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1. Skupina SERVO

1.1 Popis skupiny Servo

Skupina Servo unifikuje ovladaci rozhrani pro rizné typy servopohon(. Z hlediska uzivatele a programatora
PLC kodu se vSechny servopohony chovaji stejné, maiji stejné registry, kterymi je Ize ovladat, nebo ménit jejich
nastaveni. Lze tedy operativné ménit servopohony, aniz by se musel prepisovat PLC kdd. Stejny PLC kéd Ize
aplikovat na vice rznych servopohon.

Skupina Servo tvofi rozhrani pro fizeni a diagnostiku jednotlivych servopohonl. Umoznuje uzivateli
kontrolu obecnych registri a jednoduché ovladani servopohonu prostfednictvim virtualnich generatord zadané
polohy, jako je generator polohového profilu PG pro absolutni a relativni polohové Fizeni z polohy do polohy a pro
rychlostni fizeni.

Dale nabizi generator GEAR pro linearni synchronizaci a simulaci vratnych a pfirlistkovych vacek. Pro
jednodussi praci s generatory PG a GEAR je uzivateli k dispozici funkéni rozhrani COMMAND. Pouziti tohoto
rozhrani zjednodus$i programovy kdd psany uzivatelem a zrychli b&h virtualniho PLC.

Dale rozhrani Servo obsahuje mechanismus pro komunikaci s jednotlivymi servopohony prostfednictvim
objektd SDO. Tato komunikace umozruje uzivateli jednoduSe ¢&ist nebo zapisovat parametry daného
servopohonu.

Rozhrani obsahuje i mechanizmus CAPTURE pro zachyceni poloh jednotlivych servopohonl a externich
inkrementalnich snimacéu s vysSi presnosti, nez nabizi Cycle_Time. Rozhrani Ize vyuzit pro synchronizaci na
indexovou znacku, vySsi pfesnost pfi vysokych rychlostech a dalsi.

1.2 Soucasti skupiny Servo

Obecné regist
— zakladni nastaveni a parametry servopohonu
— zjiSténi a nastaveni stavu a pracovniho médu servopohonu
— zjiSténi a nastaveni pozice
— chybova hlaeni

PG — generator polohového profilu
— absolutni polohové fizeni z polohy do polohy
— relativni polohoveé Fizeni
— rychlostni fizeni

GEAR — generator synchronizace servopohon
— linearni synchronizace — simulace linearni pfevodovky
— nelinearni synchronizace — simulace vratné nebo pfirastkové vacky

COMMAND
— funkéni rozhrani pro praci s generatory PG a GEAR z programu psaného uzivatelem

SDO
— skupina registrli umoznujici ¢teni a zapis objektd SDO konkrétnich servopohont

CAPTURE
— mechanismus pro zachyceni polohy jednotlivych servopohont
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2. Rizeni a diagnostika servopohonu

2.1 Princip fizeni servopohont

Vypocet polohy jednotlivych servopohoni pomoci PG a GEAR se realizuje v ramci jednoho cyklu
Cycle_Time. Cas cyklu je definovan v souboru TGMotion4xx.ini (250 ps, 500 ps, 1 ms, 2 ms atd.). V kazdém
Cycle_Time zasila TG Motion jednotlivym servopohonim zadané polohy. Mezi dvéma Zadanymi polohami (tedy
uvnitf jednoho intervalu Cycle _Time) servozesilova¢ interpoluje. Pribéh a ¢&etnost interpolaci zavisi na
konkrétnim servozesilovaci (viz manual konkrétniho servozesilovace).

Vnitini regulaéni struktura servopohonu se snaZzi regulovat svou aktualni pozici tak, aby platil vztah
Servo.Position = Servo.WritePosition (skute¢na poloha = Zadana poloha). Vznikly rozdil pak uruje regulaéni
odchylku, kterou se snazi regulator servozesilovace zmensovat.

sdilena pamét’ sdilena pamét’
TGM_Servo TGM_Cam_Profile

Zakladni nastaveni

Obecné registry

Absolutni polohovani |

S Relativni polohovani |
Skupina registru / \

Rychlostni fizeni
/\

)]
o PG 3]
EI (profile generator) ' 4 g
= e > o
E Tabulky vagek "
.g Linearni prevod | g
T e Simulace vacek o
- Skupina registrd - vratné o]
> GEAR i @ - prirustkové c
(gearing) E
e -
e == <1
Skupina registri ‘ Parametrizace -
Suwry servopohonu
SDO K
(service data objects)
[e ==

Obr. Rozhrani PLC — Servopohon — Windows
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Servo.Status — aktualni stav servopohonu.
Servo.Position — aktualni skute¢na poloha servopohonu v inkrementech.
Servo.RefPosition — aktualni skute¢na poloha servopohonu posunuta o Offset v inkrementech.
Servo.Offset — posunuti polohy servopohonu v inkrementech.
Servo.Mode — zdroj Zzadané polohy:
0 — zadana hodnota neni systémem TG Motion modifikovana; do serva je posilana aktualni
hodnota Servo.WritePosition.
1 — zdrojem zadané hodnoty je PG.
3 — zdrojem Z&dané hodnoty je GEAR.
4 — zdrojem zadané hodnoty je PG a GEAR.
6 — zdrojem zadané hodnoty je Interpolator.
7 — zdrojem zadané hodnoty je PG a Interpolator.
8 — zdrojem zadané hodnoty je GEAR a Interpolator.
Servo.Error — chybova hlaseni — zaviseji na konkrétnim servopohonu.
Servo.WritePosition — zadana poloha servopohonu v inkrementech.
Servo.Correction — korekce pozice servopohonu.

Kompletni vycet vSech registra skupiny Servo véetné popisu viz Apendix.

2.3 Popis principu a uziti registru

Kazdy servopohon je mozné ovladat pomoci registru Servo.Mode, ktery umoziiuje pfipojit servopohon
k libovolnému generatoru zadané polohy (PG, GEAR, interpolator), popf. k nékteré dvojici generatort zadané
polohy, ¢ehoz Ize vyuzit pro vytvareni superponovanych pohybu. Dale je mozné pfimo nastavovat proudové
omezeni Servo.LimitCurrent pfisluSného servozesilovace.

Pro diagnostiku pohonu jsou uréeny proménné Servo.Status a Servo.Error, které urcuji aktualni stav
pohonu s pfipadnym koédem chyby. Reset poruch je mozné realizovat nastavenim pfisluSného bitu registru
Servo.Control (hodnoty viz nasledujici vypis). Dale je mozné monitorovat polohu, rychlost, popf. proud daného
servopohonu.

Registr Servo.Correction slouzi jako uzivatelska korekce polohy vypocitané pomoci PG, GEAR,
Interpolatoru, pfip. jejich superpozice. Do tohoto registru TG Motion nezapisuje Zadné hodnoty, do vypoctu
Zadané pozice pfislusného servopohonu jej pouze zahrnuje. Registru lze tedy vyuZit napf. k superponovani
daného pohybu na dalSi uzivatelsky pohyb. Vypocet registru Servo.Correction je tfeba provadét v Program_04.

Servo.Mode — vyznam hodnot

Servo.Mode = 0 (nepfipojen)
Registr Servo.WritePosition je odpojen od generatort zadané polohy. Uzivatel mize v PLC programu
Program_04 generovat Zadanou hodnotu polohy.

Servo.Mode = 1 (profile generator)
Do servopohonu je posildna pouze poloha vypoétend generatorem polohy PG. V tomto médu je
Servo.WritePosition pocitana podle vztahu:
Servo.WritePosition = Servo.Pg.APos + Servo.Offset + Servo.Correction
Servo.Mode = 3 (gear generator)
Do servopohonu je posilana pouze poloha vypoétend generatorem polohy GEAR. V tomto mddu je
Servo.WritePosition pocitana podle vztahu:

Je-li Servo.GEAR.Mode = 1 (gear mode):

Servo.WritePosition = Servo.GEAR.Position + Servo.GEAR.Offset + Servo.Offset +
Servo.Correction

-6 -
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Je-li Servo.GEAR.Mode = 2 (cam mode):

Servo.WritePosition = Servo.GEAR.CamPosition + Servo.GEAR.Offset + Servo.Offset +
Servo.Correction

Servo.Mode = 4 (profile generator + gear generator)
Do servopohonu je posilan soucet poloh vypodtenych generatorem polohy PG a generatorem polohy
GEAR. Md&d slouzi k realizaci superponovaného pohybu. V tomto médu je Servo.WritePosition pocitana

podle vztahu:
Je-li Servo.GEAR.Mode =1 (gear mode):

Servo.WritePosition = Servo.Pg.APos + Servo.GEAR.Position + Servo.GEAR.Offset +
Servo.0ffset + Servo.Correction

Je-li Servo.GEAR.Mode = 2 (cam mode):

Servo.WritePosition = Servo.Pg.APos + Servo.GEAR.CamPosition + Servo.GEAR.Offset +
Servo.0ffset + Servo.Correction

Servo.Mode = 6 (interpolator)
Do servopohonu je posilana pouze poloha vypocétena generatorem polohy Interpolator, pficemz registr
Servo.Cnc.Number uréuje Cislo interpolatoru, na néjz je servopohon pfipojen, a registr
Servo.Cnc.NumberAxes ur€uje osu interpolatoru, jejiz vypoltena hodnota polohy je zapisovana do
registru Servo.WritePosition. V tomto modu je Servo.WritePosition pocitana podle vztahu:

Intr = Interpolator[Servo.Cnc.Number];
AxisIdx = Servo.Cnc.NumberAxes;

Servo.WritePosition = Intr.PositionInc[AxisIdx] + Intr.Backlash[AxisIdx] +
Intr.0ffset[AxisIdx] + Servo.Offset + Servo.Correction

Servo.Mode = 7 (interpolator + profile generator)
Do servopohonu je posilan souc€et poloh vypocltenych generatorem polohy Interpolator a generatorem

polohy PG. MA&d slouzi k realizaci superponovaného pohybu. V tomto médu je Servo.WritePosition
pocitana podle vztahu:

Intr = Interpolator[Servo.Cnc.Number];
AxisIdx = Servo.Cnc.NumberAxes;

Servo.WritePosition = Intr.PositionInc[AxisIdx] + Intr.Backlash[AxisIdx] +
Intr.0ffset[AxisIdx] + Servo.Pg.APos + Servo.Offset + Servo.Correction

Servo.Mode = 8 (interpolator + gear generator)
Do servopohonu je posilan soucet poloh vypoltenych generatorem polohy Interpolator a generatorem
polohy GEAR. Mdd slouzi k realizaci superponovaného pohybu. V tomto moédu je Servo.WritePosition

pocitana podle vztahu:
Je-li Servo.GEAR.Mode =1 (gear mode):

Intr = Interpolator[Servo.Cnc.Number];
AxisIdx = Servo.Cnc.NumberAxes;

Servo.WritePosition = Intr.PositionInc[AxisIdx] + Intr.Backlash[AxisIdx] +

Intr.0ffset[AxisIdx] +
Servo.GEAR.Position + Servo.GEAR.Offset + Servo.Offset + Servo.Correction
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Je-li Servo.GEAR.Mode = 2 (cam mode):

Intr = Interpolator[Servo.Cnc.Number];
AxisIdx = Servo.Cnc.NumberAxes;

Servo.WritePosition = Intr.PositionInc[AxisIdx] + Intr.Backlash[AxisIdx] +
Intr.0ffset[AxisIdx] +
Servo.GEAR.CamPosition + Servo.GEAR.Offset + Servo.Offset + Servo.Correction

Servo.Control — vyznam hodnot

K registru se pfistupuje bitové; nastavenim bitli Ize ovladat nasledujici funkce:
bit 0 = reset poruchy.
bit 1 = servopohon neni pod momentem.
bit 2 = reset EtherCAT komunikace.
bit 3 = povoluje automaticky vypocet registru Servo.TorqueFeedForward.

= | P¥i resetu poruchy se musi prislusny bit nastavit minimalné na dobu jednoho Cycle_Time. Vynulovani bitd
1 se nedéje automaticky, musi je zabezpecit programator.
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3. PG — generator zadané polohy (Profile Generator

3.1 Dulezité registry

PG.APos — aktudlni Zadana hodnota polohy.
PG.ASpeed — aktualni zadana hodnota rychlosti.
PG.Acc, PG.Dec — zrychleni (akcelerace), zpomaleni (decelerace) pohonu.
PG.PosSpeed — maximalni rychlost pohybu.
PG.DPos — cilova poloha.
PG.Speed — zadana hodnota rychlosti.
PG.Mode - vlastni ovladani generatoru:

0 — rychlostni fizeni.

1 — polohové fizeni.
PG.Rdy - status generatoru PG:

1 — cilové polohy bylo dosazeno.

Kompletni vycet v§ech registri skupiny Servo véetné popisu viz Apendix.

POLOHOVE RiZENi RYCHLOSTNI RiZENi
PG.Mode =1 PG.Mode = 0
—] —
PG.Acc PG.APOS ot PG.APos
PG.Dec = » »
PG.PosSpeed = PG.Rdy PG.Speed =+
PG.DRos’ (= PG.ASpeed PG.ASpeed
PG.Type = " PG.Type == -

Obr. Polohové a rychlostni Fizeni PG generatorem

3.2 Popis struktury PG

PG (Profile Generator) umoznuje jednoduchym zpuisobem polohovat z polohy do polohy a rychlostné Fidit
servopohon. Vystupem generatoru je proménna PG.APos, ktera uruje zadanou hodnotu polohy a proménna
PG.ASpeed, ktera urCuje zadanou hodnotu rychlosti. Parametry generatoru jsou PG.Acc a PG.Dec, které urcéuji
maximalni akceleraci, resp. deceleraci pohonu, dale PG.PosSpeed, ktery ur€uje maximalni rychlost pohybu
a PG.DPos, ktery urCuje cilovou polohu. Parametr PG.Speed ur€uje zadanou hodnotu rychlosti u rychlostniho
fizeni (Pg.Mode = 0). Pomoci proménnych PG.Mode a PG.Rdy se realizuje vlastni ovladani generatoru.

Generator pracuje tak, ze v kazdé periodé servosmycky na zakladé registrG PG.Acc, PG.Decel,
PG.PosSpeed, PG.DPos a stavu proménnych PG.Mode a PG.Speed vypodita aktualni Zadanou hodnotu polohy
PG.APos a aktualni Zaddanou hodnotu rychlosti PG.ASpeed, které zapiSe do sdilené paméti.

Generédtor pracuje jako virtudlni, tedy nezavisle na daném servopohonu. Pfipojeni jeho vystupu
k servopohonu se provede nastavenim Servo.Mode = 1.

3.3 Generator prubéhl ramp

Definuje prabéh zacatku a konce pohybu z hlediska rychlosti (rozjezd a dobéh). Pouziva se k hladkym
zménam rychlosti rozbéhu a dobéhu servopohonu. TG Motion nabizi &tyfi zakladni pribéhy ramp volitelné
hodnotou registru Pg.Type.


mailto:info@tgdrives.cz

& TG drives

Pg.Type — vyznam hodnot

0 — kratky rozbéh, dlouhy dobéh:
Béhem rozbéhu je rychle dosazeno WriteSpeed, dobéh do Zadané polohy je pozvoiny.
1 - kratky rozbéh i dobéh — pouziva se k rychlému zapolohovani:
Béhem rozbéhu je rychle dosazeno WriteSpeed, dobéh je rychly véetné dosazeni Zzadané polohy.
2 — harmonicky rozbéh i dobéh — nejpouzivanéjsi prabéh:
Obrazi pfirozené chovani mechanickych soucéasti i requlaci. Veskeré pribéhy jsou harmonické,
respektuji setrvacné sily servopohonu a na néj navazujicich mechanickych éasti.
3 — linearni rozbéh i dobéh — témé&r se nepouziva:
Veskeré prubéhy jsou linearni, Ize pouzit pfi mensich zménach rychlosti. Je vhodny pri poZadavku
nepfekroceni hodnot PG.Acc, PG.Dec (viz nasledujici odstavce).

4 /
%

Pg.Type =0 Pg.Type =2

rychlost

Cas cas

Pg.Type = 1 Pg.Type =3

rychlost

rozb&h dobéh Cas rozb&h dobéh Cas
. . . - . » « -

Obr. Pribéehy generatoru Ramp

= | TG Motion vzdy pfesné dodrzuje ¢as rozbéhu a dobéhu generatoru ramp. Tento ¢as je nezavisly na tvaru
] prubéhu. Napf. linearni i harmonicky rozbéh trva stejny cas.
Hodnoty nastavené v registrech PG.Acc, PG.Dec plati po celou dobu rozbéhu a dob&hu pouze u linearniho
pribéhu (Pg.Type =3). U harmonickych priibéhd obsahuji registry stfedni hodnotu akcelerace a decelerace.
Napf. u Pg.Type = 2 je realné maximalni zrychleni/zpomaleni 157 % hodnoty registrd PG.Acc, PG.Dec. Je tedy
tfeba pocitat s tim, Ze maximalni hodnota realného zrychleni a zpomaleni dosahuje u nelinearnich pribéht
vy8Sich hodnot, nez které obsahuiji registry PG.Acc a PG.Dec.

U rychlostniho fizeni (PG.Mode =0) pouzivda TG Motion pro rozbéh i dobéh pouze registr PG.Acc.
Hodnota registru PG.Dec neni do vypoctu zadané polohy zahrnovana.

3.4 Priklady pouziti generatoru zadané hodnoty polohy PG

a) Absolutni polohovani

Slouzi k zapolohovani servopohonu na konkrétni pozici.

Pfipojeni generatoru polohy k pohonu pokud je Mode # 1

Mode =0 odpojeni generatoru polohy od pohonu

PG.APos = WritePosition — Offset — Correction inicializace vystupni polohy

Mode =1 pfipojeni generatoru k pohonu

Cekani: 1 perioda Cycle_Time pauza na pfipojeni (v Program_04 se nemusi provadét)

Nastaveni parametru generatoru

PG.Acc = 100000 maximalni akcelerace 100000 inc/s?
PG.Decel = 200000 maximalni decelerace 200000 inc/s?
PG.PosSpeed = 50000 maximalni rychlost 50000 inc/s
PG.DPos = 35000 cilova poloha 35000 inkrement [inc]
PG.Type =2 volba typu rampy

-10 -
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Start polohovani
PG.Rdy =0 reset priznaku zapolohovani
PG.Mode = 1 start generatoru

Test zapolohovani
Cekanina PG.Rdy =1 Cekani na dosazZeni cilové polohy

Preruseni polohovani a zastaveni

PG.Mode =0 zastaveni polohovéni
PG.Speed =0 zastaveni pohybu
Cekani na PG.ASpeed =0 test zastaveni

Zmeéna cilové polohy za béhu

PG.Mode =0 stop polohovani
Cekani: 1 perioda Cycle_Time pauza na odpojeni PG
PG.DPos = nova poloha zapis nové polohy
PG.Mode =1 start generatoru

b) Relativni polohovani

Slouzi k zapolohovani servopohonu o urcity pocet inkrementud pfisluSnym smérem.

Pripojeni generatoru polohy k pohonu pokud je Mode # 1

Mode =0 odpojeni generatoru polohy od pohonu

PG.APos = WritePosition — Offset — Correction inicializace vystupni polohy

Mode = 1 pfipojeni generatoru k pohonu

Cekéni: 1 perioda Cycle_Time pauza na pripojeni (v Program_04 se nemusi provadét)

Nastaveni parametru generatoru

PG.Acc = 100000 maximalni akcelerace 100000 inc/s?
PG.Decel = 200000 maximalni decelerace 200000 inc/s?
PG.PosSpeed = 50000 maximalni rychlost 50000 inc/s
PG.DPos = PG.APos + 10000 cilova poloha = aktualni poloha + 10000
PG.Type=1 volba rampy

Start polohovani
PG.Rdy =0 reset pfiznaku zapolohovani
PG.Mode =1 start generatoru

Test zapolohovani

Cekanina PG.Rdy =1 C¢ekani na dosazeni cilové polohy

Pieruseni polohovani a zastaveni

PG.Mode =0 stop polohovani
PG.Speed =0 zastaveni pohybu
Cekani na PG.ASpeed =0 test zastaveni

c) Rychlostni fizeni

Slouzi k nastaveni rychlosti otaceni nebo posunu bez ohledu na konecnou polohu.

Pripojeni generatoru polohy k pohonu, pokud je Mode # 1

Mode =0 odpojeni generatoru polohy od pohonu
PG.APos = WritePosition — Offset — Correction inicializace vystupni polohy

Mode =1 pfipojeni generatoru k pohonu

Cekani: 1 perioda Cycle_Time pauza na pripojeni

Nastaveni parametru generatoru
PG.Acc = 100000 maximalni akcelerace 100000 inc/s?
PG.Speed = 20000 nastaveni rychlosti na 20000 inc/s
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Zména rychlosti

PG.Speed = -20000 zména rychlosti na —20000 inc/s
Zastaveni

PG.Speed =0 zastaveni pohybu

Cekani na PG.ASpeed =0 test zastaveni

d) Nastaveni reference
Slouzi k nastaveni referencni polohy.

Odpojeni generatoru polohy od pohonu
Mode =0 PG odpojen
Cekani: 1 perioda Cycle_Time pauza na odpojeni

Nastaveni reference aktualni poloha = 100000 inc
Offset = WritePosition — 100000 Nastaveni reference
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4. Generator zadané polohy GEAR

4.1 Popis struktury GEAR

Generator GEAR umoznuje jednoduchym zpuUsobem synchronizovat dany pohon s libovolnym jinym
pohonem, pfiemz zdrojem master polohy muze byt Zadana poloha, skute¢nd poloha, tik serva (Casova
synchronizace), nebo poloha z externiho inkrementalniho snimace polohy. Vlastni synchronizace pak mulze byt
linearni (simulace pfevodovky) nebo nelinearni (simulace vacky). Simulace vacky muze byt vratna nebo
prirastkova. Vacku i vystupni polohu linearniho pfevodu Ize Uhlové posouvat s nastavitelnou rychlosti.

GEAR.IncIn GEAR.IncShift
GEAR.In RANS GEAR.Shift RAME

0 = Neaktivni » GEAR.Position
1 = WritePosition z GEAR.SourceNumber 2 £ =
2 = Position z GEAR.SourceNumber GEAR.Actualln GEAR.ActualShift LINEARNI PREVOD
3 = ServoTick
4 = ExtPosition z GEAR.SourceNumber ‘

0

e Master Slave GEAR. GEAR.Mode =1
GEAR.SourcePosition 1-0 "N Position SER . | Position sumiss Position MODUESS

_> 20 a4 K 11 GEAR.Position

3o 4

4 —o0 GEAR.Mode = 2

SlavePosition = MasterPosition * %@‘ﬁ”ﬂ GEAR.Position = GEAR.Position mod (1024 * GEAR.CamLen)
R CanType=0 | CEAR Gamese=1 2 CAMDATA M EXTDATA1 M EXTDATA2

é § o Data 1 | GEAR.CamLen © ExtData1.1 i ExtData2.1
2 3 & : GEAR.CamLine = : = -

o 3 .Cam c c %
§ § 3 Data n GEAR_cangge A ExtData1.n i ExtData2.n

o = Data n+1 5 ExtData1.n+1 5 ExtData2.n+1

GEAR.Position GEAR Position 3
ExtData1 ExtData 2
Cam.Scale e
SCALS ’ GEAR.CamPosition GEAR.CamPosition

SIMULACE VACKY
GEAR.Position - 1024*n

GEAR.CamPosition = (Data n + 7024

* (Data n+1 - Data n)) * GEAR.CamScale

Obr. Blokové schéma GEAR generatoru zadané polohy

4.2 Dullezité registry

GEAR.Mode — uruje méd generatoru GEAR:
0 — klidovy stav (TG Motion nepocita GEAR.Position ani GEAR.CamPosition).
1 —rezim linearniho pfevodu (TG Motion pocita GEAR.Position).
2 — rezim simulace vacky (TG Motion pocita GEAR.Position i GEAR.CamPaosition).
GEAR.Position — aktualni Zadana poloha v reZimu linearni synchronizace (pfevodovka) nebo
— Uhel vacky v rezimu nelinearni synchronizace (vacky).
GEAR.CamPosition — aktualni zadana poloha v rezimu nelinearni synchronizace.
GEAR.SourceNumber — zdroj master polohy.
GEAR.SourcePosition — typ master polohy.
GEAR.In a GEAR.Out — pfevodovy pomér.
GEAR.CamTab — uréuje sdilenou pamét, kde se nachazeji data profilu vacky:
0 — TGM_Cam_Profile.
1-TGM_Data.
GEAR.CamLine — pocatek dat profilu vacky.
GEAR.CamLen — délka dat profilu vacky.
GEAR.CamType — typ vacky.
GEAR.Shift — dhlovy posun vypoctené hodnoty SlavePosition v inkrementech.
GEAR.IncShift — zména tohoto uhlového posunu [inc/servotik].
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Kompletni vycet vSech registri skupiny Servo véetné popisu viz Apendix.
Vystupem generatoru je proménna GEAR.Position, ktera uréuje zadanou hodnotu polohy v rezimu linearni
synchronizace a uhel vacky v rezimu nelinearni synchronizace. Registry GEAR.SourceNumber

a GEAR.SourcePosition ur€uji zdroj a typ master polohy pro synchronizaci.

GEAR.SourcePosition — hodnoty registru a jejich vyznam

0 — gear je neaktivni.

1 — zdrojem polohy je WritePosition master servopohonu.
2 — zdrojem polohy je Position master servopohonu.

3 — zdrojem polohy je €as (jeden servo tik za Cycle_Time).
4 — zdrojem polohy je ExtPosition master servopohonu.

Prevodovy pomér se nastavuje pomoci dvou registri GEAR.In (Citatel) a GEAR.Out (jmenovatel)
prevodového poméru. Do vypocétu zadané polohy serva mlize zasahovat jesté registr GEAR.Incln pro simulaci
spojky. Slouzi k plynulému postupnému navazani na jiz bézici master servopohon. Registr GEAR.Shift uruje
fazovy posuv vystupni polohy registru GEAR.Position, GEAR.IncShift ur€uje zménu fazového posunu az do
dosazeni posunu daného registrem GEAR.Shift.

Pomoci registru GEAR.Mode se voli mezi linearnim pfevodem (pfevodovka) nebo nelinearnim (vacky).

-

GEAR.Mode — hodnoty registru a jejich vyznam

1 — simulace linearniho pfevodu — hodnota registru GEAR.Position je zdrojem zadané polohy.
2 — simulace vacky — hodnota GEAR.Position je pouzita k vypoctu ukazatele do tabulky dat vacek.

Moéd simulace vacky pracuje s daty nelinearni synchronizace tvoficimi tabulku profilu vacky. Tabulka profilu
vacky je uloZzena bud ve sdilené paméti TGM_Cam_Profile (velikosti 1048576 byte), nebo ve sdilené paméti
TGM_Data (velikosti 524288 byte). Pfepinani mezi tabulkami v jednotlivych pamétovych oblastech je mozné
nastavenim registru GEAR.CamTab. Stejny registr ur€uje umisténi obou tabulek externich dat.

GEAR.CamTab — hodnoty registru a jejich vyznam

0 — data se ¢tou z TGM_Cam_Profile.
1 — data se ¢tou z TGM_Data.

O piInéni tabulky profilu vacek se stara uzivatelska Windows aplikace (napf. program vizualizace) nebo
PLC. Registry GEAR.CamLine a GEAR.CamLen ur€uji poCatek a poc€et dat profilu vacky.

V rezimu nelinearni synchronizace je vystupem GEAR generatoru polohy registr GEAR.CamPosition,
ktery urCuje aktualni zadanou hodnotu polohy servopohonu. V sekci MODULO je pomoci registru GEAR.Position
vypocitano ukazovatko do tabulky vacek, které je 1024krat jemnéjSi nez data v tabulce, tedy jeden krok v tabulce
je rozdélen na 1024 dila. Plati, Ze zména GEAR.Position o 1024 inkrementd znamena posun v tabulce profilu
vacky o jednu hodnotu. Vysledna hodnota polohy servopohonu (GEAR.CamPosition) je pocitana linearni
interpolaci mezi dvéma sousednimi hodnotami tabulky.
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\\

Data n+1

1024 dild n

n+1

Obr. Linearni interpolace mezi daty tabulky CAMDATA

4.3 Vratna vacka

Slouzi k periodickému nelinearnimu pohybu po uzaviené kfivce — simulaci vacky na hfideli. TG Motion
linearné interpoluje mezi dvéma sousednimi hodnotami tabulky rozdélenim pomysiného intervalu na 1024 dild. PFi
navratu na zacatek tabulky linearné interpoluje mezi poslednimi a prvnimi daty tabulky. Tabulku dat je tedy
vhodné zacinat nenulovou hodnotou a sekvenci dat koncit hodnotou nulovou.

Data

T
GEAR.CamLen

Obr. Vratna vacka

4.4 PrirGstkova vacka

Slouzi k periodickému nelinedrnimu pohybu, kde zalatek nasledujiciho cyklu plynule navazuje na konec
pfedchoziho. TG Motion opét linearné interpoluje mezi dvéma sousednimi daty tabulky rozdélenim pomysiného
intervalu na 1024 dild. Na zacatku tabulky probiha interpolace mezi explicitni hodnotou 0 a prvni hodnotou dat
tabulky. Pfi dosazeni konce tabulky jsou posledni data brana jako pfirastek (zdvih) pfirGstkové vacky, ktery je pfi
nasledujicim prachodu tabulkou pfipocitavan k interpolovanym datim pfirGstkové vacky tak, aby byl pohyb
servopohonu plynule navazan. Tabulku dat je tedy vhodné zacinat nenulovou hodnotou.

Data

pfirustek

1
i n
GEAR.CamLen

Obr. Prirtstkova vacka
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K nékolika synchronizovanym nelinearnim pohybim lze vyuzit dalSich dvou nezavislych tabulek dat
EXTDATA1 a EXTDATAZ2. Ty mohou slouzit k ovladani dalSich perifernich zafizeni, ktera museji byt synchronni s
prevodem, ale maji mit jiné pribéhy nez vacka. K vypoc¢tu hodnot jejich vystupl ExtDatal a ExtData2 slouzi
stejné ukazovatko do paméti jako pro pamét CAMDATA. Vystupni hodnoty se pak zapisuji do paméti Data na
offsety dané registry CamExpAddressl a CamExpAddress2. Tabulky CAMDATA, EXTDATAL1 a EXTDATA2
museji byt stejné velké. Umisténi tabulek ve sdilené paméti urluje registr GEAR.CamTab (stejny registr, ktery
uréuje umisténi tabulky dat profilu vacky).

0 — data se ¢tou z TGM_Cam_Profile.
1 — data se ¢tou z TGM_Data.

O plnéni tabulky profilu valek se stara uzivatelska Windows aplikace (napf. program vizualizace)
nebo PLC.

K datiim externich tabulek se pfistupuje stejné jako k datim tabulky vacky s tim, ze pfi vypoctu vystupnich
registrd ExtDatal a ExtData2 neprobiha interpolace mezi sousednimi daty externich tabulek. Po celu dobu, kdy
v tabulce CAMDATA probiha interpolace, se z tabulek EXTDATA1 a EXTDATA2 pouziva pro vypocet hodnoty
ExtDatal a ExtData2 posledni nactena hodnota. Pfi dosazeni dalSich dat v tabulce (kdyzZ je ukazovatko beze
zbytku délitelné 1024) se zaCnou pouzivat nové nactena data.

Data tabulky vacky (CAMDATA) Interpolovana vystupni data (Gear.CamPosition)
$ $
= =
¢ g
E £
3 3
o Q
s
| 8

| I
Position Position
Data tabulky EXTDATA Neinterpolovana vystupni data (ExtData)

ExtData
ExtData

Position Position

Obr. Interpolovana data tabulky vacky a neinterpolovana data externich tabulek
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4.6 Priklady pouziti generatoru zadané hodnoty polohy GEAR

a) Linearni prevod
Slouzi k linearni synchronizaci dvou servopohon.

Nastaveni parametra prevodu

GEAR.SourceNumber = 3 synchronizace na servopohon ¢. 3
GEAR.SourcePosition = 1 zdrojem polohy je Zadana hodnota polohy servopohonu
¢. 3

GEAR.Actualln =0 reset aktualni hodnoty pfevodového poméru (Citatele)

GEAR.IncIn = 10 nastaveni pfirastku pfevodového poméru smycky

GEAR.In = -1000 urcuje Zzadanou hodnotu prfevodového poméru (Citatele)

GEAR.Out = 2000 urcuje prevodovy pomér (jmenovatel)

GEAR.Position =0 reset vystupni polohy generatoru

GEAR.Shift =0 reset Zadané hodnoty posunuti vystupni polohy

GEAR.ActualShift = 0 reset skute¢né hodnoty posunuti vystupni polohy
Spusténi generatoru

GEAR.Mode =1 pripojeni generatoru polohy k pohonu

GEAR.Offset = WritePosition — Offset - GEAR.Position inicializace offsetu

Mode =3 pripojeni generatoru k pohonu

Zména prevodového poméru za béhu

GEAR.Incln =10 dynamika zmény prevodového poméru
GEAR.In = GEAR.In + 6000 Zadana zména pfevodového poméru
Cekani na GEAR.Actualln = GEAR.In test dokonéeni zmény pfevodového poméru

Uhlové posunuti

GEAR.IncShift = 10 dynamika posunuti
GEAR.Shift = 2000 start posunuti o 2000 inc
Cekani na GEAR.ActualShift = GEAR.Shift test provedeni posunuti

Desynchronizace

GEAR.IncIn = 40 dynamika zmény pfevodového poméru
GEAR.In=0 reset prevodového poméru

Cekani na GEAR.Actualln = GEAR.In test provedeni desynchronizace

Mode =0 odpojeni generatoru polohy od pohonu
GEAR.Mode =0 zastaveni generatoru polohy

b) Nelinearni prevod

Slouzi k nelinearni synchronizaci dvou servopohonu (simulace vacek).

Nastaveni parametra prevodu

GEAR.SourceNumber = 2 synchronizace na servopohon ¢. 2
GEAR.SourcePosition = 4 zdrojem polohy je hodnota externiho snimace polohy
(napf. IRC servopohonu €. 2)
GEAR.Actualln =0 reset aktualni hodnoty prevodového poméru (Citatele)
GEAR.Incln =10 nastaveni prirtustku prfevodového poméru — Citatele
v kaZdé periodé Cycle_Time
GEAR.In=0 reset Zadané hodnoty pfevodového poméru — Citatele
GEAR.Out = 2000 uréuje prfevodovy pomér (jmenovatel)
GEAR.Position =0 reset vystupni polohy generatoru
GEAR.Shift =0 reset Zadané hodnoty posunuti vystupni polohy
GEAR.ActualShift = 0 reset skutecné hodnoty posunuti vystupni polohy
GEAR.CamType =0 vratna vacka
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GEAR.CamScale = 1 méfitko dat z tabulky vacky (1 odpovida méritku 1 : 1)
GEAR.CamTab =0 tabulka dat vacky je uloZzena v paméti TGM_Cam_Profile
GEAR.CamLine =100 adresa zacCatku dat vacky v paméti
GEAR.CamLen = 1000 pocet dat vacky

Spusténi generatoru
GEAR.Mode =2 start simulace vacky
Cekani: 1 perioda Cycle_Time pauza na spusténi generatoru

Pripojeni generatoru polohy k pohonu

GEAR.Offset = WritePosition — Offset - GEAR.CamPosition inicializace offsetu
Mode =3 pfipojeni generatoru k pohonu
Start vacky
GEAR.In = -1000 uréuje Zadanou hodnotu prevodového pomeéru (Citatele)

Zména prevodového poméru za béhu (rychlost priichodu tabulkou vacky)

GEAR.Incln =10 dynamika zmény pfevodového poméru
GEAR.In = GEAR.In + 6000 Zadana zména prevodového poméru
Cekani na GEAR.Actualln = GEAR.In test provedeni zmény pfevodového poméru

Uhlové posunuti

GEAR.IncShift = 10 dynamika posunuti

GEAR.Shift = 2000 start posunuti o 2000 inkrementt

Cekani na GEAR.ActualShift = GEAR.Shift test provedeni posunuti
Desynchronizace

GEAR.IncIn = 40 dynamika zmény pfevodového poméru

GEAR.In=0 reset pfevodového poméru

Cekani na GEAR.Actualln = GEAR.In test provedeni desynchronizace

Mode =0 odpojeni generatoru polohy od pohonu

GEAR.Mode =0 zastaveni generatoru polohy
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5. Funkcéni rozhrani COMMAND

Command.Control — zapsanim €&isla funkce do tohoto registru se dana funkce vykona.
Command_Par [0-14] — parametry jednotlivych funkci registru Command.Control.

Kompletni vycet v§ech registri skupiny Servo véetné popisu viz Apendix.

5.2 Popis struktury Command

Funkéni rozhrani COMMAND uzivateli zjednoduSuje pouziti jednotlivych generatortl polohy PG a GEAR.
Zjednoduseni spociva v tom, Ze systém si sam kontroluje ¢asovou synchronizaci zapisu pfislusnych registra s
cyklem servosmycky a odpadd tudiz pouzivani ¢asové prodlevy pfi praci s jednotlivymi generatory polohy.
Vysledny PLC kéd je pak uspornéjSi v po€tu pouzitych instrukci a jeho vykonavani je rychlejsi.

Vlastni rozhrani je realizovano obecné. Uzivatel zapsanim hodnoty # 0 do registru Command.Control vola
pozadovanou funkci. Volané funkci je mozné pfedat az 15 parametrd zapsanych do proménnych
Command.Par [0-14]. Systém pak signalizuje vykonani funkce vynulovanim registru Command.Control.

-

Command.Control — znam predavanych parametrt

Command.Control = 0 — predchozi funkce je vykonana
Po akceptovani funkce vynuluje TG Motion hodnotu registru Command.Control a je pfipraven vykonat
dalSi funkci. Vyjimkou je deaktivace GEAR generatoru (Command.Control = 7 — viz dale).

Command.Control = 1 (run speed) PG - rychlostni fizeni

Command.Par [0] = Acc Zadané zrychleni (akcelerace)
Command.Par [2] = Speed Zadana rychlost
Command.Par [4] = Enable_GEAR chovani se k aktivnimu GEAR pohonu:

0 — pokud je GEAR aktivni, zru$i jej a aktivuje PG
1 - na GEAR nasuperponuje PG
Command.Par [5] = Type typ rampy (0-3)

Command.Control = 2 (pos abs) PG - absolutni polohovani

Command.Par [0] = Acc Zadané zrychleni (akcelerace)
Command.Par [1] = Dec Zadané zpomaleni (decelerace)
Command.Par [2] = Speed Zadana rychlost

Command.Par [3] = Pos absolutni zadana poloha
Command.Par [4] = Enable_GEAR vztah k aktivnimu GEAR pohonu:

0 — pokud je GEAR aktivni, zrusi jej a aktivuje PG
1 - na GEAR nasuperponuje PG
Command.Par [5] = Type typ rampy (0-3)
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Command.Control = 3 (pos rel) PG — relativni polohovani

Command.Par [0] = Acc
Command.Par [1] = Dec
Command.Par [2] = Speed
Command.Par [3] = Pos

Command.Par [4] = Enable_ GEAR

Command.Par [5] = Type

Command.Par [3] = Ref

Command.Par [1] = Dec
Command.Par [5] = Type

Zadané zrychleni (akcelerace)

Zadané zpomaleni (decelerace)

Zadana rychlost

zména pozice, o kolik inkrementt kterym smérem se ma aktualni
poloha serva zménit

vztah k aktivnimu GEAR pohonu:

0 — pokud je GEAR aktivni, zru$i jej a aktivuje PG

1 — na GEAR nasuperponuje PG

typ rampy (0-3)

Command.Control = 4 (ref pos) PG — nastaveni reference

aktualni poloha je prohlasena za polohu danou timto parametrem

Command.Control =5 (pos abort) PG — zruSeni jakéhokoli polohovani a zastaveni servopohonu

Zadané zpomaleni (decelerace)
typ rampy (0-3)

Pro aktivaci GEAR generatoru slouzi hodnota Command.Control = 6. Aktivace linearniho prevodu nebo
vacky se lisi hodnotou parametru Command.Par [2] a nastavenim dalSich pfislusnych parametra.

Command.Par [0] = SourceNumber
Command.Par [1] = SourcePosition
Command.Par [2] =1

Command.Par [3] = GIn
Command.Par [4] = GOut
Command.Par [5] = GlnInc
Command.Par [9] = GEAR.IniPosition
Command.Par [12] = ServoMode

Command.Par [0] = SourceNumber
Command.Par [1] = SourcePosition
Command.Par [2] =2 + CamType
Command.Par [3] = GIn
Command.Par [4] = GOut
Command.Par [5] = GlniInc
Command.Par [9] = GEAR.IniPosition
Command.Par [12] = ServoMode
Command.Par [6] = CamLine
Command.Par [7] = CamLen
Command.Par [10] = CamTab
Command.Par [8] = CamScale
Command.Par [13] = CamIncPosition

Command.Control = 6 (sync on) GEAR - aktivace GEAR generatoru — linearni prevod

Cislo master servopohonu

zdroj synchronizace

linearni prevod

prevodovy pomér (Citatel)

prevodovy pomér (jmenovatel)

dynamika zmény pfevodového poméru

inicializaéni hodnota GEAR.Position v momenté zapnuti GEAR
nastaveni zdroje Zadané polohy

Command.Control =6 (sync on) GEAR — aktivace GEAR generatoru — vacka

Cislo master servopohonu

zdroj synchronizace

vacka

prevodovy pomér (Citatel)

prevodovy pomér (jmenovatel)

dynamika zmény pfevodového poméru

inicializa¢ni hodnota GEAR.Position v momenté zapnuti GEAR
nastaveni zdroje Zadané polohy

zacatek dat vacky

délka dat vacky

lokalizace paméti dat vacky (TGM_Cam_Profile, TGM_Data)
meéritko vystupni hodnoty vacky (koeficient)

explicitné zadany zdvih pfiristkové vacky pro eliminaci chyby
vypocteného zdvihu vzniklé prfevodem realného éisla (double) na
celé ¢islo (integer) — (pouze u prirtstkové vacky)
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Command.Control =7 (sync off) GEAR — deaktivace GEAR generatoru

~

7

zadava se kladné cCislo jako linearni ubytek Citatele pfevodového
poméru — servopohon zacne brzdit

Command.Par [5] = GIninc

U Command.Control = 7 (deaktivace GEAR generatoru) dojde k vynulovani registru Command.Control
aZ po srampovani pfevodového poméru, tedy az probéhne cela rampa.

5.3 Priklady pouziti funk€éniho rozhrani Command

a) Start absolutniho polohovani
Slouzi k zapolohovani pfislusného servopohonu na konkrétni polohu/pozici.

Command_Par [0] = 1000000
Command_Par [1] = 2000000
Command_Par [2] = 300000
Command_Par [3] = 200000
Command.Control = 2

poZadovana akcelerace [incl/s?
poZadovana decelerace [inc/s?
poZadovana rychlost [incls]
poZadovana poloha [inc]

start absolutniho polohovani

Cekéni na Command.Control = 0 ¢ekani na vykonani funkce

Cekéni na PG.Rdy = 1

Cekani na zapolohovani

b) Start synchronizace — nelinearni prevod (vacka)

Slouzi k nelinearni synchronizaci dvou servopohonu (simulace vacek).

Command_Par [0] =10
Command_Par [1] =2
Command_Par [2] =3
Command_Par [3] = 32000
Command_Par [4] = 32767
Command_Par [5] = 10

Command_Par [6] =0
Command_Par [7] = 100
Command_Par [8] = 1.0
Command_Par [9] = 1024
Command_Par [10] = 1
Command =6

Cekani na Command.Control = 0

Cislo master servopohonu

zdrojem polohy je registr Position master servopohonu

rezim simulace prirustkové vacky

Citatel pfevodového poméru synchronizace

jmenovatel pfevodového poméru synchronizace

prirastek (pokles) Citatele pfevodového poméru synchronizace
beéhem rampovani pfevodového poméru za jeden servo cyklus
adresa pocatku profilu dat vacky v paméti

pocet dat profilu vacky

méfitko prepoctu dat tabulky vacky 1 : 1 (koeficient)
inicializa¢ni hodnota ukazatele do tabulky vacky

tabulka vacky ve sdilené paméti TG Motion

start synchronizace

¢ekani na vykonani funkce

c) Start desynchronizace

SlouZi k odpojeni synchronizovaného servopohonu od zdroje master polohy.

I:

Command_Par [5] = 20

Command.Control = 7

Cekani na Command.Control =0

pfirtstek (pokles) Citatele prevodového poméru synchronizace
beéhem rampovani pfevodového poméru za jeden servo cyklus
start desynchronizace

Cekani na vykonani funkce

V PLC programu je nutné zajistit, aby funkce start synchronizace nebyla volana opakované. Pro nové
nasynchronizovani se musi nejprve provést desynchronizace a teprve potom muZe byt zavolana funkce
synchronizace. Pro funkci start desynchronizace plati obdobné pravidlo.
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;I Pro vSechny hodnoty funkce Command vynuluje TG Motion registr Command.Control jiZ po akceptovani
L funkce; poté, co bylo zahajeno jeji vykonavani. Funkce sama nemusi byt dokoncéena.
Pouze u funkce start desynchronizace (Command.Control =7) dojde k vynulovani registru
Command.Control az po srampovani pfevodového poméru; tj. poté, az probéhne cela rampa.
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6. Rozhrani pro komunikaci s objekty SDO

6.1 Popis struktury SDO

Struktura pro komunikaci s objekty SDO (Service Data Objects) slouzi k parametrizaci konkrétniho
servozesilovace. Uzivatel ze servisniho manualu konkrétniho servozesilovade zjisti adresu (index a subindex)
potfebného parametru (objektu) a jeho velikost v bytech. Pak mizZe do pfislusného parametru zapsat potfebnou
hodnotu, nebo aktualni hodnotu parametru predist.

6.2 Dulezité registr

SDO.Control — fizeni zapisu a &teni SDO.

SDO.Status — ur€uje stav zapisu a ¢teni SDO, pfip. hldSeni chyby.

SDO.Index — index objektu SDO.

SDO.SublIndex — subindex objektu SDO.

SDO.Data — data k zapisu nebo prectena data, v pfipadé chyby (SDO.Status=2) kéd chyby.

Kompletni vycet vSech registri skupiny Servo véetné popisu viz Apendix.

6.3 Popis registri a prace s nimi

Rozhrani slouzi pro zapis a ¢teni libovolnych parametrd daného servopohonu prostfednictvim komunikace
SDO. Rizeni komunikace je umoznéno prostfednictvim registrd SDO.Control a SDO.Status. Adresace
jednotlivych parametrd se déje prostfednictvim registri SDO.Index a SDO.Sublndex. Hodnota téchto
proménnych je specificka podle typu servopohonu; tabulka pfifazeni adres jednotlivych parametrd je uvedena
v manualu pfislusného servopohonu.

6.4 Priklady pouziti struktury SDO

Start zapisu
SDO.NumberByte = 4 pocet byt daného parametru (1-4)
SDO.Index = 24672 index daného parametru
SDO.Subindex = 1 subindex daného parametru
SDO.Data = 1265 zapisovana data
SDO.Control =1 start zapisu
Cekani na SDO.Control = 0 C¢ekani na konec zapisu

Test spravnosti provedeni zapisu
KdyZ SDO.Status = 0 zapis proveden
KdyZ SDO.Status = 2 chyba zapisu, kbd chyby je uloZen v registru SDO.Data
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b) Cteni parametru

Start ¢teni
SDO.NumberByte = 2
SDO.Index = 24672
SDO.Sublndex =0
SDO.Control = 2

Cekani na SDO.Control = 0
Test spravnosti provedeni ¢teni

Kdyz SDO.Status =0

pak Data = SDO.Data

Kdyz SDO.Status = 2

pocet byt daného parametru (1-4)
index daného parametru

subindex daného parametru

start ¢teni

¢ekani na konec éteni

Cteni ukoncéeno, aktualni data jsou v registru v SDO.Data

chyba ¢&teni, kéd chyby je uloZen v registru SDO.Data
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7. Rozhrani CAPTURE

7.1 Popis struktury Capture

Rozhrani CAPTURE slouzi k zaznamenani udalosti s vySSi pfesnosti, nez jakou nabizi Cycle Time.
Zachycena udalost obsahuje pFfesnou polohu serva v moment&, kdy k udalosti doSlo. Soucasné jsou
zaznamenany i dalsi hodnoty a vepsany do pfislusnych registrll. Splnéni podminky zachyceni hlida sam
servozesilovaé na zakladé nastavenych parametrd. TG Motion si pak udalost precte v nejblizSim cyklu
Cycle_Time.

7.2 Dulezité registr

CAPTURE.Control — ovladani zachycovani polohy:
0 — zachyceni vypnuto.
1 - povoleno zachyceni od externiho digitalniho vstupu (pouze u servozesilovacu
AKD a ServoStar).

2 — povoleno jednorazové zachyceni registra systémem TG Motion.
CAPTURE.Typ_ExtCapture — &islo digitalniho vstupu a typ hrany, na niz se bude zachycovani
synchronizovat:

bit 0 — povoleni zachyceni na ndb&znou hranu digitalniho vstupu 1.

bit 1 — povoleni zachyceni na sestupnou hranu digitalniho vstupu 1.

bit 2 — povoleni zachyceni na ndb&znou hranu digitalniho vstupu 2.

bit 3 — povoleni zachyceni na sestupnou hranu digitalniho vstupu 2.

bit 4 — povoleni zachyceni na nulovy puls snimace polohy.

CAPTURE.PPosition — skuteéna poloha servopohonu pfi nabé&zné hrané digitalniho vstupu.
CAPTURE.NPosition — skute€na poloha servopohonu pfi sestupné hrané digitalniho vstupu.
CAPTURE.PExt_Position — hodnota polohy snimacée polohy pfi ndbé&zné hrané digitalniho vstupu.
CAPTURE.NExt_Position — hodnota polohy snimace polohy pfi sestupné hrané digitalniho vstupu.
CAPTURE.Write_Position — zachycené poZadovana poloha servopohonu.

CAPTURE.Offset — adresovy offset proménné zachycené do CAPTURE.Data.

CAPTURE.DData — zachycena data ze sdilené paméti TGM_Data z registru Offset jako double (8 bytd).
CAPTURE.Zero_Position — skute€na poloha servopohonu v momenté pfichodu nulového pulsu snimace
polohy (CAPTURE.Typ_ExtCapture — bit 4).

Kompletni vycet v§ech registri skupiny Servo véetné popisu viz Apendix.

7.3 Popis funkce struktury Capture

Rozhrani CAPTURE umoznuje v okamZiku pfichodu externiho digitadlniho signalu zachytit aktualni polohu
daného servopohonu a polohu ze snimace polohy s ¢asovou toleranci mensi nez 100 ps. Externi digitalni signal
je pfiveden pfimo na digitalni vstup servozesilovace.

Déle rozhrani CAPTURE umoZhuje zachytit v ramci jednoho Cycle_Time Z&danou polohu servopohonu
a libovolny registr sdilené paméti.

Po nastaveni registru Capture.Control na nenulovou hodnotu dojde k nacteni a uloZeni hodnot do
pFislusnych registri. Poté je registr Capture.Control vynulovan; tak TG Motion informuje o tom, Ze k zachyceni
doSlo. Nasledné Ize vy€ist poZadované hodnoty.

7.4 Priklad pouziti rozhrani Capture

Zachyceni na externi digitalni signal
Capture.Control = 1 aktivace zachyceni
Cekani na Capture.Control =0 test, zda doSlo k zachyceni a vycteni zachycenych poloh
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8. Apendix
Prehled a popis registri skupiny Servo

nazev

pristup

offset

akladni regist

popis

Number

R

¢islo namapovaného servopohonu, logické €islo interface (Servo 0 — Number =0, Servo 1 —
Number =1 atd.)

Node

adresa fyzického servopohonu nastavena na servozesilovaci

Axe

Cislo osy na daném servozesilovaci (v pfipadé viceosych servozesilovacd)

Type

R
R
R

typ serva pfipojeného k danému servozesilovaci (uvedeno v souboru TGMotion4xx.ini):

0 = nepfipojen zadny servopohon
1 = pfipojen servopohon ServoStar 700
2 = pfipojen servopohon TGA

21 = pfipojen servopohon TGA firmware 3.00 a vy3Si
3 = pfipojen servopohon TGA300
4 = pfipojen servopohon TGP

41 = pfipojen servopohon TGP s externim snimacem polohy

42 = pfipojen servopohon TGP (32 bit control word)

43 = pfipojen servopohon TGP s externim snimacem polohy (32 bit control word)
5 = pfipojen servopohon AKD
6 = pfipojen servopohon TGA220
7 = pripojen servopohon PIERCE retrofit
8 = pfipojen servopohon DCM
9 = pfipojen servopohon TGZ

Resolution

16

pocet inkrementt na 1 otd¢ku servomotoru [inc]

SerialNumber

pelpy)

20

vyrobni Cislo servozesilovade

Control

RW

24

bit 0 = reset poruchy

bit 1 = neni pod momentem

bit 2 = reset EtherCAT komunikace

bit 3 = povoluje automaticky vypocet registru TorqueFeedForward

Status

udava aktualni stav servopohonu:
-1 = nekomunikuje (po pfedchozi komunikaci)
0 = nekomunikuje, komunikaci se vibec nepodafilo navazat
1 = servopohon v poruse
2 = pfipraven, bez momentu
3 = pfipraven, pod momentem

Mode

urcuje zdroj zadané polohy:
0 = zadana hodnota odpojena (do serva je posilana jeho aktualni poloha)
1 = zdrojem zadané hodnoty je profil generator PG
3 = zdrojem zadané hodnoty je GEAR generator polohy
4 = zdrojem z&dané hodnoty je PG a GEAR generator
6 = zdrojem zadané hodnoty je interpolator
7 = zdrojem zadané hodnoty je PG a interpolator
8 = zdrojem z&dané hodnoty je GEAR generator a interpolator

Error

ur€uje kod prvni zachycené poruchy, pokud se pohon nachazi v poruse; vyznam hodnot zavisi
na konkrétnim typu seropohonu

EtherCATState

stav komunikace servopohonu z hlediska EtherCAT:
0x01 = Init
0x02 = Pre-Operational
0x04 = Safe-Operational
0x08 = Operational

Digitalln

stavy digitalnich vstupl; pocet vstupl zavisi na konkrétnim typu servozesilovace

DigitalOut

stavy digitalnich vystup(; nastavenim a nulovanim jednotlivych bitt Ize ovladat jednotlivé
digitalni vystupy; pocet vystupll zavisi na konkrétnim typu servozesilovace

TorqueFeedForward

hodnota momentu posilana do servopohonu; funkce je podporovana u servozesilovacd AKD
aTGZ:

AKD: rozsah —-3000 az +3000, kde 3000 = $pickovy proud servozesilovace

TGZ: rozsah —32767 az +32767, kde 32767 = $pickovy proud servozesilovace

ControlWord

56

kopie CAN control word

StatusWord

60

kopie CAN status word

SysTimeDifference

(0|0

64

posledni znamy rozdil mezi lokalnim ¢asem a referenénim ¢asem [ns]

WritePosition

RW

464

urcuje hodnotu zadané polohy, ktera je aktualné posilana do servopohonu [inc]

Position

472

skute€na aktualni poloha servopohonu [inc]

RefPosition

480

skute€na poloha motoru posunuta o Offset (Position + Offset) [inc]

ExtPosition

pelpelpy]

488

poloha &tena z externiho snimace polohy servozesilovace

Offset

RW

496

umoznuje posunuti polohy motoru v inkrementech [inc]
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nazev pristup | offset popis

Correction RW 504 |korekce WritePosition akceptovana v pfipadé Mode # 0. TG Motion do tohoto registru
nezapisuje [inc]

PositionError R 512 |rozdil zapisované hodnoty pozice a realné pozice nactené ze servopohonu;
WritePosition — Position [inc]

WriteSpeed R 520 |vypoctena zadana rychlost sevopohonu (derivace registru WritePosition) [inc/s]

Speed R 528 |vypoctena aktualni rychlost servopohonu (derivace registru Position) [inc/s]

LimitCurrent RW 536 |omezeni proudu servozesilovace; hodnota zavisi na konkrétnim typu servozesilovace

Current R 544 |proud tekouci do motoru; hodnota zavisi na konkrétnim typu servozesilovace

MaxCurrent R 552 |uréuje maximalni proud servozesilovace (registr neni podporovan pro vSechny typy
servozesilovacl)

Analogin R 560 |hodnota analogového vstupu daného servozesilovace; jednotky a rozsah zaviseji na
konkrétnim typu servozesilovace

WriteAcc R 568 |zadané zrychleni (derivace WriteSpeed) [inc/s?]

AccMaxTorqueFeedForward| RW 576 |méfitko (scale) — pfi nastaveném bitu 3 registru Control se podle hodnoty WriteAcc
a AccMaxTorqueFeedForward pocita TorqueFeedForward

[Registry generatoru profilu (PG)

nazev pristup | offset popis
Acc RW 1296 |zadana hodnota zrychleni [inc/s?]
Dec RW 1304 |zadana hodnota zpomaleni [inc/s?]
APos RW 1312 |aktuélni hodnota polohy [inc]
DPos RW 1320 |cilova poloha servopohonu [inc]
ASpeed R 1328 |aktualni vypoctena rychlost [inc/s]
PosSpeed RW 1336 |maximalni rychlost pohybu v polohovém Fizeni [inc/s]
Speed RW 1344 |zadana hodnota rychlosti servopohonu v rychlostnim fizeni [inc/s]
Mode RW 1432 |mod generatoru polohy:
0 = rychlostni Fizeni nebo uzivatelem vynucené ukonceni polohového Fizeni
1 = polohové fizeni
3 = probiha faze brzdéni (dobéh generatoru rampy)
Rdy RW 1436 |status PG generatoru:
1 = dosazena cilova poloha
Type RW 1440 |typ rampy, podle niz se méni rychlost (0-3)

[Registry pro praci s objekty SDO

nazev pristup | offset popis

Control RW 1496 |fizeni zapisu a ¢teni SDO:

0 = komunikace probéhla

1 = pozadavek zapisu

2 = pozadavek ¢Eteni

Status R 1500 |priibéh komunikace, pfip. zprava, zda komunikace probéhla Uspésné:
0 = komunikace probéhla v pofadku

1 = probiha komunikace

2 = chyba komunikace

NumberByte w 1504 |datova velikost SDO [byty]

Index w 1508 |adresa, odkud se maji data &ist, nebo kam se maji zapisovat [byty]
Sublndex w 1512 |podadresa, odkud se maiji data Cist nebo kam se maji zapisovat [byty]
Data RW 1516 |data k zapisu nebo nactena data, pfip. kéd chyby
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[Registry GEAR generatoru
nazev pristup | offset popis
Position RW 1520 |zadana poloha v rezimu linearni synchronizace, nebo uhel vacky v rezimu nelinearni
synchronizace [inc]
CamPosition RW 1528 |zadana poloha v rezimu nelinearni synchronizace [inc]
Offset RW 1536 |offset zadané polohy [inc]
Shift RW 1544 |dhlovy posun zadané hodnoty [inc]
ActualShift R 1552 |skute¢na hodnota posunuti Zadané polohy [inc]
IncShift RW 1560 |zména uhlového posunu [inc/servotick]
Incin RW 1568 |rychlost zmény pfevodového poméru GEAR [inc/servotick]
CamlncPosition RW 1576 |uhlovy posun pfirtistkové vacky [inc]
CamScale RW 1584 |méfitko dat vacky — koeficient, kterym se nasobi data vacky
SourceNumber RW 1656 |Cislo namapovaného servopohonu slouziciho jako zdroj master polohy
SourcePosition RW 1660 (|typ master polohy:
0 = GEAR neaktivni
1 = WritePosition master servopohonu (zadana poloha)
2 = Position master servopohonu (aktualni skute¢na poloha)
3 = ServoTick master servopohonu
4 = ExtPosition master servopohonu (aktualni poloha z externiho snimace master
servopohonu)
Mode RW 1664 |mod generatoru GEAR:
0 = GEAR neaktivni
1 = rezim linearniho pfevodu
2 = rezim simulace vacky
In RW 1668 [Citatel prevodového poméru
Out RW 1672 |(jmenovatel pfevodového poméru
Actualln R 1676 |aktualni Citatel pfevodového poméru
CamlLine RW 1680 |offset pocatku dat profilu vacky [byty]
CamLen RW 1684 |pocet dat vacky — délka tabulky dat vacky
CamType RW 1688 [typ vacky:
0 = vratna vacka
1 = pfirGstkova vacka
CamTab RW 1692 |umisténi tabulky dat vacky ve sdilené paméti:
0 = TGM_Cam_Profile
1=TGM_Data
CamExpControl RW 1696 |[stav aktivity externich tabulek dat (bitova mapa):
bit 0 = pouzije se tabulka EXTDATAL (0 = neaktivni, 1 = aktivni)
bit 1 = pouzije se tabulka EXTDATA1 (0 = neaktivni, 1 = aktivni)
CamExpLinel W 1700 |offset poCatku dat profilu EXTDATAL [byty]
CamExpLine2 W 1704 |offset poCatku dat profilu EXTDATAZ [byty]
CamExpAddress1 w 1708 |offset proménné ve sdilené paméti TGM_Data, kam TG Motion zapisuje aktualni vystupni
hodnotu tabulky EXTDATAL [byty]
CamExpAddress?2 w 1712 |offset proménné ve sdilené paméti TGM_Data, kam TG Motion zapisuje aktualni vystupni
hodnotu tabulky EXTDATA2 [byty]
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DA » -
I 0 2 POoIato

nazev pristup | offset popis

Number W 1776 |urCuje Cislo Interpolatoru, na ktery je dany servopohon namapovan:
0 = je mapovan na CNC 0
1 = je mapovan na CNC 1
2 = je mapovan na CNC 2

NumberAxes w 1780 |urCuje Cislo osy zvoleného interpolatoru (registr Cnc.Number); Cislo osy odpovida ose
v G-kdédu podle nasledujici tabulky:
0=X

O©CO~NOUTAWNPRP
L ¥ A V| O (A 11
Ors<CwWON<

[Registry CAPTURE

nazev pristup | offset popis

Control RW 1792 |ovladani zachycovani polohy:

0 = zachyceni zakazano

1 = povoleno zachyceni od externiho digitalniho vstupu (pouze u servozesilovacti AKD
a ServoStar)

2 = povoleno jednorazové zachyceni registrti systémem TG Motion

Typ_ExtCapture w 1796 |Cislo digitalniho vstupu a typ hrany, na niz se bude zachycovani synchronizovat:
bit 0 = povoleni zachyceni na nabé&znou hranu digitalniho vstupu 1

bit 1 = povoleni zachyceni na sestupnou hranu digitalniho vstupu 1

bit 2 = povoleni zachyceni na nabéznou hranu digitalniho vstupu 2

bit 3 = povoleni zachyceni na sestupnou hranu digitalniho vstupu 2

bit 4 = povoleni zachyceni na nulovy puls snimace polohy (enkodéru)

Offset 1800 |adresovy offset proménné zachycené do Capture.Data [byty]
IData RW 1804 |zachycena data ze sdilené paméti TGM_Data z registru Offset; data jsou typu integer (4 byty)

3

PPosition 1824 |skute¢na poloha servopohonu pfi nabézné hrané digitalniho vstupu [inc]
NPosition 1832 |skute¢na poloha servopohonu pfi sestupné hrané digitalniho vstupu [inc]
PExt_Position 1840 |hodnota polohy externiho snimace polohy pfi nabézné hrané digitalniho vstupu [inc]

NExt_Position
Write_Position
DData

Zero_Position

1848 |hodnota polohy externiho snimace polohy pfi sestupné hrané digitalniho vstupu [inc]
1856 |zachycena pozadovana poloha servopohonu [inc]
1864 |zachycena data ze sdilené paméti TGM_Data z registru Offset; data jsou typu double (8 bytu)

1872 |skute¢na poloha servopohonu v momenté pfichodu nulového pulsu externiho inkrementalniho
snimace (Capture.Typ_ExtCapture — bit 4) [inc]

D|D|V|D| V||

[Registry COMMAND

nazev pristup | offset popis
Control RW 1920 |zapsanim cisla funkce do tohoto registru se dana funkce vykona (viz kap. 5)
Par [0-14] '\ 1928 |15 proménnych typu double pro parametry pfedavané vykonavané funkci; konkrétni vyznam

parametrl zavisi na nasledné volané funkci viozenim nenulové hodnoty do registru
Command.Control)
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