APLIKACJA COMMAND POSITIONING Z WYKORZYSTANIEM KOMUNIKACJI SIECIOWEJ Z PROTOKOŁEM USS W PRZETWORNICACH MDS/FDS 5000
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1. Wstęp
Przetwornice MDS/FDS serii 5000 są standartowo wyposażone złącze szeregowe (RS232), które wykorzystywane jest do programowania przetwornicy jak i do komunikacji sieciowej według protokołu USS. Szczegółowy opis protokołu znajduje się w instrukcji dostępnej pod tym adresem internetowym: www.stoeber.de .

Za pomocą tego protokołu przetwornice mogą komunikować się z każdym urządzeniem posiadającym dowolnie programowalnym portem szeregowym (panele operatorskie, sterowniki PLC). 

Podstawą komunikacji są ramki. Zarówno urządzenie sterujące jak i przetwornica wymieniają je pomiędzy sobą w określonym formacie.

	STX
	LGE
	ADR
	Usługa
	Zapis
	ADRES G5
	DANE
	BCC


STX – bit startu (zawsze 02HEX)

LGE – długość ramki, ilość bajtów występujących kolejno 

ADR – adres sieciowy przetwornicy

Usługa – Identyfikacja usługi USS – instrukcja rozdział 6

Zapis – Oznaczenie miejsca przechowywania – instrukcja rozdział 6.2

ADRES G5 – adres parametru o szerokości 32 bitów.

DANE – dane przesyłane (np. wartość parametru, bity parametru)

BCC – suma kontrolna, jest to wynik funkcji XOR wszystkich bajtów występujących w ramce.
Wszystkie wartości podawane w przykładowych ramkach są zapisane HEXADECYMALNIE.

2. Pierwsze uruchomienie.
Każde pierwsze uruchomienie komunikacji urządzenie – przetwornica powinno być poprzedzone poprawny ustawieniem parametrów komunikacji.

Układ powinien spełniać poniższe wymagania:

1. Przyłącze 9-stykowe Sub-D – złącze X3

2. Poziom sygnału według TIA/EIA-232-E (RS232)

3. Długość przewodów: max. Pomiędzy 15 – 20 m (całkowita pojemność 2500pF)

4. Szybkość transmisji: od 9600 Baud do 115200 Baud

5. Ramka znaków:

1 bit startu / 8 bitów danych / parzystość parzysta / 1 bit stopu.

Złącze interfejsu opisane jest w instrukcji w rozdziale 3.

Po spełnieniu powyższych wymagań urządzenie sterujące powinno wysłać do przetwornicy komunikat ECHO i przetwornica powinna odpowiedzieć w ten sam sposób.

	STX
	LGE
	ADR
	Usługa
	DANE
	BCC

	02
	0A
	40
	00
	01 02 03 04 05 06 07
	48
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Odpowiedź przetwornicy świadczy o poprawnie działającej komunikacji. Po tym sygnale możemy rozpocząć działanie aplikacji.

3. Wybór aplikacji i komunikacji.

Przy wykorzystaniu oprogramowania PosiTool dokonujemy programowania przetwornicy. System "wizardów" „za rękę” przeprowadza nas przez wszystkie parametry niezbędne do uruchomienia przetwornicy.

Interesująca nas aplikacja wybierana jest w trzecim kroku głównego wizarda (dostępnego przy uruchomieniu programu PosiTool).
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Mamy do wyboru dwa rodzaje: endless – nieskończone pozycjonowanie, limited – ograniczone pozycjonowanie.

Kolejnym krokiem jest wybór rodzaju komunikacji sieciowej. Dokonuje się go w kroku numer 4.
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Następnie już w oknach wizardów wybieramy okno USS
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W wizardzie dotyczącym komunikacji sieciowej wybieramy adres przetwornicy (parametr A80) oraz prędkość transmisji (parametr A81)
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Jeżeli nie korzystamy z tak zwanej USŁUGI 50 należy usunąć dane wpisane w parametrach od A110.0  do A110.5 oraz A114.0 do A114.5.
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Ten rodzaj komunikacji zostanie opisany w innej instrukcji.

4. Sterowanie
4.1 ENABLE i EXECUTE
Do uruchomienia przetwornicy niezbędne jest podanie sygnału ENABLE oraz sygnału EXECUTE, które umożliwiają start aplikacji.

Sygnał ENABLE jest dostępny jest w dwóch wersjach:
1. Hardwerowy na złączu X1 – styki 3 oraz 4

2. Softwerowy – możliwy do sterowania poprzez we. binarne lub komunikację sieciową, ustawiany w parametrze A60

Ustawienie parametru A60 na 2: parameter, umożliwia sterowanie tej funkcji poprzez komunikację sieciową.
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Sterowanie sygnałem ENABLE sieciowo odbywa się za pośrednictwem parametru A180 bit numer 0.
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Ramka komunikacyjna

	STX
	LGE
	ADR
	Usługa
	Zapis
	ADRES G5
	DANE
	BCC
	opis funkcji

	02
	09
	00
	21
	00
	01 2D 00 00
	01
	07
	Zał. „ENABLE”

	02
	09
	00
	21
	00
	01 2D 00 00
	00
	06
	Wył. „ENABLE”


Sygnał EXECUTE jest zezwoleniem na wykonanie komendy (ruchu). Przetwornica może mieć wywołany ten sygnał również na dwa sposoby. Aby skorzystać z komunikacji USS parametr I100 należy ustawić na 2:parameter.
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Sygnał ten jest sterowany bitem „0” w parametrze I210.
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W przypadku tego parametru przetwornica reaguje na zbocze narastające, także wystarczy chwilowe wystawienie tego sygnału a następnie zmiana na „0”.

	STX
	LGE
	ADR
	Usługa
	Zapis
	ADRES G5
	DANE
	BCC
	opis funkcji

	02
	0A
	00
	21
	00
	09 34 80 00
	00 01
	05
	Zał. „EXECUTE”

	02
	0A
	00
	21
	00
	09 34 80 00
	00 00
	94
	Wył. „EXECUTE”


4.2  Komendy ruchu.
Dla wykonania ruchy niezbędne jest wydanie, jaką komendę,jaki rodzaj ruchu, ma wykonać przetwornica. Dla pozycjonowania niezbędne są trzy podstawowe komendy:

1. MC_HOME

2. MC_MOVE_ABSOLUTE

3. MC_MOVE_ADDETIVE.

4. MC_MOVE_RELATIVE
Komenda MC_HOME odpowiada za rozpoczęcie bazowania napędu. Ustawienie rodzaju bazowania odbywa się w wizardzie Posi Machine w zakładce HOMING. Ustawienie komendy odbywa się w parametrze I211 poprzez ustawienie odpowiednie wartości bitowej.

[image: image11.png]M Wizard: Command positioning for, axis 1

Digtl signal sources 1
Digtal signal sources 2 Motion Command
Analog signal souces
Input - overview
Special functons In narmal cases the command byte is wiiten by fieldbus:
Dighaloutputs
Anclog outputs 1211 molion command byte
Fosiion eference. 00000 10bin
Mation Command
Cortolwards
The particular bits in 1211 stand for the following infarmation:
Bit4.0
Bit5 I~ Switches ON motar brake after the command!
Direction (ratary axis only)
Bit6+7  [0x00: Optimized dir / shortest distance |
<Back Newt > X Cancel ok
1210 Posi.control wont: Global parameter for control ofthe application via fieldbus. The individual bits are only active when they have also been A

selected via the related source selector. Example: With Execute source 1100=4:Parameter, 1210, bit 0 supplies the Execute signal. When 1100=7:8E3
i set, bt 0 in paramster 1210 has no function

, Cio e Everita




Ramka dla komendy MC_HOME

	STX
	LGE
	ADR
	Usługa
	Zapis
	ADRES G5
	DANE
	BCC
	opis funkcji

	02
	09
	00
	21
	00
	09 34 C0 00
	06
	D1
	MC_HOME


Komendą MC_MOVE_ABSOLUTE wywołujemy ruch pozycjonowania po wartościach absolutnych. Ruch ma głównie zastosowanie w aplikacjach o ograniczonym ruchu lub przy powrocie „na ZERO” maszyny (zwłaszcza przy użyciu enkoderów absolutnych wieloobrotowych z pamięcią pozycji).

Tak samo jak bazowanie komendę wydaje się w parametrze I211
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Ramka dla komendy MC_MOVE_ABSOLUTE:

	STX
	LGE
	ADR
	Usługa
	Zapis
	ADRES G5
	DANE
	BCC
	opis funkcji

	02
	09
	00
	21
	00
	09 34 C0 00
	01
	D6
	Ruch absolutny


Podobnie jak dwie poprzednie komendy, ruch adetywny wywoływany jest przez parametr I211. Ruch ten wykorzystywany jest w aplikacjach, w których droga jest nieograniczona. Najlepiej sprawdza się w aplikacjach gdzie napęd z każdym cyklem pokonuję tę samą drogę. Kolejne pozycje zostaną wykonene tylko wtedy, gdy przetwornica skończy wykonywać poprzednią komendę.
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Ramka dla komendy MC_MOVE_ADDETIVE

	STX
	LGE
	ADR
	Usługa
	Zapis
	ADRES G5
	DANE
	BCC
	opis funkcji

	02
	09
	00
	21
	00
	09 34 C0 00
	03
	D4
	Ruch adetywny


Komenda MC_MOVE_RELATIVE jest podobnie wykorzystywana i wywoływana w parametrze I211 jak ruch adetywny. Zasadnicza różnica polega na tym, że jeżeli podczas jazdy zostanie wydany sygnał EXECUTE to pozycja, która jest obecnie osiągnięta będzie początkiem dla kolejnej pozycji, niezależnie czy poprzednia komenda została skończona czy też nie. 
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Ramka dla komendy MC_MOVE_RELATIVE

	STX
	LGE
	ADR
	Usługa
	Zapis
	ADRES G5
	DANE
	BCC
	opis funkcji

	02
	09
	00
	21
	00
	09 34 C0 00
	02
	D5
	Ruch adetywny


4.3 Wpisywanie pozycji.

Przed wykonaniem komendy należy przetwornicy podać pozycję docelową. Zapis pozycji docelowej odbywa się parametrze I213. Dzięki skalowaniu napęd parametr ten wpisujemy w rzeczywistych wartościach pozycjonowanie (stopnie, cale, milimetry itp.). W celu uniknięcia przesyłania wartości ułamkowych każdą wysyłaną wartość należy pomnożyć razy 10.
Np. wysyłając pozycję „1000” do parametru I213 wpisujemy:
1000 * 10 = I213 = 10000
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Przykładowe ramki wpisu pozycji:

	STX
	LGE
	ADR
	Usługa
	Zapis
	ADRES G5
	DANE
	BCC
	opis funkcji

	02
	0C
	00
	21
	00
	09 35 40 00
	00 00 00 00
	53
	Zapis „0”

	02
	0C
	00
	21
	00
	09 35 40 00
	00 01 86 A0
	74
	Zapis „1000”


4.4 Odczyt aktualnej pozycji

Ważnym elementem jest wiedza, na jakiej pozycji aktualnie znajduje się napęd. Informację taką uzyskamy odpytując przetwornicę o wartość parametru I203. Podobnie jak przy zapisie pozycji w odczytanej wartości należy uwzględnić, że wynik uzyskamy „bez przecinka”, także przy dalszej obróbce wyniku należy zwrócić na to uwagę.
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Ramka do odczytu pozycji:

	STX
	LGE
	ADR
	Usługa
	Zapis
	ADRES G5
	BCC
	opis funkcji

	02
	08
	00
	20
	00
	09 32 C0 00
	D1
	Odczyt pozycji


4.5  Zmiana prędkości 
Podczas pozycjonowania ruch na różne pozycje może być wykonywane z różnymi prędkościami. Prędkość zapisywana jest w parametrze I215. Maksymalna prędkości w parametrze I10 jest mnożona przez wartość procentową wpisaną w parametr I215. Przy wysyłaniu wartości należy zwrócić uwagę na skalowanie: 16384=100%, 32767·LSB=200,0%.
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Ramka zapisu różnych wartości prędkości:

	STX
	LGE
	ADR
	Usługa
	Zapis
	ADRES G5
	DANE
	BCC
	opis funkcji

	02
	0A
	00
	21
	00
	09 35 C0 00
	7F FF
	55
	Zapis „200%”

	02
	0A
	00
	21
	00
	09 35 C0 00
	40 00
	95
	Zapis „100%”

	02
	0A
	00
	21
	00
	09 35 C0 00
	20 00
	F5
	Zapis „50%”


4.6 Stan osi.
Z parametru I200 możemy odczytać, poprzez komunikację sieciową informacje na temat stanu osi w czasie pracy. Instrukcja dotycząca pozycjonowania komendowego na stronie SKP-109 posiada dokładny opis poszczególnych bitów tego parametru. Opis również najdziemy będąc ON-LINE z przetwornicą za pomocą programu PosiTool.
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'« Bit0: Limit switch (group message: one of the two hardware limit switch or sofware limit switch).
-« Bit-1: Rejected (group message: not referenced, software limit swich, disable direction of rotation)
Error code 190 is between 1 and 4,





Ramka odczytu parametru I200
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4.7 Jazda ręczna.
Wielokrotnie, podczas pracy maszyny, niezbędne jest ręczne przestawienie napędu maszyny. W przetwornicach serii 5000 możliwa jest ręczna jazda osią na dwa sposoby:

1. Ruch ciągły z ustaloną prędkością w prawo lub w lewo.

2. Jeden krok o ustalonej wartości.

Ustawienia wartości parametrów odpowiedzialnych za „jazdę ręczną” dokonuje się w parametrach grupy I w wizardzie Posi Machine, zakładka Machine Data, parametry:
I12 – prędkość stała

I13 – rampa przyśpieszenia jazdy ręcznej

I14 – wartość jednego kroku jazdy ręcznej.
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Jeżeli „jazda ręczna” będzie aktywowana poprzez komunikację sieciową, podczas programowania przetwornicy z programu PosiTool należy ustawić poszczególne parametry odpowiedzialne za sterowanie jazdą.
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Parametr I104 uaktywnia w przetwornicy tryb „jazdy ręcznej” i podczas ruchu musi on być cały czas aktywny. Parametry I105 oraz I106 odpowiadają za stałe obroty w prawo lub lewo, tak długo jak bit ten będzie aktywny tak długo oś będzie się obracać. I107 oraz I108 odpowiadają za wykonanie w prawo lub w lewo jednego kroku o wartości określonej w parametrze I14. Jedna zmiana z „0” na „1” odpowiada wykonaniu jednego kroku.
Jazda ciągła w kierunku „+”
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[image: image22.png]M Wizard: Command positioning for, axis 1

Digital signal sources 1

Digtalsandsouces2 Conitrol words
Aralog signalsources

Input - overview
Special functions Normally the following parameters are 1210 posi conrolwerd [03000000010100006i
Digtl ouiputs witen diitaly by field bus

Analog ouputs Bt 01 Execute
Postion reference

Molion Command Nor-effective bits (2.g. when the signal
Control words source is a BE input) are hidden

¥ Actvate toping
A180 cevice conl by -

T F

I~ JogSteps
Bt 0 [V Addiional enable I~ JogStep:

Bit12 [ MotioniD bit0
Bit 5 [ Avis disable Bit13 [~ MotoriD bit1

Bit14 [ MotioniD bit2
Bit 7 Echobit Bt15 [~ Reserve

<Back X Cancel





	STX
	LGE
	ADR
	Usługa
	Zapis
	ADRES G5
	DANE
	BCC
	opis funkcji

	02
	0A
	00
	21
	00
	09 34 80 00
	00 50
	C4
	jazda „-”


Jeden krok „+”

[image: image23.png]ommand positioning for axis 1

Digital signal sources 1

Digial sgnal sources 2
Anslog signalsources
Input - overview
Special unctons
Digial outputs

Anslog outputs
Postion reference
Molion Command
Cortrolwords

Control words

Normally the following parameters are
witen diitaly by field bus

Nor-effective bits (2.g. when the signal
source is a BE input) are hidden

A180 device control byte

00000001 bin

Bt 0 [V Addiional enable

Bit 5 [ Avis disable

Bit 7 Echobit

<Book

1210 posi. cortrolword[0003000010010000bin

Bt 01 Execute

" o
[
"

I~ JogStep:

Bit12 [ MotioniD bit0
Bit13 [~ MotoriD bit1
Bit14 [ MotioniD bit2
Bt15 [~ Reserve

X Cancel





	STX
	LGE
	ADR
	Usługa
	Zapis
	ADRES G5
	DANE
	BCC
	opis funkcji

	02
	0A
	00
	21
	00
	09 34 80 00
	00 90
	04
	krok „+”


Jeden krok „-”

[image: image24.png]M Wizard: Command positioning for, axis 1

Digital signal sources 1

Digtalsandsouces2 Conitrol words
Aralog signalsources

Input - overview

Special functions Normally the following parameters are
Digtl ouiputs witen diitaly by field bus

Anclog outputs

Fosiion eference.

Molion Command Nor-effective bits (2.g. when the signal
Control words source is a BE input) are hidden

A180 device control byte

00000001 bin

Bt 0 [V Addiional enable

Bit 5 [ Avis disable

Bit 7 Echobit

<Book

1210 posi. cortrolword 00000010031 0000bin

Bt 01 Execute

B8 41V Actvelering
B 5T doge

B 61 Jog

Bt 71 Jogsteps

B 8

Bit12 [ MotioniD bit0
Bit13 [~ MotoriD bit1
Bit14 [ MotioniD bit2
Bt15 [~ Reserve

X Cancel

Vo





	STX
	LGE
	ADR
	Usługa
	Zapis
	ADRES G5
	DANE
	BCC
	opis funkcji

	02
	0A
	00
	21
	00
	09 34 80 00
	01 10
	85
	krok „-”


Ramka STOP

	STX
	LGE
	ADR
	Usługa
	Zapis
	ADRES G5
	DANE
	BCC
	opis funkcji

	02
	0A
	00
	21
	00
	09 34 80 00
	00 00
	94
	STOP


5. Zakończenie

Wyżej przedstawione ramki mogą być wykorzystane przy pozycjonowaniu komendowym. Zostały sprawdzone za pomocą prostego TERMINALU sterującego portem szeregowym komputera i nie wystąpiły żadne problemy związane ze sterowaniem. Podane przykłady są tylko jedną z możliwości wykorzystania przetwornic serii 5000. Użytkownik według swoich potrzeb może tworzyć nowe lub modyfikować ramki według swoich potrzeb i możliwości, aby uzyskać zamierzone efekty sterowania ( np. zmiana ramp przyśpieszenia i hamowania).
6. NOTATKI:

7. KONTAKT:
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