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Zadanie: Opracowac program do sterowania potozeniem watu enkodera napedzanego
silnikiem krokowym poprzez przektadnie pasowa. Program ma mie¢ mozliwos¢ zadania liczby
krokow o ile ma sie obrdci¢ wat, a takze z jakg predkoscia. Enkoder wysyta 200 impulséw na
obrét, a silnik krokowy wykonuje 200 krokdw na obrét. Zadawanie potozenia oraz predkosci
odbywac sie ma przy pomocy klawiatury funkcyjno-numerycznej HKEY. Obrét watu wykonywac
ma sie po przycisnieciu przycisku F6, wcisniecie przycisku F5 ma natychmiast przerwac
dziatanie silnika. Przycisk F4 ma spowodowac¢ doktadne, kohcowe spozycjonowanie watu
enkodera w przypadku rozbieznosci pomigdzy katem obrotu watu silnika a watu enkodera. Kat
obrotu o jaki ma sie obréci¢ wat enkodera zadawany jest przyciskiem F1 po wczesniejszym
ustaleniu liczby krokow przyciskami numerycznymi. W razie btednie wpisanej liczby krokow
warto$¢ ma by¢ resetowana przyciskiem F3. Predkos$¢ obrotu zadawana jest przyciskiem F2.

PLAN DZIALANIA

1) Podtaczy¢ PLC do zasilania oraz potaczy¢ przewodem komunikacyjnym z PC.

2) Uruchomié program WinProLadder i utworzy¢ nowy projekt dla sterownika FBs-24MC

3) Dodac sobie zaktadke Karty Stanu, w ktérej bedziemy przechowywac wartosci rejestrow i
markerow

4) Po lewej stronie w zaktadce konfiguracja systemu -> Konfiguracja we/wy, wchodzimy w
zaktadke Timery/Liczniki i wybieramy licznik HSCO. Ustawiamy dla niego tryb pracy - licznik
sprzetowy, a tryb zliczania — A/B*4, dzieki temu mamy doktadniejszy odczyt pozycji (z
360/200=1.8 stopnia robimy 360/800=0.45 stopnia). Ustawiamy tez, ze Faza A - X0,
Zerowanie - X3.

Konfiguracja We/ Wy MC vd.x
Przeznaczenie Timeny/Liczniki Przemwania sprzetowe | ztawienia wijid | ztawienia wejsc Moduby temperat
Mr. ... Funkcja
% HSCOFaza 2 HSCO H5C1 H5C2 HSC3 HSC4 HSCh H5CE HSC?
=1 HSCOFaza B | stawienie licznika spraetowego Polaryzacia licznika sprzetowego (HSC]
wa Mieprzypizane
#3 HS5C0 Zerowanie Tup pracy: Svanak maskujgcy: |Mormalna -
wd Mieprzypizane ) )
3 N!eprzypisane [lclziezsn: AfBm ﬂ Sygnat zerawania: |Marmal -
=B Mieprzypizane
=T Mieprzypizane +1 =1 '
o Mieprzppizane AR R Syanat zliczany: Mormal -
=9 Mieprzypizane £
=10 Mieprzypizane
#11 Nieprzypisane Faza b w0 - I HSC's Data Length
=12 Mieprzypizane
#13 Mieprzypisane Faza B: =1 |25.32-Bit Hardware Counter j
=14 Mieprzypizane
w15 Mieprzypizane M aska il
i PSOOPLS Zerowanie ®3 -
1 FsO0DIR
T2 Mieprzypizane
T3 Mieprzypizane
a4 Mieprzypizane
Al Mieprzypizane
TR Mieprzypizane
Y7 Mirnrzunizane
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5) Teraz podtgczamy przewodami wyjscia naszego enkodera do wejs¢ PLC. Wyjscie A
enkodera tgczymy z wejsciem X0, a wyjscie B z wejsciem X1.

6) Podtgczmy tez przewody do wyjs¢ silnika krokowego. Wyjscie DIR potagczmy z wyjsciem Y1
sterownika, natomiast wyjscie CK z wyjsciem YO sterownika.




7) Podobnie jak wczesniej, nalezy teraz skonfigurowac wyjscia sterownika Y0 i Y1, jako
»Szybkie” wyjscia moggce wysytac sygnaty o wysokich czestotliwosciach. Robimy to w
zaktadce Konfiguracja We/Wy -> Ustawienia wyjs¢

Konfiguracja We/Wy MC vd.x *
Przeznaczenie Timery/Liczniki Przenwania sprzetowe Ustawienia wyjsé | Ustawienia wejsc Moduby temperaturowe | Wejicia analogowe [41] Mo ¢ | »
ML, ke ‘Wivigcia podtrzympwane HSFSO
0 HSCOFaza &
=1 HSC0Faza B PS00 (Y01} YO-PLSYT-DIR =
e Mieprzypizane
®3 HSCOZerowanie W2 PS01 [Y243): Mieuzywane -
wa Mieprzypizane 3 —
ig :!eprz}lp!sane $é FSO2 [v4-5]): Mieuzpwane -

ieprzypisane ) —
H7 Mieprzypisane Y6 PS03 [YE-7): Higuzyware -
] Mieprzypizane $g
®3 Mieprzypizane Pl J
bl Mieprzypizane $1SD plalvERE e
=11 Mieprzypizane w11 Wiigcia -7 Mormalna -
w12 Mieprzypizane w1z L
w13 Hispraypizane ¥13 Wiygcia 23 Momalna hd
x4 Mieprzypisane Y14 g ’—L|
w15 Niepraypisane NN ‘Wgcia rd-vs Mormalna
----------- e Y15 Whiscia¥6Y7  [Nomaha =]
Y0 PSO0PLS Y17
1 PSO0.DIR Y18
e Mieprzypizane S
3 Mieprzypizane
rd Mieprzypizane
Nl Mieprzypizane
B Mieprzypizane
s Mirnrrunizane
o Ok | K Anuluj |
8) W pierwszej linijce programu wstawiamy funkcje FUN93 , w ktdrej zadeklarujemy jakie
wartosci maja miec¢ rejestry przechowujgce dane z enkodera.
Reset rejestru R4096 przechowujacego liczbe impulsow encodera
NOO0 Mlg.;ff-l 930 . HSCTW
pi erwlszy
skan H5CO
v
Funkcja X
N [ St narast(alt+P) " OF |
93 . HSCTW T
=R »
? Pomoc
ChE HsCo » 4
D ov »
Symbol drabinkowy Argument
5 :Dane Zrodtowe do zapisu
CM : Mumer szybkiego licznika sprzetowego do zapisu
Wejéc_ie _ 0: HSCO lub HST1
sterujgce 1: HSC1 lub H5T2
2:HSC2 lub HST3
3 HSC3 lub H3T4
4. HSTA
D : Cel zapisu (gdzie: 0 oznacza wartosc biezaca (CV), 1 oznacza wartosé
zadana (PV))
9) Poniewaz chcemy, zeby rejestry przechowujgce dane enkodera zaczynaty zliczanie od

wartosci 0 po wtgczeniu programu (uruchomieniu PLC) w NOOO dodamy marker M1924,
ktory daje impuls tylko w momencie pierwszego uruchomienia PLC.




NOO1

3. Sygnaly impulsowe

komunikacyjnego 1

M1920 Impuls zegarowy 0.01s —
M1921 | Impuls zegarowy 0.1s ® ’_RUN J
M1922 | Impuls zegarowy 1s STOF— T(M1920)=0.01S
M1923 Impuls zegarowy 60s [©) 1 ‘ T(M1921)=0.1S
- T(M1922)=1S
M1924 | Poczatkowy impuls (pierwszy skan) @ T T(M1923)=608
|
Do L
Mi925 | Impulsy zegara skanowania @ M1924 !
Mio2s | =0, PLC pracuje w trybie STOP |
=1, PLC pracuje w trybie URUCHOM M1925w t jest czasem skanu
«0: CTS Prawda (WL)
M1927 | Status wejscia CTS portu

«1:CTS Falsz (WYL)

» Kiedy do potgczenia z drukarkg lub modemem wykorzystywany
jest port komunikacyjny 1, do okreslenia tego, czy drukarka
lub modem jest gotowy moze postuzy¢ ten sygnat oraz timer.

10) Wpiszmy do Karty Stanu rejestr R4096 wyswietlajacy aktualna wartos¢ enkodera, w celu
monitorowania jego wartosci (czy mierzy kat obrotu oraz czy zostat zresetowany).

Nr rejestru Funkcjonalnosé
R4096 Aktualna wartos¢ miodszego stowa HSCO
R4097 Aktualna wartosé starszego stowa HSCO
R4098 Nastawa miodszego stowa HSCO
R4099 Nastawa starszego stowa HSCO

11) Teraz w NOO2 wprowadzamy funkcje FUN92 odpowiadajgca za odczyt danych z
enkodera i zapisywanie wartosci w rejestrach. Jezeli wejscie sterujgce ,EN” =1 lub
zmieni sie z 0>1, funkcja odczyta wartosc¢ biezgcg enkodera (CV) z HSC o numerze
okreslonym przez CN i zapisze ja w odpowiadajgcym temu HSC rejestrze CV (np.
warto$é biezgca (CV) w HSCO zostanie odczytana i zapisana w DR4096.

Przpisanie wejsc encodera do X0, X1, X3 oraz A/B 4 - 800 impulsow na obrot

92—
KNW
HSCTR HSCO

12) Zeby operowaé na danych enkodera z rejestru R4096 przepiszemy je do rejestru D100
uzywajac funkcji FUNO08. Od teraz rejestr D100 przechowuje liczbe catkowita
odpowiadajgca liczbie impulséw wystanych przez enkoder. Nastepnie, aby méc
wykonywac¢ przeksztatcenia matematyczne tej wartosci musimy zamieni¢ zmiennag
catkowitg (Integer) z rejestru D100 na zmienng przecinkows (Float) i zapiszemy ja w
rejestrze D110, co zostato zrealizowane przez funkcje FUN200 w linii NOO3.




NO02Z

NOO3

NOO4

NOOS

08. MOV
EN-| s : R4096
D : D100
200, I->F—
end s : D100 L ERR—
D : D110

13) Przeliczmy wiec liczbe impulséw z D110 na kat obrotu i zapiszmy te wartos¢ w rejestrze

D120. W tym celu skorzystamy z funkcji mnozacej FUN204. Poniewaz 360 stopni
dzielimy na 800 impulséw, 1 impuls odpowiada katowi 0.45 stopnia (360/800=0.45).
Dlatego wartosci D110 mnozymy przez 0.45, co realizuje linia NOO4.

Przeliczenie impulsow na kat i zapisanie jego wartosci w D120
360,/800= 0,45

204. FMUL
D110 ERR—

0, 44999999

D1zo

14) Teraz mozemy obliczy¢ liczbe obrotéw jakie zostaty wykonane przez enkoder. Dzielac
liczbe impulséw jakie zliczyt enkoder z rejestru D110 przez liczbe 800 impulséw jakie
przypadajg na jeden petny obrét (360 stopni) ostrzymy wtasnie liczbe obrotéw watu
enkodera (lub jej utamek przy niepetnym obrocie). W tym celu skorzystamy z funkcji
dzielgcej FUN205, gdzie D110 jest dzielone przez 800, a wyniki zapisany jest w D130.

205.FDIV
D110 ERR—

15) Teraz zajmiemy sie odczytem z klawiatury funkcyjno-numerycznej. W tym celu uzyjemy
funkcji FUN77. Klawiatura jest podtgczona do wejsé X6, X7, X8 i X9 oraz wyjscia Y6, Y7,
Y8, Y9, dzieki czemu tworzy uktad multipleksowany 4x4 obstugujacy 16 klawiszy.

IM : Poczatkowy punkt wejsciowy do skanowania przyciskow

0T : Poczatkowy punkt wyjSciowy do multipleksowego skanowania

~7 7D HKEY—— Aktywny przyciskow (4 punkty)
Wejscie | IN : | NKP praveisk
SR oT NUFMEYCEINY | 1y - Rajestr do zapisu wprowadzonych liczb
’ L Frp Akbwry
D: praycisk KL : Poczatkowy przekaznik stanu praycisku
funkeyjny
KL :
WR . WR : Rejestr roboczy; nie moZe byC ponownie uzyty

D moze taczyc sie zV, Z, P0~P9 w celu zastosowania adresowania
posredniego




Rejestr do zapisu wprowadzonych liczby ustalamy jako R10. Marker MO bedzie aktywny
kiedy wprowadzona liczba bedzie miata na koncu cyfre 0. Rejestr roboczy ustawiamy na
DO.

Pobieranie danych z klawiatury HKEY

Klawiatura jest podtaczona na X6, X7, X8, X9 oraz na wyjsciach ¥e&, Y7, Y8, Y3
wartosci liczbowe zapisywane sa w rejestrze D10

Jesli w rejestrze D10 mamy liczbe, ktora kofAczy sie na 0 to MO jest ON
wWyjscie NKP jest ON kiedy mamy przycisniety numeryczny klawisz

wyjscie FKP jest ON kiedy mamy przycisniety Tunkcoyjny klawisz

Markery M10-M15 odpowiadaja klawiszom funkcyinym

NOOS 77 HKEY: Ma
EN—| IN: W6 LNKP— ¢
oT: Y6
D : R10 FFKP-]
KL: MO
WR Do

Jesli ktérys z przyciskdw numerycznych bedzie aktywny marker M8 bedzie zatgczony,
natomiast jesli wcisniemy przycisk funkcyjnym, marker M9 stanie sie aktywny. Markery
M10-M15 odpowiadajg klawiszom funkcyjnym.

M10 - klawisz F1
M11 - klawisz F2
M12 - klawisz F3
M13 - klawisz F4
M14 - klawisz F5
M15 - klawisz F6

16) Nadajmy przyciskowi F3 funkcje resetowania warto$ci numerycznej wpisanej w rejestrze
R10.

I 12 . . . . . . . . . . {

] | EN
F3_RST R5T R10

wartosci

NOO9

17) Nadajmy klawiszowi F1 funkcje przypisania wartosci z rejestru R10 jako wartos¢
predkosci silnika w rejestrze RO.

NOLO M1 08. MOV
| | EN- s R10
F1_PREDK
osc D : RO

18) Nadajmy klawiszowi F2 funkcje przypisania wartosci z rejestru R10 jako liczbe krokéw z
rejestru R2, ktére wykonaé ma silnik.

WOL11 M1l 08. MOV
| | EN s : R10

10
F2_KROKI

19) W tym miejscu dobrze bedzie uzupetnié Karte Stanu o istniejgce, i o uzywane w
przysztosci zmienne oraz rejestry.



Adres |Status lWartos’é |Adres |Slatus lWartos‘é .
R4036  Catkowity0
D110 Catkowity0
D120 Catkowity 0
D130 Catkowity0 D200 Catkowity 0
D210 Catkowity 0
D220  Catkowity0
D225  Catkowity0

RO
R2 Catkowity 0

M100  Zakgcz OFF
M101  Zakbacz OFF
M102  Zakacz OFF
M102  Zakbacz OFF
M200  Zakbacz OFF

R10 Catkowity 0 M1941 Zakacz OFF
M0 Zatgez OFF

10 Zatgcz OFF R4036  Catkowity 0
111 Zakgez OFF R4037  Catkowity 0
M12 Zaktgcz  OFF R4038  Cablkowity 0
113 Zatgez OFF R4099  Cabkowity0

W14 Zakgez  OFF
M15 Zakgcz  OFF
M100  Zakacz  OFF D10 Cabkowity 0

20) Teraz zdefiniujemy parametry naszego silnika krokowego. W tym celu po lewej stronie
rozwijamy drzewko zaktadki Edycja tabel -> Tabele parametrow serw. Klikamy PPM i
tworzymy Nowa tabele. Nazwe tabeli nadajemy np. ,,Parametry silnika krokowego”, a
adres startowy wpisujemy R1000.

Edycja tabeli X
“Whasciwosci tabeli
Typ tabeli | Tabela parametiéw serwa =]
Mazwa tabeli |Parametry silnika krokowego

Adres startowy tabeli  [R1000]

Fozpigtosétabeli & Przydzielana dynamicznie

o EEpme | {Jednostka: WORL
-
-
Opis
o OK | XAnquj|

W nowej tabeli w Pozycji 0, ustawiamy jednostki —wybieramy impulsy. W pozycji 1 wybieramy ile
impulséw trzeba wystaé do naszego silnika, zeby wykonat jeden obrét, zgodnie ze specyfikacja
producenta jest to 200 impulséw/obrdét. W pozycji 4, ustawiamy predkos¢ maksymalng silnika
800 krok/sek — sprawdzone eksperymentalnie. W pozycji 5 ustawiamy predkos¢ rozpedzania sie



silnika i hamowania silnika na 50 krok/sek. W pozycji 8 ustawiamy czas przyspieszania i
hamowania na 1000 [ms].

Tabela parametréw serwa - [Parametry sinika krokewego] n
=
F.alkulatar(C) Ustam(5)
R1000 0.Jednostk lm 1013 10 Kompensacia ruchu + ’07 Ps
R1001 1.Imp/obr [16bit): 200 R1014 11 Kompenzacja ruchu - : ,07 Pe
DR1002 2.Dystans/obi16bit) W R1015 12.Czas opdénienia : lui ne
R1004 3.Dokbadnoié pozycjonowania: m R1016 13.Czas interpolacii ,07 e
DR1005 4.Maksymalna predkoge: 800 DR1017 14.Imp/obr [32bit): ,ui
DR1007 5 Predkodt poczgtkukofica: |5[|7 R1019_LE 15 0'\wWeifcie bazuigce : ,W
R1009 E. Predkost pekzania: 200 R1019 HE 15 1\wWejcie zakresu: ’W
Rimin 7.K.ompenzacia luzu; lzui Pe R1020_LE 15 2'weicie PGO: W
R1011 8.Czaz przyspieszenialopoznienia; W e R1020_HE 15 3\Wyiicie zbazowania: ’W
R1MZ_LE 9 0.Kontrola kierunku lm‘ DR1021 16.Pravimii pozycie po zbazowaniu: ,ui Fe
R1MZ_HE 3 1.Kierunek bazowaria: IW‘ R1023 17 Liczba zliczer PGO ,17
Dostepne: 2840 stéw({Auto) Uzyte: 24 stéw Pozycja: R1000-R1023
L staw dampsine o Ok | X Aru |
Predkos¢

Parametr 4: Pred. maksymalna

Predkos¢ robocza

Parametr 5
Predkosc¢ startu/

[

[

\

\

\
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\

\

\

\
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\

\

\

\

) ‘ Czas

konhca \
Parametr 8 Parametr 8

lub —
Czas przyspieszenia/ Parametr 12

opdéznienia

21) Teraz zdefiniujemy sobie dwa rodzaje ruchu silnika krokowego. Po lewo w drzewku
znajdujemy zaktadke Tabele programow serw, klikamy PPM i wybieramy Nowa tabela.
Nazwe tabeli wpisujemy ,.Jazda robocza”, a adres startowy tabeli ustawiamy na R1500.
W oknie, ktére sie pojawi klikniemy okienko Dodaj i tworzac w ten sposéb nowa
komende ruchu.



Edycja tabeli X

Whasciwosc tabeli

Typ tabeli ‘Tabela plogramu pojedynczego serwa vl

Nazwa tabeli ‘Jazda robocza

Adres startowy tabeli  [R1500)

Rozpietosctabeli & Przydzielana dynamicznie

O Sitywna
-
-
Opis
v OK | X Anunj |

Predkos$¢ silnika ma by¢ pobierana z rejestru RO. Mamy do wyboru 3 rodzaje ruchu: DRV -
silnik startuje i zatrzymuje sie z predkoscig startu/konca ustawionej w Tabeli
parametrow serwa. Zastosowanie DRV spowoduje, ze kolejne wprowadzone ruchy
beda po sobie nastepowac (kolejne kroki programu pozycjonujgcego) w taki sposéb,
ze pomiedzy nimi bedzie dochodzito do rozpedzania/zwalniania z predkoscia
startu/konca. DRVC - ruch ciagty, ktory rozni sie od ruchu DRV tym, ze zamiast
wywotywania kolejnych ruchdw jeden po drugim, nastepuje ptynne przejscie z jednej
zadanej predkosci na kolejng. Mozna wywotaé¢ maksymalnie 8 kolejnych ruchéw
DRVC, przy czym ostatni ruch musi by¢ ruchem DRV. DRVZ - ruch, w ktérym
wybieramy jeden z 3 trybéw: MDOQ: Bazowanie na wejsciu DOG (z tabeli parametréw
serwa), polegajgce na najechaniu na czujnik wejscia z predkoscig RO, zwolnieniu do
predkosci petzania (z tabeli parametréw serwa) i kontynuowaniu ruchu w tym samym
kierunku az do ,przejechania za czujnik” — stanu opadajgcego na wejsciu. MD1:
Bazowanie na wejsciu DOG (z tabeli parametréw serwa), polegajagce na najechaniu na
czujnik wejscia z predkoscig RO, zwolnieniu do predkosci petzania, zmianie kierunku
ruchu na przeciwny i ,zjezdzie z czujnika” — stanu opadajgcego na wejsciu. MD2:
Bazowanie polegajgce na zliczaniu impulséw z wejscia PGO do wartosci Liczba
zliczen PGO (z tabeli parametréw serwa).

ADR to ruch relatywny, ktéry odpowiada na polecenie ,przesun sie od biezgcej pozycji
o zadang wartos¢”. W ramach tego trybu dostepne sg trzy pod-opcje wykonania: ,+":
ruch w kierunku dodatnim, ,-": ruch w kierunku ujemnym, [puste pole]: wartos¢ z
rejestru zadanego dystansu jest odczytywana ze znakiem, ktéry definiuje kierunek
ruchu. ABS to ruch absolutny, ktéry odpowiada na polecenie ,przejdz do konkretnej
pozycji absolutnej”. Ten tryb ruchu jest zazwyczaj wykorzystywany po wczesniejszym
bazowaniu osi.



W naszym przypadku ustawiamy DRV ADR [puste pole] R2 Ps, tzn., silnik ma sie
obréci¢ o wzgledny kat odpowiadajgcy liczbie impulséw z rejestru R2, rozpedzajac sie
z predkosci startu/konca 50 krok/sek w czasie 1000 ms do predkosci z rejestru RO.

W okienku ,Czekaj na” mamy kilka opcji do wyboru: WAIT TIME - warto$¢ z pola obok
okresla czas pauzy po wykonaniu ruchu, zanim przejdzie do kolejnego. Jednostkg jest
10 ms, a warto$¢ moze by¢ wpisana jako stata lub pobrana z adresu rejestru. WAIT —
w polu obok wpisuje sie adres zmiennej dyskretnej. Po zakoriczeniu ruchu program
bedzie czekat na pojawienie sie stanu wysokiego na wskazanej zmiennej dyskretnej,
zanim przejdzie dalej. EXT — w polu obok wpisuje sie¢ adres zmiennej dyskretnej. Jesli
podczas wykonywania ruchu pojawi sie stan wysoki na wskazanej zmiennej
dyskretnej, ruch zostanie przerwany. Jesli ruch sie zakornczyt, a stan wysoki na tej
zmiennej nie pojawit sie, program przechodzi w tryb WAIT (musi pojawic¢ sie stan
wysoki, aby program kontynuowat). MEND - koniec programu pozycjonujacego.

8

= el
Kalkulator(C) Ustaw(S)

Komendy ruchu

Krok | Predkosc | Akcjaruchu Czekajna | Idzdo m
1 SPD RO DRy ADR. . R2Ps MEND Wstaw
Edytu)
Usufi

_Dogoy |

Dostepne: 2340 stéw(Auto) Uzyte: 11 stéw Pozycja: R1500-R1510 Q

< ok | X Anul |
Komenda ruchu > ‘

Predkose: RO|
Ruch: DRV  ~|aDR ~| ~|R2 Ps +|
Czeka) na: MERD v

V' 0K | X Anulyj |

Ruch Jazda robocza jest ruchem podstawowym majacy za zadanie wykonac¢ obrét silnika o
zadang w rejestrze RO liczbe krokéw. Jednakze, ze wzgledu na obecnos$é potaczenia watu
enkodera i silnika gumowym paskiem o przekroju prostokatnym, moga pojawic sie
niedoktadnosci pomiedzy katem obrotu watu silnika a watu enkodera. Niedoktadnosci te sg
wynikiem kwadratowego przekroju gumowego paska, ktéry podczas obracania sie potrafi sie
skreci¢, co wptywa na rozbiezno$¢ pomiedzy kgtami obrotu. Te mate rozbieznosci beda
kompensowane przy pomocy drugiego zdefiniowanego ruchu nazwanego Dojazd do zadanego
kata. Stworzmy wiec nowa tabele w zaktadce Tabele programow serw i nazwijmy jg ,,Dojazd do
zadanego kata”, adres startowy tabeli ustawmy na R1600. Dodajmy ruch, w ktérym predkos¢
bedzie 30 krok/sek, a liczba krokéw pobrana zostanie z rejestru D225.




Edycja tabeli %
Wascwosc tabel

Typ tabeli

ITabeIa programu pojedynczego senwa j
Nazwa tabeli IDaiazd do zadanego kata
Adres startowy tabeli  [R1600

Rozpigtodétabeli & Przydzielana dynamicznie
™ Sztywna
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22) Teraz nalezy wywotac¢ parametry silnika ktére wprowadziliSmy w programi przy pomocy
funkcji FUN141.

"
NO12 |

ERR—

23) W kolejnym kroku wywotamy funkcje, ktéra bedzie miata za zadanie obréci¢ silnikiem
zgodnie z ruchem zdefiniowanym przez Nas jako ,,Jazda robocza”. W tym celu
skorzystamy z FUN140. W bloczku ustawiamy Ps na wartosci 0, ktéra odpowiada



szybkim wyjsciom impulsowym Y0 i Y1. Parametr SR ustawiamy na wartos$ci rejestru
R1500, w ktérym zdefiniowaliSmy nasz ruch ,,Jazda robocza”. Adres roboczy rejestrow
WR ustawiamy na np. R3000. Przyciskiem F6 rozpoczniemy ruch, ktéry bedzie mozna
przerwac przyciskiem F5. Kiedy silnik wykona ruch zgodnie z definicja ,,Jazda robocza”
na wyjsciu marker M101 zataczy sie.

NO13 M5 ) ) ' ' ~140. HSPSO-
S EN- Ps: 0 LacT—
F6
SR: R1500
—PAU4 WR: R3000 FERR—
M4 ) ' ' ) M101
l BT LON—(
F5 wykonano
obrot

24) Kiedy obrét zostanie wykonany zresetujmy wartos¢ markera M15, ktory przechowuje
informacje, ze przycisk F6 zostat wcisniety.

e MioL . . . . . . . . .
1 EN
wykonano RST M15
obrot F6

25) Teraz wykonamy kilka obliczen matematycznych. Zaczniemy od zamiany liczy catkowitej
przechowywanej w rejestrze R2 na liczbe zmiennoprzecinkowa i zapiszemy ja w R20.

NO16 | —200.I->F—
: R2 ERR—

Nastepnie obliczymy na podstawie zadanej liczby krokéw R2, ile obrotéw ma zostac¢
wykonanych przez silnik, co opisuje rownanie R20/200=D200, bo 200 to liczba krokéw na peten
obrét. Wynik tego dzielenia zapiszemy w rejestrze D200. Funkcja dzielenia to FUN205.

NO17

205.FDIV
EN—- 5sa: R20 FERR—

Sb: 200

26) Obliczmy jaka jest réznica pomiedzy wartoscig obrotéw wykonanych przez silnik a tych
wykonanych przez enkoder. W tym celu przy pomocy funkcji odejmowania FUN203
odejmiemy liczbe obrotéw enkodera zapisanag w rejestrze D130 od wartosci obrotow
jakie zostaty zadane do wykonania silnikowi w D200. Wynik réznicy zapiszemy w
rejestrze D210.

—203. FSUB—
D200 ERR—

D130

D210

27) Majac réznice obrotu zadanego silnikowi a zmierzonego przez enkoder, nalezy przeliczyé
ja na liczbe impulséw jakie nalezy wystac silnikowi, aby wat enkodera osiggnat wartos¢
obrotéw, ktére zostaty przez nas zadane. W tym celu nalezy pomnozy¢ wartos¢ D210



NO19

NO20

przez liczbe 200 krokéw na obrét, korzystajgc z funkcji FUN204. Nastepnie nalezy te
wartos¢ zamieni¢ z wartosci zmiennoprzecinkowej na catkowitg.

EN—

sa:

Sh:

204.FMUL
: D210

200

FERR—

EN—

FERR—

28) W kolejnym kroku nakazemy, zeby silnik obrécit sie o brakujaca liczbe obrotow, tak aby
enkoder wykonat zadang liczbe obrotow. W tym celu wywotamy funkcjg FUN140 ruch
zdefiniowany przez Nas jako ,,Dojazd do zadanego kata”. Dojazd ten ma nastgpi¢ po
wcisnieciu przyciski F4, ale tylko po wykonaniu sie Jazdy roboczej, czyli marker M101
jest aktywny. Parametr Ps ustawiamy na 0, a SR na rejestr R1600 odpowiadajacy
ruchowi ,,Dojazd do zadanego kata”. Kiedy brakujaca liczba krokéw zostanie wykonana,

M200 M13 M101
—1/ [ EN-
wykonano Fs4 wykonano
dojazd obrot

marker M200 zatgczy sie.

—PAUA

M14
1

I
FS

BT

Ps:

SR:

WR:

140.HSPSD
1]

R1600

R2600

LACT-

FERR—

29) Kiedy marker M200 jest aktywny ma on zresetowa¢ dziatanie przycisku F4, zresetowaé
marker M101 przechowujacy informacje o wykonaniu ruchu ,,Jazda robocza”, a takze
przy pomocy funkcji FUN93, ustawi¢ ma obecng wartos$¢ potozenia zmierzong przez
enkoder na wartos¢ 0 (zresetowac go). W tym celu ustawiamy Sna 0, CN naHSCOiD na
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S : Dane zrodiowe do zapisu

CN : Numer szybkiego licznika sprzetowego do zapisu

0: HSCO lub HST1
12 HSC1 lub HST2
2: H5C2 lub H5T3
3:HSC3 lub HST4
4: H5TA

Wejscie

sterujzce

D : Cel zapisu (gdzie: 0 oznacza wartosc biezacg (CV), 1
oznacza wartos¢ zadang (PV))

30) Ponadto po czasie np. 0.1 sekundy od zadziatania markera M200 ma nastgpi¢
zasetowanie markera M14 odpowiadajgcego przyciskowi F5 majacego zatrzymac kazdy
ruch silnika. W tym celu nalezy skorzysta¢ z czasowki T1 oraz pomocniczego marker
M201, ktérego wartos$¢ na koniec réwniez nalezy zresetowac.

ND23 M200 ' ' ' ' —.015—— M201
I EN LTUP——( »—
wykonano T1 10
dojazd
NOZ4 M201
I EN-
SET M14
F5
EN]
RST M201

Podczas opracowywania tego ¢wiczenia bardzo przydatne byty informacje dotyczace
programowania sterownikéw FATEK zawarte na stronie www.multiprojekt.pl.

SPRAWOZDANIE

W sprawozdaniu prosze zawrzec zdjecie uktadu oraz screen program PLC
wraz z komentarzami, co realizowane jest w poszczegdlnych liniach kodu
oraz parametry jakie zostaty ustawione. Na koniec nalezy napisac swoje
obserwacje, spostrzezenia i wnioski z tego jak dziata uktad oraz
opracowany program.



