 (pio pattern udava, jak se bude osa
chovat a které vstupy ji budou ovladat, viz manual (k dané fidici jednotce), parametry
pro sbérnice, popis parametrt naleznete v manudlu pro danou fidici jednotku.

STATUS MONITOR - polozka, ve které jsou veskeré informace o tom, co se s pohonem
déje, ktery vstupy a vystupy jsou aktivni.

CTL ALARM LIST - tabulka se vSemi chybami, které v pohonu nastaly. Diagnostika.
VELOCITY/CURRENT - grafy znazornujici, jaky ma motor aktualné proudovy odbér a
jakou rychlosti se pohybuje osa.

MAINTENANCE INFORMATION - polozka dostupnd pouze u novéjsich Fidicich
jednotek. Dozvite se zde, kolik ma pohon najeto metrd.

Moznosti nastavovani pozic

Pro nastavovani pozic je potfeba mit zapnuty motor (t/I¢. SERVO)
a pohon zreferovany (t/¢. HOME). Pokud mame pohon s absolutnim
ekodérem, nepotfebujeme referovat, pohon vidy vi, vjaké se | @ Home
nachazi pozici.

@ Servo

@ 2larm

Uceni pozic:
Pro udeni pozic je potfeba si otevfit polozku Position data. U&eni pozic Ize délat riznymi
zpUsoby:
1. budto pouzijeme jogovaci tlacitka (Bw(-)/Fw(+)) v SW pro pohyb dopfedu dozadu
a poté uloZime pozici (t/¢. Teach) do predem vybraného rfadku. Pfi nauceni pozice
ndm nastavi defaultni hodnoty rychlosti a zrychleni, tyto hodnoty mdZeme
editovat.

&2 Edit position data[fuxis No.0]

HE =8 »|oel BEf—

Pro zobrazeni kompletni tabulky je potieba stisknout.

<+ =+
Bw (—) Fw (+)

Teach

2. Nebo vime pfesnou polohu v mm a zapiSeme tuto vzdalenost do fadku pro pozici.
Pfi tomto zadavani je nutno doplnit rychlost, zrychleni, zpomaleni a pos. band

o Position| Speed | ACC | DCL |Push|LoTh|Pos.band| Zone + | Zone - |ACC/DCL|ABS|Carr|Stop|VibSup —
[mm] [mm/s] | [G] | [G] | [%] ]| [%] [mm] [mm] [rom ] mode |INC|Load|Mode| No.
o 8 1200.00/0.300.30 0 O 0.10 0.00 0.00 o o o o 0

3. Nebo pfi vypnutém motoru posuneme jezdce nebo valec na potfebnou pozici a
ulozime pozici (tI¢. Teach) do pfedem vybraného fadku. PFi nauceni pozice nam
nastavi defaultni hodnoty rychlosti a zrychleni, tyto hodnoty muiZeme dale
editovat.

Pfipravené pozice si musime nahrat do paméti Fidici jednotky tlacitkem (viz obrazek).
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Moznosti polohovani

1. Polohovani do vice pozic
S ROBO Cylindry mtzeme polohovat do max. 512 pozic s opakovatelnosti az £0,01 mm.

Priklad operace

DOONTEUINIG ! oo oo 5 e e o 5 e
100mimE.  —m——e——e Decelerace
Akcelerace Akcelerace Decelerace
b enbnes T%)""""?i}fa-)u & © 7@ |
rychlost ! |

cas

Tabulka dat polohy (nastaveno na teaching pendantu nebo pouiiti PC softwaru)

Cislo polohy Pozice (mm) Rychlost (mm/s) | Akcelerace (G) Decelerace (G) Tlaénasila (%) | Umisténi polohy (mm)
1 100 100 0,3 0,3 0 10
2 200 200 0,3 0,3 0 20

2. Nastaveni tlacné sily (tla¢ a drz)
Tlaénou silu Ize snadno nastavit zmé&nou hodnot pozi¢nich dat. Tlaéna sila mize zdstat i
konstantni. Tato funkce se vyborné& hodi pro drzeni nebo tlaceni predmétd.

Priklad operace
300mm/s -——--

Akcelerace Decelerace

(4)(5) i Polohovaci rozsah

| L . "

I *Jestlize aktuator nedoséhne na konec
polohovaciho rozsahu, tzn. neni v dané
poloze, neda vystupni signal.

Tabulka dat polohy (nastaveno na teaching pendantu nebo pouziti PC softwaru)

Cislo polohy
1

Pozice (mm)
100

Rychlost (mm/s)
300

Akcelerace (G)
0,3

Decelerace (G)
0,3

Tlaéna sila (%) | Umisténi polohy (mm)
50 50




3. Zména rychlosti béhem pohybu

Rychlost mize byt b&hem pohybu pohonu snadno zmé&néna - nastavte pozici a zmérite
rychlost béhem pohybu, tim zkratite dobu cyklu a minimalizujete mozné defekty.

Pro spravnou funkci zmény rychlosti pohybu je potfeba mit dva fadky v tabulce se
stejnou konecnou pozici a rozdilnymi rychlostmi.

200 MM/S ——————— e p—

Akcelerace Decelerace

Nehybnost e

rychlost 1
cas

4. Akcelerace / decelerace

Nastaveni hodnoty akcelerace a decelerace se déje nezavisle, ¢imZ se zkracuje doba
cyklu, vyrazné zmensuje zmetkovost a zvysSuje se celkova vyuzitelnost pohonu.
Diky ¢emu se da dosahnout spravnych ramp v pohybu.

Priklad operace

Specificka rychlost - - -

Akcelerace Decelerace
rychlost | Nehybnost _(l' ______ |
akcelerace decelerace

(bez otrest)

Tabulka dat polohy (nastaveno na teaching pendantu nebo pouziti PC softwaru)

Cislo polohy Pozice (mm) Rychlost (mm/s) | Akcelerace (G) Decelerace (G) Tlacna sila (%) | Umisténi polohy (mm)
1 300 100 0,3 0,01 0 0,1
2 300 100 0,3 0,01 0 0,1




5. Zoénovy vystup / hlaseni o prichodu definovanou zénou

Jakmile je specifickd zéna nastavena, signal na vystupu hlasi (bez externich senzor()
prichod pohonu touto zdénou. Vystupni signal umoziuje zkratit dobu cyklu, signalizuje
nebezpeény prostor a mize byt pouzit pro mnoho rlznych aplikaci, &imz udetfite cas,
penize a nédmahu pfi instalaci pfidavnych senzord.

Priklad operace

Signal zénového vystupu an
OFF

Akcelerace Decelerace

hi Nehybnost —l— ____________
ryc ostt (1) |

] . ; . |
¢as Nastaveni rozsahu zénového vystupu

(4)(5)

6. Zastaveni béhem pohybu

Na rozdil od pneumatickych valcd, jsou ROBO Cylindry schopny zastavit v jakémkoli
misté béhem pohybu, coZ zabrariuje kolizi a zajistuje vétsi bezpelnost pro obsluhu i
zafizeni.

Priklad operace

T ON
P tupnih |
dauZa vstupnino signaiu OFF




7. Pohyb po inkrementech

Pfi provadéni kontinualniho pohybu s rovnomérnym krokem Ize nastavit opakovany
pohyb pomoci dat pro jednotlivy pohyb. Tato funkce urychluje programovani a redukuje
pocet pouzitych I/0.

Priklad operace

300 mm/s ———————-
(M) @@ 11
rychlost‘l 1 100 ¢ @5 125 4 .25 1 35 |
z | I i | | I
cas i | o i I | (4)
i | 2
¢islo pozice Pozice 0 Pozice 1 Pozice 2
Pfifazena Pfifazena Pfifazena
hodnota 0 hodnota 100 hodnota 25

(1) (2) 3) - (4)
02

Tabulka dat polohy (nastaveno na teaching pendant nebo poufiti PC softwaru)

Cislo polohy Pozice (mm) Rychlost (mm/s) | Akcelerace (G) Decelerace (G) Tlaénd sila (%) | Umisténi polohy (mm)
1 100 300 0,3 0,3 0 0,1
2 25 300 0,3 0,3 0 0,1




