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$title Posizionatore per EURCSI TECH
$version 2.0

$dri ve mentor

$aut hor CT

$COVMPANY S.E. Inpianti srl

/'l Le task sono eseguite su sei livelli di priorita
/1 I NITIAL Livello 1 - a priorita' piu alta
/| EVENT Livello 2
/'l ENCODER Livello 3 (sincronizz. con funzioni interne al
/1l CLOCK Livello 4 (sincronizz. con funzioni interne al
/1 BACKGROUND Livello 5 - a priorita piu bassa
set up: {
[IEErrrrrrrrl SETUP INEZLALE [T nErrrirriin
#15.06 = 100 /1 vel. in RPM 10
#16. 07 = 400 /1 guota in decim di
#16. 06 = 400 /1 guota in decim di mm -
#15. 10 = 2 /1 step encoder per mmsolo parte intera
#15.09 = 0030 //step encoder per nmsolo |a parte decinmale
#15.08 = 0
#16. 08 = 20 /'l acceleraz. da 0 a vel max (#15.06*10)
#16.09 = 20 // deceleraz. da vel max (#15.06*10) a O in mllesim se #1
#15. 07 = 100 /'l velocita' di JOG e ricerca HOME SWin RPM
#16. 10 = 100 /1l offset in decim di mllinmetro dopo zero
#15. 14 = 0 /'l guadagno proporzionale di posizione
#15.13 = 0 /1 guadagno feed forward di posizione
#15. 16 = 0
#15. 15 = 0
#15.12 = 0 /'l step encoder per giro notore / 255 solo la parte inter
#15.11 =0 [/ step encoder per giro notore - (#15.12*255)
#15.21 = 0 /1l quota di avanzanmento in decim di
#15.22 = 0 /[linverte il senso di ricerca di zero
#15.23 = 0 /1l inverte il senso durante posizianento
#15.24 = 1 /'l sel ezione scala tacc/tdec 0 = nsec,
#15.25 = 0 /'l esegue |'azzeranmento su
#15. 36 = 1 /[l 1 = setup eseqguito
FHErrrrrrrrr Salvare i parametri 1YY /11T
}
NOTES {

DESCRI ZI ONE DELL' APPLI CAZI ONE e SCHEMA CONNESSI ONI

Sel ezi one Automatico / Manuale = Term nal e TB3-27=0
Automatico ---> Termnale TB3-27 = 24 V
Manuale ------ > Termnale TB3-27 = 0 V

Movi ment azi one JOG (cont enporaneanente a Term nal e TB3- 27

Comando JOG CW (24 V su Term nal e TB3-28)
Comando JOG CCW (24 V su Term nal e TB3-29)

/0
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(necessita di 24 V su Term nal e TB3-27 = Automati co)
zionanento = 24 V su Term nal e TB3-28
il prinmo comando di posizionanento corrisponde alla

ricerca di zero (hom ng)
Sensore di zero connesso a Term nal e TB3-29

| npost azi oni di
#15. 06

se #15.21 = 0 |
#16. 07
#16. 06
se #15.21 =1 |
#16. 07
#16. 06

#15. 10
#15. 09
#15. 08

#16. 08
#16. 09
#15. 07
#16. 10
#15. 14
#15. 13
#15. 16
#15. 15

#15. 12
#15. 11

#15. 22
#15. 23
#15. 24
#15. 25
#15. 36

}

[ rrrrrrrrl
/] La task init

[l e utilizzabile per |

initial {

default da inserire direttanente in Unidrive
100 // vel. in RPM 10

a quota di avanzanento €& data in decim di nmm

= /1 gquota in decim di mm/ 1999 solo parte int
= /1 guota in decim di mm- ( #16.07 * 1999 )

a quota di avanzanmento €& data in count encoder

= /1 guota in conteggi encoder / 1999 solo parte
= /1 gquota in conteggi encoder - ( #16.07 * 1999
= /1 step encoder per nm* 1075 / 199972 sol o pa
= /[l [ step encoder per mm* 105 ] / 1999 - (#15
= /1 step encoder per nmm* 1075 - (#15.10 * 1999
= 40 /|l acceleraz. da 0 a vel max (#15.06*10) in mllesim se
= 40 /1l deceleraz. da vel max (#15.06*10) a O in mllesim se
= 100 /'l velocita' di JOG e ricerca HOME SWin RPM

= 100 /1l offset in decim di mllinmetro dopo zero

= /1 guadagno proporzionale di posizione / 255 so

= /'l guadagno proporzional e di posizione - #15.14

= /1 guadagno feed forward di posizione / 255 solo
= /'l guadagno feed forward di posizione - #15.16 *
=0 /'l step encoder per giro notore / 255 solo la parte inter
=0 |/ step encoder per giro notore - (#15.12*255)

=1 //linverte il senso di ricerca di zero

=1 // inverte il senso durante posizianento

=0 /'l selezione scala tacc/tdec O = nsec, 1 = decin
=0 /'l esegue |'azzeranmento sul segnale zero dell'en
= /1 1 = setup eseqguito

[HED UNCTUAL 1P rrrr b r b r b r b r i bbb rr i rr i rri i

ial e' eseguita una sola volta all' accensione o dopo un reset
" inizializzazione delle variabil

1111 | mpostazioni MENTOR ////]]]

/1 #1.10=1
#1.18=0

#1. 14=1 I
#1. 15=0 I
Il #6.04=3

/1 #6.30=1

Il #2.02=0

/1 #3.10=200
/1#3.11=100

[l riferimento bipolare
/lazzera riferinento velocita' digitale

seleziona riferimento velocita' digitale

sel eziona #1.18 conme riferinmento di velocita

/'l Sequenci ng node=PLC node: RUN quando sequencing bit <> 0
/'l Sel eziona Sequencing bit 0 per RUN

/1 Disabilita ranpe unidrive

/'l Kp vel - guadagno proporzionale anello di velocita
/1l Ki vel - guadagno integrale anello di velocita
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/1 #3.12=50 /1l Kd vel - guadagno derivativo anello di velocita'
[l #8.27=1 /1 1ogica positiva

#14.12 =1 [/ Abilitazione controllo di posizione

#14.14 =1 |/

#91.01 = 0

_ Q0% 7=1

pi ppo%=2

FEEEEErT | mpostazioni NMD29  [[//111111]]

_ Q0% 1=1 /1 abilita | oop di posizione

Q0% 6=1 /1 abilita trasferimento del rif.di vel. in #1.21
Q169163840 /1 Nessuna |imtazione sul segnale in uscita
_®%10000 /'l Kp pos - guadagno proporzional e di posizione
_QB%0 /1 Ki pos - guadagno integrale di posizione
Q0% 0=0 /'l Seleziona _Q7r% come guadagno FeedForward
_Q7%=1000 [/l Kif pos - guadagno feed fforward di posi zi one
_Q12%=1000000 /'l Accel erazi one (max 1638400)
_Q13%=1000000 /| Decel erazi one (nmax 1638400)
_QL4%=100000 /1 Vel. massima in count/secondo (max 163840)
_(@XB2% 2=0 /1 Al bero elettrico disabilitato

_@BY%0 /'l Azzera riferimento avanzanmento in velocita'
_(@XB2% 3=1 /'l Sel eziona blocco avanz. in velocita'

_@B2% 4=0 /1 Disabilita funzione di CAMMVA el ettronica

_XB2% 8=0 /'l Ranpe trapezioidali per Q%e per Q6%
~@B2% 19=0 /'l Ranpe trapezioidali per @B%e per aggancio in alb. el.
~@B2% 20=0 /'l Ranpe trapezioidali per Q7%

_Q11%=100000000 /'l Rapporto al bero elettrico 1:1

_XB2% 1=0 /'l I nseguimento al bero elettrico in senso concorde

_Q40%0 /1l Pos. di ritorno dopo sgancio albero el.in pos. (_@B2% 3=0)
_Q6%0 [l OFfset di posizione

_QR7%0 /[l Ofset di velocita'

_Q159%=200000 // Vel. di recupero durante aggancio in fase (max 2147000000)
_@XB2% 17=1 /'l Reset contatori

1HErrrrrrri Configurazione I/Odigitali dell' Unidrive [///1111/]]]
Call Set _up_ IO

| F #15.36 = 0 THEN CALL set up:

[Hrrrrrirri inizializzazione wvariabili [I/111111]]

/11 assegnazi one menonici alle variabili [//]/

$define Accel % _Q12%

$defi ne Decel % _QL3%

$defi ne Max_Speed% QlL4%

$define Final _Pos% Q@%

/1 definisce termnale TB3-27 cone autonmatico (se=1) o manual e (se=0)
$define Automatico% 1

$defi ne Manual e% 0

$defi ne Automati co_Manual e% #15. 34

/1 definisce termnale TB3-28 conme JOG CW (i n nanual e) o conmando posiz. (in auto
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$define JOG CWh #15. 35
$define Start Mt % #15. 35

Page 4

/1l definisce termnale TB3-29 conme JOG CCW (i n manual e)

/1l definisce termnale TB3-29 ingressomcrointerruttore per

$defi ne JOG CCWno #15. 36
$def i ne Hone_swb #15. 36

la ricerca di zero

/] definisce termnale TB2-17 come uscita IN POSIZIONE (1)/ MOTORE I N MOTO (0)

$define In_Posiz OUT% #15. 31

$defi ne Posi zi onat 0% 1
$define In_Mto%0

Home ok%1
Encoder _st ep%140

Max_RPM Speed%=1400
Max_Speed_i n_count %=800000
Jog_Speed_i n_count 100000
Pos_Accel %=1000000
Pos_Decel %1000000

Nuner at _coef f _mm count %1
Denom coef f _nm count %1
Va_a Pos%-0

/] ricerca i zero non effettuata
/'l step encoder per giro
/! massima velocita' notore in RPM
/1 massima velocita' in counts/secondo
/'l velocita per _@%
/] accel erazione in count/sec?2
/] decel erazione in count/sec?2
/'l nunmeratore coeff. conversione mmin count
/] denom natore coeff. convers. mmin count

/| posizione da raggi ungere

Fronte Start Mt %0 /1 =1 su fronte basso alto di #16. 35
Non_Tr ovat 0%0

Trovat 0%0

Direction_fl ag%0

Cont a_i nc%0

(1117171111 Calcolo coeff. conversione per quote [////I[I/I]]

/] Step_per_mm = fl oat (#15. 10*1999*1999+#15. 09* 1999+#15. 08) / 100000

/] Step_per_mm = fl oat (#15. 10) *19. 99* 1. 999+( f | oat (#15. 09) *1999+f | oat (#15. 08) )/ 100
/| Count _per_mm=St ep_per _mt4

/| Count _per_mm=16. 128

Di vi der %=10000

St ep_per _mm=( FLOAT(#15. 10) *Di vi der %+-#15. 09) / Di vi der %

Count _per _m=St ep_per _mmt4

}
FEEEEEEEEEE i b rri il BACKGROUND [T it iirrtnd

/1l La task background deve essere utilizzata per |' esecuzione di funzion
/1 e comandi non necessarianente |legati al tenpo

/'l Viene eseguita dopo la task initial e quando nessuna task

/'l legata al tenpo e' in esecuzione

/1 Solitanmente | a task background e' la task di supervisione del processo
/'l e deve essere eseguita ciclicanente. L' istruzione GOTO all' etichetta

/1l iniziale e necessaria per garantire la ciclicita
background {
Top:
/1 guadagni | oop di posizione
Il _QBY%#15. 14
Il _Q1%#15. 13

/1 inpulsi/giro encoder
/ | Encoder _st ep%#15. 12+#15. 11
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/1l Calcolo velocita" massina #15.06 espresso in RPM 10
Max_Speed% i nt ((fl oat (#15. 06) *4* 10/ 60) *Encoder _

/'l Cal col o accel erazi one
| F #15. 24=0 THEN
Accel % ( Max_Speed% #16. 08) * 1000
Decel % ( Max_Speed% #16. 09) * 1000
ELSE
Accel % ( Max_Speed¥% #16. 08) *10
Decel %=( Max_Speed% #16. 09) *10
ENDI F

/1 Cal colo quota
Va_a_Pos%#16. 07* 1999+#16. 06

| F Aut omat i co_Manual e%Manual e% THEN
Call jog:
ELSE
/1] se selezionata funzione Automatica ///
_(XB2% 3=0
#1.15=0

/1] attivazi one comando di posizionanento sul fronte ///
| F Start Mt %0 THEN
trigg _Start Mt %1
ELSE
Fronte_Start Mt %trigg Start _Mt% & Start_ Mt %
trigg_Start_ Mt %0
ENDI F

I|F Fronte Start Mt %1 THEN
Fronte_Start Mt %0
| F Home_ok%0 THEN
Call hom ng:
ELSE
[l inizializza variabili di posizionanmento //
/1l Calcolo quota di increnento
| F #15.21 = 0 THEN
_Q%_XB%
_QA%_B%
_ Q% _XB%
_QO%_B%
_QL%_B%
_QL0%_@B%
| nc_Pos%0
Fi nal _Pos%-0
DELAY( 3)
| nc_Pos%I NT( (Va_a_Pos% Count per _mmi 10) +93)
ELSE
| nc_Pos%Va_a_ Pos%
ENDI F

| F #15. 23=0 THEN
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Fi nal _Pos%-Fi nal _Pos%tI nc_Pos%
ELSE
Fi nal _Pos%-Fi nal _Pos% I nc_Pos%
ENDI F

Cal | posi zi ona:

ENDI F
ENDI F
ENDI F

GOTO Top
}

FEEEEEEEEE i rrr i rrl QoK (11 bbb r bbb rrirrd
/'l La task clock e' eseguita a tenpo costante con cadenza pogranmata
/1 nel parametro #14.04 con risoluzione 1 nS
[l #14.04 1 (valore mininmb) ---> clock eseguita ogni 1 nfS
[l #14.04 100 (valore nmassinpb) ---> clock eseguita ogni 100 nS
/1l La task clock interronpe |a task background
cl ock {
|F _@32% 3=1 THEN

_QR%_B%

_QA%_XB%

_Q%_B%

_QO%_XB%

_QL%_B%

_QL0%_B%

ENDI F
}

FIETTEEPEErrr il ENCODER [/ 11111 rrirrrri

/'l La task encoder e' eseguita a tenpo costante con cadenza di pendente

/1 dalla Frequenza di Switching sel. nel Drive in para #0.41 (copia del #5.18).
/| Task Encoder eseguita ogni 5.52 nS con #0.41= 3 0 6 0 12

/| Task Encoder eseguita ogni 7.84 nS con #0.41= 4.5 0 9

/1l La task encoder interronpe |le task clock e background

/I encoder {

11}

FEEEEEEPEE i rrl eVENT [LLEEEEEErr i rr i r i bbb rrirrirrd
/1l La task Event e' eseguita esclusivanente a seguito dell' intervento
/1 di un evento specifico (event flag #85.02 bit 0=1) tra i possibili due:
/1 1) Il Timer/Counter hardware ha riciclato

I se #85.01 bit 0 =1

/1 2) L' ingresso TTL 0 e' attivato. Questo ingresso e connesso al pin 4
/1 del connettore della seriale RS485. L' inmagine del suo stato e
/1 il paranetro #86.01

/1 #86. 01=0 con ingresso non connesso o a +5V

/1 #86. 01=1 con ingreso a nmassa

11

/1 La programmazi one del Tinmer counter avviene tramte i paranetri

/] #85.01, #85.02, #85.03, #85.04, #85.05

/1 L' event flag #85.02 bit 0 e' azzerato |eggendo |l o Status Regi ster #85.02
/'l event {

11}
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FEEEEEEEErrrrirll USER SUBROUTINES [/ /11 TTTTEETTEEEE T rri it

Set_up_ 1O

[1TTTETETTT T CONFI GURAZIONE |/ O DI TALL /1111 Hinirnirrinti
/1l Uscita term nale TB2-17 #09. 03

/1l Uscita term nale TB2-18 #09. 04

/1l Uscita term nale TB2-19 #09. 05

/'l Ingresso term nale TB3-27 #08. 07

/'l Ingresso term nale TB3-28 #08. 08

/'l Ingresso term nale TB3-29 #08. 09

#9. 19=1531 /1 Mappatura Source Term nale TB2-17
#9. 21=1532 /| Mappatura Source Term nal e TB2-18
#9. 23=1533 /1 Mappatura Source Term nale TB2-19
#8. 17=1534 /1 NMappatura Destination Term nale TB3-27
#8. 18=1535 /| Mappatura Destination Term nal e TB3-28
#8. 19=1536 /| Mappatura Destination Term nal e TB3-29

JI1111111111111 FINE CONFI GURAZI ONE 1/ O DVG TALL [/ /11111111111
}

(11 Errrririrl ricerca di ozero 1111 THITTTTTTTT
hom ng: {
_@B2% 3=1
/1l Calcolo velocita" di ricerca dello zero #15.07 espresso in RPM
Jog _Speed i n_count %i nt ((fl oat (#15. 07) *4/ 60) *Encoder _step%
Home_trovat 0%Non_Tr ovat 0%
/1l Se richiesta inversione del senso di rotazione su tutte |e novinentazioni //
| F #15. 23=1 THEN
Jog_Speed_i n_count %=- Jog_Speed_i n_count %
ENDI F
111l Se richiesta inversione del senso di rotazione nella ricerca di zero ///
| F #15. 22=1 THEN
Jog_Speed_i n_count %- Jog_Speed_i n_count %
ENDI F

_XB% = - Jog_Speed_i n_count % /1l carica velocita di ricerca index

JILIIIITIIIIII11111111] Attesa ingaggio switch di zero [//// /1111111 11111]]]]
DO WHI LE Home_swo40

Mot or e%-=1 n_Mbt 0% /1 out "in posizione"=0
LOOP
_XB% = Jog_Speed_in_count%/ 10 /'l carica velocita' di ricerca lenta

FEEEEEErErrrriiirll Attesa di uscita dallo switch dioozero [/ 1111 1TTTTTTTTTTT
DO WH LE Home_swi&1

Mot or e%=1 n_Mot 0% /1 out "in posizione"=0

LOOP

[l _QlLAY%ABS(_ RB% /'l serve per posiz. su index se richiesto
_@B%0

| F #15. 25=1 THEN
FEEEEEEEEE i rrii il Gestione arresto su index [/ 11T HEETTTEETTTEETTT

_@B% = Jog_Speed_in_count%/ 10 /1l carica velocita' di ricerca lenta
Q0% 3=1 /1 abilita lettura index
DO WVH LE Q0% 3 <> 0
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a%0

LOOP

_@B2% 3=0

[l Q4% B%

_@B%0

Q% _QL7%

DO VHLE @%<> Q%
a%0

LOOP

ENDI F

/1l va alla quota congel ata

FEEEEEEEEErrrr il FIENE GESTI ONE ARRESTO SU I NDEX /[ /11T HHErrrrirrriiirr

del ay(1)
_@B2% 3=0

| nc_Pos% i nt (fl oat (#16. 10) * Count _per _nm 10)

/1l Calcolo velocita" massima #15.06 espresso in RPM 10
/1 Max_Speed%i nt ((fl oat (#15. 06) *4*10/ 60) *Encoder _step%

/'l Cal col o accel erazi one

| F #15. 24=0 THEN

Accel %= ( Max_Speed% #16. 08) * 1000
Decel % ( Max_Speed% #16. 09) * 1000
ELSE

Accel % ( Max_Speed¥% #16. 08) *10
Decel %=( Max_Speed% #16. 09) *10
ENDI F

Fi nal _Pos%-Fi nal _Pos%tI nc_Pos%

Call set_origin:

Cal | posi zi ona:

| n_Posi z_QOUT%Posi zi onat 0% // out "in posizione" alto

| | =============—=—=—===—=—==

set_origin:{
Home ok%1

===== S ET OR|] G| N ==ms========—==—=—==—=—=—=—=—=—=—==—====

Home trovat 0% = Trovat 0%

_Q7%0
del ay(1)

_@B2% 17=1 /'l Reset contatori

DOVWLE @Q@%<>0
a%0

LOOP

frrrrrrpprrvrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrnd _Qr%+#18. 20
}

{///// nmovi ment azi one manuale jog [///11111/]]]

) 09:

_@B2% 3=1 /'l selezione controllo in velocita'

Jog_Speed_in_count % i nt ((fl oat (#15. 07) *4/60) *Encoder _st ep%
DO WHI LE Aut omati co_Manual e%=Manual e%
|F (JOG CWho & JOG CCWH =1 THEN
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//] se CW e CCWentranbi sel ezionati arresta novinento ///

_@B%0 /1l azzera velocita'
| n_Posi z_QUT%Posi zionato% // out "in posizione" alto
#1. 15=0
ELSE
|F (JOG CWwo | JOG CCWAH = 0 THEN
_@B%0 /'l azzera velocita'
| n_Posi z_QUT%=Posi zi onat 0% // out "in posizione" alto
#1. 15=0
ELSE
| F JOG CWh <> 0 THEN
#1. 15=1
#1. 20=#15. 07
In_Posiz QUT%In Mto% // out"in posizione"=1
ELSE
#1. 15=1
#1. 20=-#15. 07
In_Posiz QUT%In Mto% // out"in posizione"=1
ENDI F
ENDI F
ENDI F
LOOP
_@B%0 /'l azzera velocita'
}

1111 Errr posizionamento [/ 1111 HTTTTTTTTTTT
posi zi ona: {
| n_Posi z_OUT% I n_Mt 0% /1 uscita di "in posizione" a livello basso
DO WHI LE Fi nal _Pos%> _(Q@%
/1 #15. 08=] NT( _Q1% 30)

In_Posiz_OQUT%In_Mto% // uscita di "in posizione" a livello basso
LOOP
| n_Posi z_QOUT%-Posi zi onat 0% /] uscita di "in posizione" alivello alto
/1 #15. 08=] NT( _Q1% 30)
}

PDF created with FinePrint pdfFactory Pro trial version http://www.fineprint.com



http://www.fineprint.com

C:\ PROGETTI\ LG 55\ LG55_3. DPL - Page 10

PDF created with FinePrint pdfFactory Pro trial version http://www.fineprint.com



http://www.fineprint.com

