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1 Uvod

Méni¢ TGA je digitalni servozesilovac uréeny k fizeni stfidavych synchronnich servomotoru

s permanentnimi magnety.

Méni¢ TGA ma pfedprogramované funkce a operacni médy, které mohou byt vyuZzitelné pro Vasi
aplikaci. Funkce ménice je mozno nastavovat pomoci ovladaciho software S.C.D. (service, control,
drive).

Program S.C.D. se nainstaluje do Vaseho pocitaCe po spusténi instalaéniho programu
SETUP_TGA_1_XXX.exe. Program S.C.D. komunikuje se servozesilovacem TGA po RS232,
proto je nutno propojit méni¢ komunikaénim kabelem (zapojeni kabelu viz Hardware manual).

V pfipadé, Ze Vas pocita€ neni vybaven rozhrani RS 232 je mozno pouzit vhodny pfevodnik (USB-
RS232 apod.)

Po spusténi programu S.C.D. se objevi okno nabizejici pfipojeni k servozesilovaéi TGA pfes
volitelny port nebo praci Offline. Po zvoleni vhodného portu program navaze komunikaci s TGA.
Spravnou rychlost komunikace program hleda automaticky.

wer, 1,123,285

ﬁ@drives

TGA-24-S.C.D

Cam 2 COM 4

Offlire Cloge

Po uspésném navazani komunikace nebo pfi volbé prace Offline se zobrazi toto aplikacni okno:

S TGA24SCO ver 1123285 - [x]]
[T I & L = T
B @ > A Q oy ]
Mady serva ‘ Ulohy \ Munitur\ Reguléturl Motor \ Reference I Test l
Mad serva: |Absolutni polohove fizen | Firmware vservu:  |285
Funkce digital. vstupi: Funkce digital vystupi: Hardwarové nastaveni:
DI 1- |Extemi Enable ﬂ DO 1: |Pnlucha serva j 5W E_“ﬁ%le po resetu [
DI 2- |N STOP j Do 2- |Sewu ready ﬂ Start int.Casov po resetu |
DI 3: |PSTOP ~| | DO 3: |V poloze ~| | Serrychlost [19200b/s ~
DI 4: |Bez vjznamu Do 4 |Bez vjznamu ﬂ CAN rychlost: [1000 kb/s -
DI &: |nglamnval.ﬁlnha Adresa serva (ID) ’F
DI 6: |Bez viznamu Zakladni parametry:
DI 7: |Bez viznamu Maximalni poziéni chyba: (50000 e
DI 8: [Bez vjznamu Multipli_.konst vstup ENC: 2712
DIS: |R ! -
i : e j Perioda interniho éasovage: 12000 ms
- |Rezervovany -
Offset Analogového Vstupu 0 *%
ENABLED
Enable | Disable] @




2 Popis funkénich tlaitek

Nahravani pfednastavenych parametri se souboru do servozesilovace TGA.
Servozesilova¢ musi byt v reZimu DISABLE. Aby se parametry pamatovaly i po vypnuti
. servozesilovaCe je nutno dat pfikaz uloZzeni parametri do paméti eeprom.

UlozZeni aktualniho nastaveni servozesilovace do souboru.

Osciloskop.

B @

=
k 4

Nacteni parametra ulozenych v EEPROM servozesilovace.

l“" UloZeni aktualniho nastaveni do paméti EEPROM. Dané nastaveni si bude

) servozesilova¢ pamatovat i po vypnuti.

Vymazani chyby.

Reset servozesilovacCe. Po resetu servozesilovaCe se prerusi komunikace.

o =

Zastaveni servozesilovacCe resp. pfepnuti do modu Digitalni rychlosti, nastaveni rychlosti O
ot/min.

D

] Zapnuti/vypnuti vykonového mostu servozesilovace.
Enable | DISﬂh|E|




3 Popis funkci
3.1

3.1.1 Mébd serva

MENU-Médy serva

Touto funkci je moZno nastavit pracovni méd servopohonu:

Digitalni
momentoveé fizeni

Servozesilovac pracuje v momentovém fizeni. Moment je zadavan digitalné
(pfes RS 232, CAN BUS nebo ulohy)

Digitalni rychlostni
fizeni

Servozesilovac¢ pracuje v otackovém fizeni. Otacky jsou zadavané digitalné
(pfes RS 232, CAN BUS nebo ulohy)

Analogové
momentoveé fizeni

Servozesilova¢ pracuje v momentovém fizeni. Moment je zadavan
analogovym napétim 0-5V na svorkovnici X2 (10V-rozsah je mozno zvolit na
desce).

0V odpovida zaporné hodnoté maximalnimu zadanému proudu (viz MENU
Motor)

2,5V odpovida nulové hodnoté (nulu je moZno posunout Offsetem
Analogového Vstupu)

5V odpovida maximalnimu zadanému proudu (viz. MENU Motor)

Analogové
rychlostni fizeni

ServozesilovaC pracuje v rychlostnim fizeni. Rychlost je zadavana
analogovym napétim 0-5V na svorkovnici X2(10V-rozsah je mozno zvolit na
desce).

0V odpovida zaporné hodnoté maximalnim zadanym ota¢kam

2,5V odpovida nulové hodnoté (nulu je mozno posunout offsetem
analogového vstupu)

5V odpovida maximalnim zadanym otackam (viz. menu MOTOR)

Absolutni polohové
fizeni

Servopohon pracuje v polohovém rezimu, poloha je brana absolutné. Vychozi
nulova poloha vychazi z nulové polohy resolveru vyétené po zapnuti pohonu,
nebo je mozno polohu vynulovat v médu REFERENCE.

Zadavatelny rozsah polohy je +/-2%'. (Vnitfni generator profilli vypoé&itava
kaZzdou 1ms Zadanou polohu a rychlost podle zadaného zrychleni, zpomaleni
a maximalni rychlosti.

PrirGstkové
polohové fizeni

Servopohon pracuje v polohovém rezimu, Zadana poloha se pfipocte

k aktualni hodnoté v generatoru profili. Nekumuluje se chyba,

Zadavatelny rozsah polohy je +/-2%. (Vnittni generator profilli vypoé&itava
kaZzdou 1ms Zadanou polohu a rychlost podle zadaného zrychleni, zpomaleni
a maximalni rychlosti.

Relativni polohové
fizeni

Servopohon pracuje v polohovém rezimu, Zadana poloha se pfipocte

k aktualni poloze resolveru.

Zadavatelny rozsah polohy je +/-2%. (Vnittni generator profilli vypoé&itava
kaZzdou 1ms Zadanou polohu a rychlost podle zadaného zrychleni, zpomaleni
a maximalni rychlosti.

Simulace
krokového motoru

V tomto médu servozesilovac pracuje ve funkci krokového motoru. Pulsy
smér a krok generované systémem se pfipoji na svorkovnici X2. Pulsy je
mozno nasobit multiplikacni konstantou. Oproti béZnému krokovému motoru
nemuze dojit ke ztraté pulsl, protoZze servopohon pracuje v polohovém fizeni
(vi kde je a vi kde ma byt). V pfipadé pfetizeni, servopohon indikuje pozi¢ni
chybu nebo proudové pfretizeni.

Po pfepnuti do tohoto médu je nutno provést ulozeni parametri do EEPROM
a reset servozesilovaée pokud v tomto médu nebyl servozesilova¢ po
zapnuti.

Rizeni pres
ENCODER

V tomto mdédu servozesilovaé pracuje ve funkci elektronické pfevodovky.
Externi inkrementalni €idlo se pfipoji na svorkovnici X2. Pulsy je mozno
nasobit multiplikaéni konstantou.

Po pfepnuti do tohoto médu je nutno provést ulozeni parametri do EEPROM
a reset servozesilovage, pokud v tomto médu nebyl servozesilovaé po
zapnuti.

Souvislé fizeni
pfes CAN

Zadana poloha generovana fidicim systémem je pres sbérnici CAN posilana
do servozesilovace. Cetnost posilani vysilani poloh musi byt vysoka 0,7-2
ms.
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3.1.2 Funkce digitalnich vstupu

Méni¢ TGA ma jiz pfed-programované funkce nékterych vstupu a vystupu: Funkce vstupl a

vystupU je mozno zapnout nebo vypnout.

Vstup Funkce Popis

DI1 Externi enable |Pokud je na vstupu ,1“ pak servoménic aktivuje vykonovy
most a motor je pod momentem.

DI2 NSTOP Zablokovani pohybu v negativnim sméru, pokud na vstupu
bude ,0“. Motor zastavi po nouzové rampé. Neni aktivni
v analogovém i digitalnim momentovém fizeni.

DI3 PSTOP Zablokovani pohybu v pozitivnim sméru, pokud na vstupu
bude ,0“. Motor zastavi po nouzové rampé. Neni aktivni
v analogovém i digitalnim momentovém fizeni.

DI4 Funkce se nastavi v MENU Ulohy

DI5 Funkce se nastavi v MENU Ulohy

DI6 Funkce se nastavi v MENU Ulohy

DI7 Funkce se nastavi v MENU Ulohy

DI8 Funkce se nastavi v MENU Ulohy

DI9 Rezerva

DI10 Rezerva

Funkce NSTOP a PSTOP v RELATIVNIM a INKREMENTALNIM POLOHOVEM fizeni

VYCHOZI AKTIVOVAN POZADOVANA
POLOHA PSTOP POLOHA
RELATIVNI ' KLADNY POHYB ' '
POLOHOVE - >
RIZENI o ZAPORNY POHYB
KONCOVA '«
POLOHA
INKREMENTALNI KLADNY POHYB ,
POLOHOVE - >
RIZENI ! ZAPORNY POHYB - '
KONCOVA <« <+~ — -
POLOHA | .
3.1.3 Funkce digitalnich vystupu
Vystup |Funkce Popis
D01 Porucha Pokud dojde k néjaké chybé pfi provozu servozesilovace je tento
vystup v 1%
Indikované chyby:
Chyba resolveru
Prehfati ménice
Pfrehfati servomotoru
Zkrat na vystupu
Pfrekro&eni jmenovitého proudu
Pozi¢ni chyba
Podpéti (pokles napéti pod 15VDC)
Disable (pokud je nastaven vstup 1)
D02 V chodu Vystup se nastavi do ,1% kdyzZ je aktivovan vykonovy most.
D03 V poloze |Vystup se nastavi do 1% kdyZ je servomotor dosahl Zadané polohy.
D04 Rychlost=0 | Vystup se nastavi do ,1% kdyz ma servomotor rychlost 0.

3.1.4 Firmware v servu
Informativni hodnota-¢islo firmware.




3.1.5 Hardwarové nastaveni

SW Enable po resetu Pokud se nastavi, pak po resetu servozesilovace se zapne
vykonovy most.

Start Int. Casovace po resetu: | Pokud se nastavi, pak po resetu servozesilovace se spusti
interni Casovac (viz téZ Ulohy)

Sériova rychlost Nastaveni rychlosti komunikace sériové linky:

9600 b/s, 19200 b/s, 38400 b/s, 57600 b/s. Zména rychlosti
komunikace je akceptovana az po ulozeni do EEPROM a
resetu servozesilovace.

CAN rychlost Nastaveni rychlosti komunikace sbérnice CAN BUS:
125 kb/s, 250 kb/s, 500 kb/s, 1000 kb/s
Adresa serva (ID) Nastaveni adresy 1-63 pro komunikaci po sbérnici CAN

nebo MODBUS

3.1.6 Zakladni parametry

Maximalni pozi¢ni chyba Maximalni pozi¢ni chyba v inkrementech. Po pfekro&eni této
hodnoty servozesilova€ prejde do chyby.

Multiplikacni konstanta vstupu | Exponent dvojkového &isla nasobitele pulsu. PFichozi pulsy
ENCODERu ze systému, nebo z inkrementalniho €idla v médu Krokovy

motor nebo Encoder je mozno nasobit. Pokud je koeficient

roven 0 pak jsou pulsy nasobeny 1x.

Perioda interniho asovace Nastaveni periody interniho &asovade (viz. menu Ulohy )

Offset Analogového Vstupu Nastaveni posunuti analogového vstupu

3.2 MENU Ulohy

/" TGA-24.5.C.D ver.1.123.285

I |
BN,

ECOEEER Ea

Mody serva Ulohy IMuniturl Regula’lturl Motor I Reference\ Test I

Ukol 1 | Ukol 2 | Ukol 3 | Ukol 4 | Ukel 5 | Ukol 6 | Ukel 7 | Ukl 8 | Ukol 9 | Ukal 10|

v Aktivace dkolu

Funkce dkolu: Ridici vstup:
Referuj | & Virtualni signaly:
' Digitalni vstup 5 " Interni Casovac
Parametry dkolu: .
" Digitalni vstup b " ¥ poloze
-0
Rradleed: o  Digitalni vstup 7 ~ Rychlost=0
Ryl:hll:lst 200.00 u,,'min o Dlg“ﬂlni VStUp 8

Doba sj.: (2000.00 ms S
Spoustéci hrana:

Akcel:  [100 LU * Nab&Zna hrana

Decel: |100 ms " Sestupna hrana

 ENABLED
Enable | Disable] @

Do ménice TGA je mozno naprogramovat 10 funkci. Tyto funkce je mozno startovat od nabézné
nebo sestupné hrany zvoleného digitalniho vstupu, interniho asovace nebo signald ,v poloze®
nebo ,rychlost=0".




3.2.1 Aktivace ukolu

Nastavime zda je dany Ukol aktivni

3.2.2 Funkce ukolu

Zvolime funkci, kterou chceme vykonavat:

Absolutni polohovani

Absolutni polohovani

PrirGstkové polohovani

Relativni polohovani od Zadané hodnoty

Relativni polohovani

Relativni polohovani od skuteéné hodnoty

Stop pohybu

Stop pohybu podle nastavené rampy

Nastav. refer. polohy

Vynulovani aktualni polohy

Rychlostni fizeni

Otackové fizeni

Momentové fizeni

Momentové fizeni

Reset serva

Reset servozesilovace TGA

Povoleni interniho ¢asovace

Povoli se interni ¢asovac

Zakazani interniho
casovace

Zakaze se interni dasovad

Referuj

Odstartovani referencniho pohybu. Nastavitelny pouze v uloze
€.1. Referencni €idlo se musi pfipojit na vstup ¢.4.

Pokud jsou vstupy PSTOP a NSTOP aktivni, pak v pfi najeti
na tyto Cidla reverzuje opaénym smérem.

Doba sj, je nastavitelny €as, jak dlouho bude motor sjizdét
(opagnym smérem, nez je zvoleno), pokud po startu reference,
bude stat na referenénim cidle.

Rychlost a smér reference se nastavuje parametrem Rychlost
(znaménko uréuje smér).

Popis funkce REFERUJ

Poloha 0 ' E‘

BEFERENCNI’
CIDLO
NSTOP VYCHOZi VYCHOZI VYCHOZI PSTOP
POLOHA | POLOHA Il POLOHA 1l

. T T i T

KLADNA ——>> !
POZADOVANA ! ﬂ__» Poloha 0 ! '
POLOHA : P : >

| | | 'P |

| | ! |

I Doba sj. I

| Zastaveni | —— |

| | |

| o |

| —— | Zastaveni |

| , 'ﬁ Doba s;j. |

ZAPORNA : N |

POZADOVANA : |

POLOHA | |

| |

| |




3.2.3 Parametry ukolu
Podle zvolené funkce ukolu se aktivuji okna, kde je nutno zadat parametry ukolu.

Prodleva Zpozdéni spusténi daného ukolu po pfichodu nastavené hrany
fidiciho vstupu nebo signalu.
Poloha/Rychlost/Proud Zadana poloha v inkrementech. -plati pro absolutni nebo

relativni polohovani
Zadana rychlost pro rychlostni fizeni, nebo referovani
Zadany proud pro momentové fizeni

Rychlost Maximalni rychlost pfi absolutnim nebo relativnim polohovani

Doba sj. Pouze pfi zvoleni ukolu Referuj. Je to doba, po kterou bude
motor bude sjizdét s idla, pokud na ném stoji po zapnuti.

Akcel Nastaveni zrychleni (v ms na 3000 ot/min).

Decel Nastaveni zpomaleni (v ms.na 3000 ot/min)

Dany ukol muze byt odstartovan bud digitalnim vstupem nebo virtualnim signalem.

3.2.4 Ridici vstup
Je mozno zvolit digitalni vstupy 4 az 8.

3.2.5 Virtualni signaly

Interni asovac Dany ukol se spusti od zadané hrany interniho pravouhlého
Casovace.

V poloze Dany ukol se spusti pokud né&jaky ukol vyvola signal v poloze
(po ukoné&eni polohovani).

Rychlost =0 Dany ukol se spusti pokud néjaky ukol vyvola signal
rychlost=0.

3.2.6 Spoustéci hrana
Ke zvolenému zvoleného vstupu nebo signalu, je nutno zvolit typ hrany - nabézna nebo sestupna.



3.3 MENU Monitor

# TGA-24.5.C.D ver.1.123.285

= >

P4

Q)

[ Aktualni parametry motoru:

~Stawv:

Mady serva] Ulohy Monitor IReguIE’ltur] Motor l Referencﬂ Test I

-Enﬂble"] Disahleui

FPoloha: ;1-: inc Servo Ready: - P Stop : -
Pol.chyba: '21 inc HYY Enable: - N Stop : -
Rychlost: '2|]_'_; ofmin| | ¥ poloze: - Rychlost = 0: -
Proud: '.U:U-E A Reference: - 1 ota&ka = 65536 inc

rDigitalni vstupy: ~Analogovy vstup: ~Posledni porucha:-
12345678 910 5V —

__IIIIIIIIII | Umv | g

Digitalni vystupy: |0y ¥ Externi Monitor
42 3 d 5 6 7 8 : _

..r. .... DC napéti: | 25 vV e:ﬁ} Foloha rotoru

~ ENABLED

D

V menu monitor je mozno sledovat stav servozesilovace (vstupy, vystupy, napéti) a motoru

(poloha, pozi¢ni chyba, rychlost, proud, porucha). Pokud chceme monitorovat stav méni¢e nebo
motoru i v jinych mdédech je mozno zvolit funkci Roz8ifeni - Externi monitor a pak se otevie dalsi

okno.

'.f.l.kt-uélnl' pah-illiﬂe-t[_l.-l |-'|;|Dt|:|ru:' [ Staw:

Poloha: I 3 inc || Servo Ready: -
PD|.Ch_I.JbaZf_ 4 2 inc || HwW Enable:
Ruchlast: B/ r/min v poloze;

Proud: D'I A Reference:

1 Digitalni watupy:
1l 23456 7 8 9310
I |

F Stop :

Foloha rataru; -
| Paloha | 8623 inc

Il —n
e | Uhel: a7 4
: “Digitalni wiztupy: L
R v |
e - || DC napeti: | 25V

| Analogovh vstup:

1 otacka = 65536 inc i

-t :;'..I:.'u:uélec.lﬁl'.bu:urucﬁ.a: -
sv . d I'I'I"v":.

3.4 MENU Regulator

V menu regulator je mozno zvolit nastavit parametry regulatoru servozesilovaée TGA. Regulator

TGA ma kaskadni regulaéni strukturu.
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3.41 Polohova smycka

Je nadfazena rychlostni smyc&ce. V tomto okné je mozZzno zadavat tyto hodnoty:

Kp

Proporcionalni zesileni polohové smycky. Cim vy$si tim se
zmens§i pozi¢ni chyba. P¥ili§ velka hodnota mlze zpusobit
rozkmitani pohonu.

Akcelerace na 3000 ot/min

Maximalni poZadované zrychleni pohonu

Decelerace na 3000 ot/min

Maximalni poZadované zpomaleni pohonu

Maximalni rychlost

Maximalni rychlost pohonu

Nouzova rampa

Zpomaleni pfi aktivaci N STOP nebo P STOP

# TGA-24.5.C.D ver.1.123.285

I |

= R

|f‘;esky j

A Q

Mady serval Ulohy ] Monitor Regulator IMutur I Reference\ Test I

. Polohova smyika l Rychlostni smyﬁkal Proudova "q" smyﬁkal Proudova "d"s 4 | »

Zadana
poloha

Profilawi
Generator

Ruchloztni
omezeni

Polohowi
requlator

[/:L@._, -+

Akcelerace na 3000 Dt,."mm 1I]I]

Decelerace na 3000 ot/min: |100 ms

baximal nechlost 200 a/min

Mouzowva rampa na 3000 ot/min: (5000 ms

K ’T

Foloha mataru

ENABLED
Enable | Disable]

D

3.4.2 Rychlostni smycka
Rychlostni regulator je nadfazeny g-slozce proudového regulatoru

Kp Proporcionalni zesileni rychlostniho regulatoru

Ki Integraéni zesileni rychlostniho regulatoru

Imax Maximalni proud-proudové omezeni

3.4.3 Proudova “q“ smycka
Proudovy regulator g (momentové) sloZky

Kp Proporcionalni zesileni q sloZky proudového regulatoru

Ki Integraéni zesileni g-sloZky proudového regulatoru

3.4.4 Proudova “d“ smycka
Proudovy regulator d (budici) slozky

Kp Proporcionalni zesileni d-sloZky proudoveého regulatoru

Ki Integraéni zesileni d-sloZky proudového regulatoru
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3.5 MENU Motor

V menu Motor je mozno zvolit pfeddefinovany typ motoru, nebo si nadefinovat parametry ru¢né.

Pozvoleni konkrétniho typu motoru, se automaticky nastavi vSechny parametry v menu Motor a
Regulator.

# TGA-24.5.C.D ver.1.123.285

= R

[
=,

jz,.‘ &‘ Q‘ e

Maody serval l:lluhy ] Munitur] Regulator Motor ‘F{Eference\ Test I

Typ motoru: |Ufivatelem definovany motor j
Jmenovity proud: 413 A Poruch.energie 12t: (1100

Maximalni proud: 7.1 A

Maximalni rychlost: (2000 o/min
Pocet pold: 6
Faze Resolveru: 0 inc

Typ zpétné vazby: |2—PDIES Resolver j

~ ENABLED

Enable | Disable] @

Jmenovity proud Jmenovity proud motoru (efektivni hodnota)

Maximalni proud Maximalni povolené proud do motoru po omezenou dobu (5s).

Maximalni rychlost Jmenovité otaCky motoru

Pocet poll Pocet péll motoru

Faze resolveru Nastaveni komutac¢niho Uhlu

Typ zpétné vazby Zatim pouze 2-polovy resolver

Poruch. energie 12t Nastaveni trvani maximalniho proudu. Hodnota 1100 povoluje
2x jmenovity proud po dobu 5s.
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3.6 MENU Reference
Po kliknuti na ikonku Nastav. refer. polohy se vynuluje poloha resolveru.

# TGA-24.5.C.D ver.1.123.285 |Z||E|FZ|

ey » %}‘&‘Q‘ Eosky

Mady serva] Ulohy ] Munituri Regula’lturl Motor Reference lTest I

Referencni poloha:

Nastawv refer polohy ﬂ,

=

3.7 MENU Test

V tomto menu je mozZno spoustét servopohon pfes PC a testovat aplikaci.

# TGA-24.5.C.D ver.1.123.285

ey » %}‘&‘Q‘ Eosky

Maody serva] l:lluhy ] Munituri Regula’lturl Motor l Reference Test ‘

PD]EZd}" I‘-’.rukuvénil Digitalni 'u.rf-'stupﬂ Interni Easwaﬁl P‘r'ikazyl

Rychlostni pojezd: Polohowvy pojezd: Momentovy pojezd:

Decel: (100 ms Akcel: 100 ms
Rychl.: (2000 ofmin | necal- [100 ms

Rychl.: (2000 o/min
Poloha: |0 inc

Akcel: (100 ms |Absu|ulnipu|uhuvﬁnij Proud: (0.0 A
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V okné Pojezdy je mozno testovat tyto médy:
Digitalni momentové fizeni

Digitalni rychlostni fizeni

Absolutni polohovani

Relativni polohovani

PrirGstkové polohovani

V okné Krokovani je mozno testovat pohon v krokovacim rezimu a to bud v rychlostnim fizeni
nebo v polohovém fizeni. V rychlostnim fizeni je mozno nastavit dvé rychlosti a jejich dobu trvani.
V polohovém Fizeni je mozZno zadat dvé polohy do kterych pohon najizdi a dobu ¢ekani v téchto
polohach.

V okné Digitalni vystupy je mozno nastavit digitalni vystupy.

V okné Interni €asovac je mozno spustit nebo zapnout interni casovac. Pohon bude vykonavat
pohyby zvolené v menu Ulohy.
V okné Prikazy je mozZno spustit Ukoly 1-10.

3.8 OSCILOSKOP

V okné Osciloskop je mozno graficky monitorovat aktualni hodnoty nékterych parametrti

v zavislosti na ¢ase. Vzhledem k tomu, Ze osciloskop umozZfiuje méfitkovat pouze podle jednoho
(nejvysSi hodnoty) parametru je vhodné sledovat parametry ve stejném méfitku (Zadana/skutecna
rychlost apod.). Pfi pohybu mysi doprava a dolu se sou¢asnym stisknutim levého tlacitka je mozno
vyznadcit detail. Zpétné zobrazeni je mozné pohybem mysi doleva nahoru ze souasnym stisknutim
levého tladitka.

[ Dsciloskop

55 000
50000 4

43000 4
40000
35000
30000 -
25000
20000
15000
10000

50004

-3 000 4

L e o e e LS S e s p e LB A s s o
50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 BS0 700 ¥50 800 850 900 4950 1 0001 0501100
time [ms]

MEfFené signaly: Spoustéci signal: Parametry zaznamu:
v |Zédané poloha [inc] j . Signal: | J Perioda vzorkovani|5.00 mz ~ éStﬁrt

Poget méfenych vzorkd: :
W |Aktalni poloha [inc]  ~| [l Hodnota: A oeeT morenyeh veor
Poéet vzorki pfed: 0

L | B Med: [Bez spoust.sign. -] Pfipraven k méfeni o
Zadany proud (A) Zadana hodnota proudu (A)
Zadana poloha (inc) Zadana poloha (inkrementy)
Zadana rychlost (min™") Zadana rychlost (ot/min)
Aktualni proud ,,q“ (A) Okam?Zita hodnota proudu-sloZka g -moment (A)
Aktualni proud ,d* (A) Okam?Zita hodnota proudu-sloZka d-buzeni (A)
Aktualni poloha (inc) Okam?Zita hodnota polohy (inkrementy)
Aktualni rychlost (min™") Okamzit4 rychlost (ot/min)
Pozi¢ni chyba (inc) Okam?Zita hodnota pozi€ni chyby (inkrementy)
Uhel rotoru (inc) Okam?Zita poloha rotoru v ramci 1 otacky (inkrementy)
DC meziobvod (V) Okamzitd hodnota vstupniho napéti (V)
Analogovy vstup (V) Okam?Zita hodnota analogového vstupu (V)
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3.9 CHYBOVA HLASENI

Chyba resolveru (chyba zpétné vazby)
Zkontrolovat zapojeni resolverového kabelu, resolver

Piehirati ménice
Teplota chladice presahla 70°C, zkontrolovat odvod tepla z rozvadéce, zkontrolovat zatéZz motoru

Prehrati servomotoru
Teplota vinuti motoru pfesahla 140°C, zkontrolovat mechaniku stroje

Zkrat na vystupu
Zkontrolovat kabel, vinuti motoru

Prekro€eni jmenovitého proudu
Motor je pfetizeny, zkontrolovat mechaniku

Pozi¢ni chyba
Motor pfekonal povolenou odchylku polohy. Nutno zkontrolovat mechaniku stroje, zapojeni
silového kabelu

Podpéti
Napéti pokleslo pod 15VDC. Zkontrolovat napajeci zdroj, pfivody, v pfipadé poklesu napéti pfi
rozbéhu povysit vykon zdroje.

Disable
Deaktivace vstupu 1
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4 Popis komunikace RS 232/485

4.1 Nastaveni sériového portu
Komunikacni rychlost:
Pfenos :

4.2 Popis protokolu
4.2.1 Cteni 2-bytového slova
Start zpravy (1byte)
Pfikaz:
Pocet pfenadenych byte:
Adresa (2 byte):
Kontrolni soucet:

Odpovéd (5 Byta):
Start zpravy (1byte)
Status (1 byte):

Data (2 byte)
Kontrolni soucet:
4.2.2 Cteni 4-bytového slova
Start zpravy (1byte)
Pfikaz:
Pocet pfenadenych byte:
Adresa (2 byte):
Kontrolni soucet:

Odpovéd (7 byte):
Start zpravy (1byte)
Status (1 byte):

Data (4 byte)
Kontrolni soucet (1 byte):
4.2.3 Zapis 2-bytového slova
Start zpravy (1byte)
Pfikaz:
Pocet pfenadenych byte:
Pocet bytu pfenasenych dat:
Adresa (2 byte):
Data (2 byte):
Kontrolni soucet:

Priklad

9600 b/s, 19200b/s, 38400b/s, 57600b/s
8 bitu, 1 stop bit, zadna parita

2BH
D1H
02H

dvojkovy doplnék souctu bytu nasledujicich po 2BH

2BH

O0H  Zadna chyba

81H  Neznamy pfikaz

82H  Spatny kontrolni souget
83H Pfili§ dlouhy pfikaz

dvojkovy doplnék souctu bytu nasledujicich po 2BH

2BH
D2H
02H

dvojkovy doplnék souctu byt nasledujicich po 2BH

2BH

O0H  Z&adna chyba

81H  Neznamy pfikaz

82H  Spatny kontrolni souget
83H Pfilis dlouhy pfikaz

dvojkovy doplnék souctu byt nasledujicich po 2BH

"+"  2BH (1 43 dekadicky)
02H
05H
02H

dvojkovy doplnék souctu bytu nasledujicich po 02B

Zapis na adresu 01A6H 2-bytové slovo:

bude postupné vyslano

2B,02,05,02,A6,01,LB,HB,KS

Odpovéd ménice (3 byte):
Start zpravy (1byte)
Status (1 byte):

Kontrolni soucet (1 byte)

2BH

O0H  Z&adna chyba

81H  Neznamy pfikaz

82H  Spatny kontrolni souget
83H Pfili§ dlouhy pfikaz

dvojkovy doplnék souctu bytu nasledujicich po 2B
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4.2.4 Zapis 4-bytového slova

Start zpravy (1byte) 2BH (43 dekadicky)
Pfikaz: 02H
Pocet pfenasenych byte: o7H

Pocet bytu pfenasenych dat:  04H

Adresa (2 byte):

Data (4 byte):

Kontrolni soucet: dvojkovy doplnék souctu byt nasledujicich po 2BH

Odpovéd ménice (3 byte):
Start zpravy (1byte) 2BH
Status (1 byte): 00H  Zadna chyba
81H  Neznamy pfikaz
82H  Spatny kontrolni souget
83H  P¥ilis dlouhy pfikaz
Kontrolni soucet (1 byte) dvojkovy doplnék souctu byt nasledujicich po 2BH

Poznamka:
V pfipadé, Ze néjaky byte v adrese nebo datech ma hodnotu 2BH je tento byte vyslan 2x, aby se
rozliSil zaatek zpravy. Toto vysilani nema vliv na kontrolni soucet.
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5 Popis komunikace CAN BUS

Hlavni vyhodou TGA je jednoduchost provedeni a snadna instalace. Pfi navrhu komunika¢niho
protokolu CAN byl jako zaklad vyuZit protokol CANopen, avsak byl velmi zjednodu$en. Vyhodou
protokolu je, uzivatel nepotfebuje v PC nebo PLC driver pro CANopen, avSak pokud ho ma muaze
byt vyuZzit.

5.1 Rizeni a parametrizovani

Méni¢ TGA-24 vyuZziva pouze jeden protokol pro komunikaci a parametrizaci.

Ridici PLC nebo PC je vzdy master. PLC nebo PC pos$le zpravu a ménié TGA odpovi do 1-2 ms.
(synchronni pfenos).

5.1.1 Popis zpravy odeslané PC nebo PLC

DLC=7
ID Byte0 Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 Byte7
0x600+node | ControlByte Adresa Data Délka dat

ID — identifikator v zpravy v HEXA
node- adresa (id) méniCe TGA 1-63 (0x01-0x3F)

Byte0 Control Byte =9 zapis parametru
Control Byte = 8 Cteni parametru

Byte1 + 2 Adresa parametru (mozno zjistit v seznamu registr()

Byte3 - 6 Data - data parametru (vyznam a rozsah v seznamu registrd)
Byte7 Délka dat

1 — 1-slovo (16 bitd)
2 — 2-slova (32 bitd)

Pozn.: P¥i ¢teni parametrd je nutno nastavit ,Byte0 = 8“ a Byte3-Byte6 na 0.
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5.1.2 Popis zpravy poslané ménicem TGA (slave)

DLC=7
ID Byte0 Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4| Byte5 |Byte6| Byte7
0x580+node | ControlByte Adresa Data Délka dat

ID — identifikator v zpravy v HEXA
node- adresa (id) méniCe TGA 1-63 (0x01-0x3F)

Byte0 Control Byte =9 zapis parametru
Control Byte = 8 ¢teni parametru

Byte1 + 2 Adresa parametru (mozno zjistit v seznamu registr()

Byte3 - 6 Data - data parametru (vyznam a rozsah v seznamu registrd)
Byte7 Délka dat

1 — 1-slovo (16 bitd)
2 — 2-slova (32 bitd)

Poznamka:

V pfipadé zapisu je ,Byte0=9“ TGA odpovi stejnou hodnotou v Byte0-Byte7 jakou pfijal.
V pfipadé zapisu Byte0=8 TGA odpovi stejnou hodnotou v Byte0-Byte2 a Byte7.

V Byte3-Byte6 je pozadovana hodnota registru.

Priklad

Zapis pozadované rychlosti 600 1/min do TGA s adresou méni¢e=3

Vypocet rychlosti: 600 1/min = 171798691jedn. = OXxA3D70A3

ID 0x603

Adresa registru rychlosti 0x194

Data OA 3D 70 A3

Délka dat 0x2

Master (PLC,PC)

ID Byte0 | Byte1l | Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7
603 09 01 94 0A 3D 70 A3 02

Odpovéd TGA

ID Byte0 | Byte1l | Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7
583 09 01 94 0A 3D 70 A3 02

Cteni polohy z TGA s adresou ménice=16

Aktualni poloha je: -10000 inkrementu

ID 0x60F

Adresa aktualni polohy: 0x196

Data -10000 inkr. = OXFFFFD8FO0

Délka dat 0x2

Master (PLC,PC)

ID Byte0 | Byte1l | Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7
60F 08 01 96 00 00 00 00 02
Odpovéd TGA

ID 5.1.2.1 Byte0| Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7
58F 08 01 96 FF FF D8 FO 02
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5.2 Monitorovani (remote frame)

5.2.1

5.2.2

Zprava odeslana PLC nebo PC

DLC=0

ID

0x180+node

ID — identifikator v zpravy v HEXA
node- adresa (id) méniCe TGA 1-63 (0x01-0x3F)

Zprava odeslana TGA (odpovéd)

DLC=7

ID byte 0 | byte1 |[byte 2 | byte 3 | byte 4 | byte 5 |[byte 6] byte 7
0x180+node | Status Aktualni poloha Dig. vstupy | Dig.vystupy

ID — identifikator v zpravy v HEXA
node- adresa (id) méniCe TGA 1-63 (0x01-0x3F)

Byte0 Status ménice TGA

bit 0 = Enable OK

bit 1 =V poloze

bit 2 = Trajectory CAN Control mod
bit 3 = Rychlost=0

bit 4 = Rychly stop 1

bit 5 = Rychly stop 2

bit 6 = Porucha

Byte1-4 Aktualni poloha motoru

rozsah: -2°" az +2%' (1 ota¢ka = 65536 inkrementtl)

Byte5-6 Aktualni stav digitalnich vstupl (negovana hodnota)

Byte5: bit0 = in1
bit7 = in8
Byte6: bit0 = in9

bit1 = in10
Byte7 Aktualni hodnota digitalnich vystup(

Byte7: bit0 = out1

bit3 = outd
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6 Aplikaéni noty

6.1 Rychlostni rezim

zapnuti vykonového mostu servozesilovace
zapis 2 Byte dekadické hodnoty 2 na adresu $7ED
- pFepnuti rezimu
rychlostni rezim $2002
zapis 4 Byte hexadecimalni hodnoty $2002 na adresu $71EF
- nastaveni zrychleni
a=>50n.s%;50. 178957 = 8947850
zapis 4 Byte dekadické hodnoty 8947850 na adresu $1D4
- nastaveni zpomaleni
a=>50n.s%;50. 178957 = 8947850
zapis 4 Byte dekadické hodnoty 8947850 na adresu $71D6
- nastaveni maximalni rychlosti
Vmax = 3000 min™ =50 s; 50 . 17179869,184 = 858993459
zapis 4 Byte dekadické hodnoty 858993459 na adresu $7D2
- nastaveni pozadované rychlosti
v =-1500 min" = -25s™; -25 . 17179869,184 = -429496730

zapis 4 Byte znaménkové dekadické hodnoty -429496730 na adresu $7194

6.2 Polohovy rezim

zapnuti vykonového mostu servozesilovace
zapis 2 Byte dekadické hodnoty 2 na adresu $7ED
- pFepnuti rezimu
absolutni polohovy rezim $4004
zapis 4 Byte hexadecimalni hodnoty $4004 na adresu $1EF
- nastaveni zrychleni
a=>50n.s%;50. 178957 = 8947850
zapis 4 Byte dekadické hodnoty 8947850 na adresu $1D4
- nastaveni zpomaleni
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a=>50n.s%;50. 178957 = 8947850

zapis 4 Byte dekadické hodnoty 8947850 na adresu $71D6
nastaveni maximaini rychlosti

Vmax = 3000 min™ =50 s; 50 . 17179869,184 = 858993459

zapis 4 Byte dekadické hodnoty 858993459 na adresu $7D2
nastaveni poZadované polohy

poZadovana poloha 655360 inc ( 1ot = 65536 inc )

zapis 4 Byte znaménkové dekadické hodnoty 655360 na adresu $792
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