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Oprogramowanie Motion Studio

Skrocona instrukcja uruchomienia
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1 Niezbedne elementy
® Serwosterownik Leadshine
® Silnik
® Przewody
» Kabel zasilajgcy silnika
»  Kabel sprzgzenia zwrotnego enkodera
» Kabel do konfiguracji oprogramowania
® Oprogramowanie (Motion Studio)

2 Wprowadzenie

Motion Studio to darmowe oprogramowanie umozliwiajace tatwe uruchomienie serwonapedoéw Leadshine.
Oprogramowanie to umozliwia uzytkownikowi modyfikacj¢ parametrow serwonapedu, regulacje wydajnosci,
uruchomienie probne, monitorowanie stanu i tak dalej.

Motion Studio obecnie obstuguje tylko interfejs: Modbus RTU przez RS232

2.1 Instalacja Motion Studio

Uwaga

Nie zalecamy uzywania folderéow C:\Program lub C:\Program Files jako folderu docelowego, poniewaz te
Sciezki wymagaja uprawnien administratora. Poniewaz instalator automatycznie uruchamia aplikacje po jej
wypakowaniu, uruchomi jg w trybie podniesionych uprawnien, co sprawi, ze pliki tworzone przez Motion
Studio bedg dostgpne tylko dla uzytkownika z uprawnieniami administratora.

Warunki:
CPU: powyzej 1.5 GHz
RAM: powyzej 256 M
Pojemno$¢ dysku twardego: powyzej 10 G
Wyswietlacz: rozdzielczos¢ 1024*768, kolory 24 bity

Kroki:

1. Pobierz plik ZIP programu Motion Studio dostgpny na naszej stronie internetowej oraz plik sterownika
USB .

2. Wybierz folder docelowy i rozpakuj pliki ZIP.

3. Zainstaluj sterownik USB zgodnie z systemem operacyjnym swojego komputera, jesli jest to konieczne.
Kliknij kolejno "Menedzer urzadzen", "Porty (COM i LPT)", "Leadshine driver” (Sterownik
Leadshine), nastgpnie "Update driver” (Zaktualizuj sterownik).
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File Adion View Help
e 2m Em®E BX®

& Computer Management fLocal) [ v /& U1-20210417KGHK Actions
v I system Tools W Audio inputs and outputs
@ Task Scheduler @ Batteries Deicabierigar =
ll event Viewer 0 sietooth More Adtions 4
) Shared Folders @ Camenss
& Local Users and Groups. B Computer
() pecformance = Disk drives
2 Il Disploy adaptors
v B Storage | T
£ Disk Management 8% Human Interface Devices
s Services and Applications 2 Keyboards
@ Mice and other pointing devices
T Monitors
& Network adapters
VR_Leadshine Driver (COM10)
P Print queves [Updste grver ]
7 Printers Disable device
[ Processors

Y Security devices. Uninstall device

Scan for

1 Software devices

& Sound, video and game con Properties
S Storage controllers

B Systom devices

§ Universal Serial Bus controllers

§ USB Connector Managers

Launches the Update Driver Wizard for the selected device.

Kliknij “Browse my computer for drivers” / "Przegladaj moj komputer w poszukiwaniu sterownikow"

How do you want to search for drivers?

- Search automatically for drivers
Windows will search your computer for the best available driver and install it on
your device.

- Browse my computer for drivers
Locate and install a driver manually.

Cancel

Przeszukaj sterowniki w lokalizacji z folderem "USB_Driver", w ktérym umiesciles$ aplikacje, a
nastepnie dokonaj aktualizacji sterownika

Browse for drivers on your computer

Search for drivers in this location:

l C:\Users\Administrator\Desktop\USB_Driver} | >

Include subfolders

| Browse...

- Let me pick from a list of available drivers on my computer
This list will show available drivers compatible with the device, and all drivers in the same
category as the device.

Cancel

2.2 Deinstalacja

Aby usuna¢ instalacje, ktorej juz nie potrzebujesz, wystarczy usungé¢ odpowiadajacy jej folder.
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2.3 Aktualizacja
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Aby zaktualizowac¢ Motion Studio, wystarczy zainstalowaé¢ nowa wersj¢ w nowym folderze.

3 Impuls JOG
3.1 Podlgczenie serwonapedu i Motion Studio

Uwaga

Zanim klikniesz przycisk Potacz, upewnij sie, ze:
1. Kabel RS232 zostat podiaczony pomiedzy napedem a portem USB komputera.
2. Naped zostat wigczony.
Silnik nie jest potrzebny do poditaczenia do napedu, jesli uzytkownicy chea tylko zmieni¢ parametry, a nie

dostrajac.

1. Kliknij “Motion Studio.exe

gléwne pokazane ponizej.

@ Mation Studio Yerl 313
Sywem Funclom  Largesge  Tooh

neEeao
[
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i
g

24 o8

Moot
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, @) MotionStudio.exe

aby uruchomié program, wyswietli si¢ okno

) -

ﬂmm:
‘ leassree

Email tochiloadshine com

Na gorze gldéwnego okna mozna uzyska¢ dostep do gléwnych funkcji:

Przycisk Opis Funkcja
Com“? Po}qcze?nle . Podtacz lub odiacz sterownik
m connection komunikacyjne
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Parameter Zarzadzanie Wyswietl wszystkie parametry wraz z ich warto$ciami i
@ Manage parametrami zmodyfikuyj je.
. Wyswietl wszystkie obiekty w stowniku obiektéw wraz z
Object Stownik obiektow | ich warto$ciami i zmodyfikuj je
g Dictionary yhikuy je.
Run Testing Uruchom Probne uruchomienie silnika.
testowanie

©

Wyswietlaj wartosci obiektow w stowniku obiektow w

Wave Show Oscylogram .
czasie

Informacje o

Alarm Info .
alarmie

Wyswietl informacje o alarmie.

e

Po lewej stronie okna gléwnego widoczne jest drzewo funkcji.

e[| Driver
El ----- Setup Wizard
El ----- Configuration
ET ----- m Performance Adjustment

El ----- 3 Running

Elﬁ EtherCAT
w--SAN canopen

Na dole gléownego okna mozesz monitorowac¢ gléwny stan napedu za pomoca Motion Studio. Kolor
"zielony" oznacza stan normalny, a kolor "czerwony'" oznacza stan nietypowy lub awaryjny.

Comm: Komunikacja: Tryb gotowosci (czerwony) lub Tryb online (zielony).

Servo: Serwo: Wytaczone (czerwone) lub Wiaczone (zielone).
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Alarm: Inne informacje o alarmie (czerwone) lub Brak (zielone)

3. Kliknij ikon¢ m , Zobaczysz okno “Comm Connect “ (Polaczenie Komunikacyjne), jak pokazano
ponizej. Wybierz odpowiedni port komunikacyjny i predkos¢ transmisji (baud rate), aby rozpoczaé
potaczenie.

Uwaga: Zalecamy wybranie portu komunikacyjnego COM10. Predko$¢ transmisji (baud rate) ustaw na
adaptacyjna (zaznacz okienko Adaptive baud rate).

Comm Connect [y

Online Mode | Offline Mode |

Communication Mode | |[RS232 -

Communication Port [COM1 | [ Refresh
Baudrate 32400 Connect

Series

Drive model

Motor Model

Ports

Firmware

Y )
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4. Kliknij ikong ,,Connect” w celu polaczenia. JeZeli potaczenie jest udane wyswietli si¢ okno jak ponizej :

Parameter Manage = |8 »S@
]

O W @ @ & K ®

Parameter Number Number Name Value Min Max Default Unit Remark *

Pr0.Basic Setting Pr0.00  Model following control 1 0 32767 1 0.1Hz None

Pr1.Gain Adjustment )

Pr2 Vibration Restrain Funci | Pr0-01 Control mode 0 0 10 0 - valid after

Pr3.Speed, Torque Control || Pr0.02 Real-time auto-gaintu... 2 0 2 0 — None |E

Pr4.I/F Monitor Setting Pr0.03  Stiffness at real-time a... 70 50 80 70 - None

PrS.Extended Setup Pr0.04 Inertia ratio 250 0 10000 250 % None

E:g?g:g?; Séztnulﬁ g Pr0.05 Command pulse input... 0 0 1 0 - None
Pr0.06  Command rotationdir... 0 0 1 0 - valid after
Pr0.07 Command pulse input... 3 0 3 3 - valid after
Pr0.08 Command pulse coun... 10000 0 32767 0 Pulse valid after
Pr0.09 1st numerator of elect... 1 1 32767 1 — valid after
Pr0.10 Denominator of electr... 1 1 32767 1 -- valid after
Pr0.11 Output pulse counts p... 2500 1 2500 2500 Plrev  valid after
Pr0.12  Reversal of pulse out... 0 0 1 0 - valid after
Pr0.13  1sttorque limit 300 0 500 300 - None
Pr0.14  Position deviation exc... 200 0 500 200 0.17rev  Encoderu
Pr0.15  Absolute encoder setup 0 0 2 0 - None
Pr0.16  External regenerativer... 10 10 500 50 Q valid after
Pr0.17  Regenerative discharg... 100 10 5000 50 w valid after
Pr0.18  Vibration suppresstion... 0 0 1000 10 Pulse  Encoderu
E)r(‘l 10 Minrncaicmin inhihitinn n = n 1innn in f"l 1D Cnnndar:

Jesli potaczenie nie powiedzie si¢, upewnij sie, ze wszystkie kable sa poprawnie podlaczone, urzadzenie jest
wlaczone, oraz ze wybrate$§ wlasciwe urzadzenie 1 ustawites odpowiednie parametry komunikacji.

3.2 Zarzqdzanie parametrami

Kliknij ikone m , pojawi si¢ okno “Parameter Manage” (menadzer parametrow) jak ponizej.

Prosze zajrze¢ do instrukeji obstugi produktu w celu uzyskania szczegétowych informacji na temat
parametrow.

Ikona

Opis

Funkcja

Read
parameters file

Wezytaj folder
parametrow

Odczytaj ustawienia parametréw z folderu (pliku projektu z
komputera PC)

Zapisz biezace wartosci parametrow jako plik projektu,

Save Zapisz parametry | umozliwiajac uzytkownikom dodanie notatki przed zapisaniem, aby
' ! parameters inni uzytkownicy mogli jasno zrozumie¢ szczegdty tego projektu.
o l(ligad from Odczyt ze Odczytaj parametry ze sterownika.
E fve sterownika
Wpisz do
H Write to drive | sterownika Wpisz parametry do sterownika.
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Parameter Poréwnanie Poréwnaj réznice wartosci parametréw dwoch projektow 1 wyswietl
@ compare parametrow ja.
) Zapisz do ) o )
El Save to driver | sterownika Zapisz parametry w pamieci nieulotne;.
Reset do ustawien ) ) _ _
Factory reset | fabrycznych Zresetuj wszystkie warto$ci parametréw do ustawien domyslnych.
@ Help Pomoc Wyswietla szczegoty parametrow.

3.2.1 Ustawianie parametrow silnika Leadshine

Uwaga: Prosze ustawi¢ parametry silnika zgodnie z typem enkodera. Ustawienie parametrow silnika
wejdzie w zycie po ponownym uruchomieniu napgdu (zasilania).

Auto-setting - Ustawienie automatyczne

Jesli naped jest dopasowany do silnika serwo Leadshine z enkoderem sygnalowym szeregowym, w tym

enkoderem sygnatowym 17-bitowym i 23-bitowym, napgd moze automatycznie zidentyfikowac

parametry silnika, uzywajac opcji “read from driver” (odczytaj z napgdu) -

Manual-setting - Ustawianie reczne

Jesli naped jest dopasowany do silnika serwo Leadshine z inkrementalnym enkoderem ABZ+Hall uvw,

na przyktad enkoderem o rozdzielczosci 1000 impulsow, to po opcji “read from driver” (odczytaj z

H

napedu) bedzie konieczne reczne ustawienie parametrow silnika

1. Zamknij okno zarzadzania parametrami ,,Parameter Manage”, otworz okno konfiguracji silnika
“Configuration”—"Motor Config”, pojawi si¢ okienko “Motor and Encoder Setting” (ustawienia silnika
i enkodera).
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About

@ ElDZ CAN7030

®
Brake Config
| Limts
T atarm Limits
géb Electronic Gear Ratio
14 10 setting
EE] Position Loop
EE5] velocity Loop
F,'-:'__ Parameters List
m Performance Adjustment
‘D, Running

* Motion

? Monitor

‘,“. CANopen

p
Motor and Encoder Setting

l Motor Setting l Encoder zero correction |

I Pr7.15 Motor model input

Pr7.00 Current loop gain
Pr7.01 Current loop integral
Pr7.04 Motor rated voltage
Pr7.05 Motor pole pairs
Pr7.06 Motor phase resistor
Pr7.07 Motor D/Q inductance
Pr7.08 Motor back EMF
Pr7.09 Motor torque

Pr7.10 Motor rated speed
Pr7.11 Motor maximum
Pr7.12 Motor rated current
Pr7.13 Motor rotor interia
Pr7.14 Motor power

Pr7.17 Motor maximum

800

200

480

77

110

3000

4000

3960

220

1000

300

0.1ms

0.1v

0.01Q
0.01mH
0.1V/(1000RPM)
0.001N.m/A
r/min

r/min

0.01A
0.01Kg.cm2
w

%

OK

2. Mozesz klikna¢ pasek “Pr7.15 Motor model input” (WprowadZ model silnika ) aby wyswietli¢
rozwijane menu.

T




rd

/ 7 EIB?;H(.@M .a.

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki

System  Functions Language About

a-[fi] e2_canzo3o

@ ﬂ Setup Wizard Motor and Encoder Setting
8 ﬁ Configuration Motor Setting | Encoder zero correction
éa Control Mode
T Current Loop Pr7.15 Motor model input | |0x80 0 \5
0x29:ACM13009H2F-40-L -
@} Motor Config Pr7.00 Current loop gain | 0x2A:ACM13018H2F-40-L
g 0x33:ACM8008L2H-50-E-SS
() Brake Config Pr7.01 Current loop integral | 0x34:ACMB004L2H-50-E-SS
| Limits 0x35:ACM4001L2H-B0-L-SS
Zg AbrrLi Pr7.04 Motor rated voltage | 0x38:ACMB002L2H-50-E-SS
mLimks 0x8001:ELDMB020V36HL-A4

@ Electronic Gear Ratio Pr7.05 Motor pole pairs | 0x8002:ELDM6040V60HL-A4

‘ 0x8003:57BL180D-1000
'l 10 Setting Pr7.06 Motor phase resistor | 0x8004:ELDM6020V36HL-AS

= 0x8005.ELDM6020VIBHL-AS
2] Postion Loop Pr7.07 Motor D/Q inductance | 0x8006:ELDMG020V36HL-B4
TS Velocity Loop 0x8007.ELDM6020V24HL-B4

Pr7.08 Motor back EMF | 0x8008:ELDM4005V24HL-BS
0x8009:ELDM4010V24HL-B5
Pr7.09 Motor torque | 0x800A:ELDM4020V24HL-B5

P/ parameters List
) m Performance Adjustment

o 0xB00B:ELDMB020VASHL-AS ‘
-3 Running AL LTSS BTN | | 0x800C.ELDMB040VASHL-AS ’
1 . 0xB00D:ELDM6040V6O0HL-AS

12

g moton Pr7.11 Motor maximum | 0xB00E:ELDME060VASHL-AS

&% Monttor 0xB00F ELDMS075VAZHM-A4

o AN oo Pr7.12 Motor rated current | 0x8010:ELDM8075V48HM-A4 =
Ea0en pen 0x8011:ELDM8075V60HM-A4

Pr7.13 Motor rotor interia | 0x8012:ELDM8075V48HM-AS
0x8013.ELDM8075V60HM-AS

Pr7.14 Motor power | 0x8014:TS4633N2050E510

0x8015:Roller

Pr7.17 Motor maximum | 0x8016:ELDMB020V24GL-AS
0x8017-ELDMB020VASHL-AS 4
0x8018:ELDM6040V24HL-A5 >

3. Wybierz odpowiedni model silnika, naci$nij przycisk 'OK', aby zakonczy¢ konfiguracje
parametrow silnika.

=

-
About

System  Functions Language Tools
NEB kA
o[ ew2_canzozo =
. m Setup Wizard Motor and Encoder Setting
= ﬁ Configuration Motor Setting | Encoder zero correction ]
éa Control Mode
T Current Loop Pr7.15 Motor model input | 0x800C:ELDM6040V48HL-AS 5
) motor config Pr7.00 Current loop gain | 800 Hz
(8) Brake Config Pr7.01 Current loop integral | 200 0.1ms
b Limies
480
m A L Pr7.04 Motor rated voltage 0.1V
{é"' Electronic Gear Ratio Pr7.05 Motor pole pairs |5 -
Il 10 Setting Pr7.06 Motor phase resistor |23 0.01Q
A2 posticn Looo Pr7.07 Motor DIQ inductance | 20 0.01mH
T=] Velocity Loop
78
P/= Parameters List Pr7.08 Motor back EMF 0.1V/(1000RPM)
& Perf Adjustment Pr7.09 Motor torque | 120 0.00TN.m/A
1 m ero(mance A " Save parameter w
@& Running Pr7.10 Motor rated speed | 2000 rimin
& Motion " .
® !*; Monitor Pr7.11 Motor maximum | 4000 i Save parameters successfully!
T = 1414
5 “;'. CANopen Pr7.12 Motor rated current 0.01A
Pr7.13 Motor rotor interia 58 0.01Kg.cm2
Pr7.14 Motor power 400 w
Pr7.17 Motor maximum | 300 %

3.3 Rozpocznij testowanie

Uwaga
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Przed rozpoczgciem testowania upewnij sie, ze:
1. Silnik nie jest obcigzony.
2. Parametry silnika zostaly ustawione i sg aktywne.

Otworz okno testu silnika “Run Testing”.

#) Motion Studio Verl.3.13
System Functions  Language Tools About

nE B |o kk &

= E] ELD2_CAN7030

(- E] Setup Wizard
& B Configuration :
@£ 1) Performance Adjustment Setting
@--&3 Running Pr6.04 Jog Speeqd 300 rpm << Expand

P
Run Testing

+

- Motion
t Pr6.25 Acceleration of trial running 100 ms/1000rpm
.CAN Pr0.04 Inertia ratid 250 Mmoo

352 CANopen
Servo Enable | [[0] & =

[ Invalid External Enable

Current Position 0.0000 r

CcCcw cw

Position 1 Position 2

00000  0.0000

Pr6.21 Waiting time of 2000 ms

trial running Run
tun

Pr6.22 Cyclingtimesof 5
trial running

1. Przed rozpoczeciem testu silnika “Run”, musisz ustawi¢ odpowiednie obiekty dla samego ruchu, takie
jak: “jog Speed”, “acceleration of trial running”, “inertia ratio” (predkos¢ JOG, przyspieszenie
probnego uruchomienia, wspotezynnik bezwladnosci ) i parametry w okienku “Expand”.

Uwaga: “inertia ratio” i “Expand” - zalecamy pozostawienie na domyslnych danych, ,,Wspotczynnik

bezwladnosci” nie przekracza 300, a ,,Pr0.03” miesci si¢ w zakresie od 68 do 72. Kliknij przycisk

»~<Download” (Pobierz), aby upewnic¢ si¢, ze zmodyfikowane parametry zostana uwzglednione.

/’ Eéﬁ;ﬂil .Q.
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g n
Run Testing x|

Position
Setting

Pr6.04 Jog Speed 300 rpm I Fold >> |

Pr6.25 Acceleration of trial running Pr0.02 Real-time auto-gain 2:Position ¥
tuning
Pr0.04 Inertia ratio Pr0.03 Real-time automatic 70 hd

Tnigidity adjustment

Pr0.06 Command pulse 0
Servo Enable | (L0 5l rotational direction setup

Pr3.03 Speed command (0}
[~ ] Invalid External Enable reversal input
Current Position 32.7470 r Pr1.00 1st position loop gain | 320 0.1/s

Pr1.01 1st velocity loop gain 180 0.1Hz

oW W
CLW WY

Pr1.02 1st time constant of 310 0.1ms
Position 1 Position 2 velocity loop integration

Pr1.04 1sttime constant of 126 0.01ms
32.7469 32.7469 torque filter

Pr1.05 2nd position loop gain | 380 0.1/s

Pr6.21 Waiting time of 2000 ms
trial running Pr1.06 2nd velocity loop gain | 180 0.1Hz

Pr6.22 Cycling times of 5 Pr1.07 2nd time constant of 10000 |0.1ms
trial running velocity loop integration

Pr1.09 2nd time constant of 126 0.01ms
torque filter

Pr1.10 Velocity feed forward 300 0.1%
gain

Pr1.12 Terque feed forward 0 0.01%
gain

Pr1.15 Control mode switching | 10

2. Kliknij okienko “Servo Enable”, nastepniec mozesz uruchomic silnik.

Kliknij "CCW' (Przeciwnie do ruchu wskazowek zegara), aby uruchomi¢ silnik w kierunku
przeciwnym do ruchu wskazowek zegara. Kliknij ,,Position 1” (Pozycja 1), aby zapisaé pozycje testowa
jako limit 1.

Nastepnie kliknij 'CW' (Zgodnie z ruchem wskazoéwek zegara), aby uruchomic¢ silnik w kierunku
zgodnym z ruchem wskazowek zegara. Kliknij ,,Position 2” (Pozycja 2), aby zapisa¢ pozycj¢ testowa
jako limit 2.

Weisnij przycisk “Run” (Uruchom), aby rozpoczaé proces testowania.
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Run Testing Q&
‘ Posiﬁ&n ‘
‘ Setting
Pr6.04 Jog Speed 300 rpm << Expand
Pr6.25 Acceleration of trial running 100 ms/1000rpm
Pr0.04 Inertia ratic 250 | Download |
Servo Enable‘
["]Invalid External Enable
Current Position 32.7475 r
‘ CCwW ‘ ‘ cw ’
| Position1 || Position2 |
0.0000 32.7475
Pr6.21 Waiting time of 2000 ms
trial running B
Pr6.22 Cycling times of 5
trial running
Otworz okno “Wave Show”.
Qlotion studio verd 313 N W BN W D |
System  Functions Language  Tools About
neeofka
] ewzcumuo
€ Lo =T
#-{T) Performance Adjustment @ K
b-&3 Runing v
o woten g0ee
o & woneo [
L CANopen =02
7328

Y CH3 o pRese eueA D OTA)
|#iazen

Yo OSSR

7)328it

Capture Trigger
Trigger Source T:Velocity feedback
Tngger Mode 0Rising edge tigger
Trigger Rank 30

Sampling Frame and Precision
Single Frame and High Percision

Capture

[E . Zataduyj plik z komputera.

F\i Zapisz biezacy zapis w pliku.

1. Mozesz klikna¢ opcje w pasku po prawej stronie, aby wybra¢ menu rozwijane. Zidentyfikuj dane,
ktére chcesz monitorowaé, oraz warunki wyzwalania.
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¥l cH1
V] 32Bit
VICH2
V] 328it
VicH3
(V] 32Bit
VicHs m
vi328it
Capture Trigger
Trigger Source
Trigger Mode
Trigger Rank
Sampling Frame and Prec

Single Frame and Higl
Sampling Interval

Sampling Interval

© Multi Frame and Low Percision

0:Without trigger
2:Velocity setting
3:Velocity command
4:Internal velocity command
5:Current setting
6:Current feedback

‘Alarm

roow

50

. Kliknij przycisk “Capture” (Zapisz), aby monitorowa¢ wydajnos¢, gdy silnik jest wtaczony.

Na przyktad, mozna monitorowac stan sterownika i silnika, tj. informacje zwrotne o pozycji, btad
pozycji, informacje zwrotne predkosci i1 informacje zwrotne pradu.

3.

parametrow. Single Frame (jedna klatka) :

BMotion swdio Verl 313 . R BN BN -

System  Functions Language  Tools  About

nMEeoeka

W trakcie procesu testowania, wykres monitoruje wydajno$é na podstawie biezacych ustawien

[ ew2_canzozo
o [l setup weard

N
Run Testing

Position

Setting
Pr6.04 Jog Speed 1000
P16.25 Acceleration of sl unning 100

Pr0.04 Inersa rabio 250

Servo Enabie| [IIN]

Imvalid External Enable

Current Position 29367

29365 325300

P6.21 Waitngtme of 2000 ms.
wial running

nnnnnn

N ] -

7)328

100 T -

Y328t

20 e I -

sam
7o B -

7)3281

Capture Trigger

Trigger Source 1Velocty feedback
Trigger Mode ORising edge tigger
Trigger Rank 30

Sampling Frame and Precision
© Single Frame and High Percision

Sampling Interval 11250 -

Multi Frame and Low Percision

Sampling Interval 50 -

Multi Frame (wiele klatek):
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Run Testing

Position
Setting
Pr6.04 Jog Speed 1000

Pr6.25 Acceleration of trial running 100

Pr0.04 Inertia ratio 250

Servo Enable

Invalid External Enable

Current Position -29367 ¢

cow ow
Position 1 Position 2
29365 325300

Pi621 Waitingtmeof 2000  ms [
trial running

Pr6.22 Oycling bmes of 2
trial running

P << Expand
ms/1000mpm
Download

Wave Show

0 2560 5120 7630 10240 12800 15380
ms

17920

20480

23040

25600

Yo -

vi3281

J0 T -

v 3288

VICH3 R -
v]3281t
v CH giiGientfeadback (%) =
v)3281t
Capture Trigger
Trigger Source 1 Velociy feedback -
Trigger Mode ORising edge tigger  +
Trigger Rank 30

Sampling Frome and Precision
Single Frame and High Percision

Sampling Interval 11.250 v

© Multi Frame and Low Percision
Sampling Interval 50 =

X = 650.000.
CH1=-2
CH2=0.
CH3=0.
CHe=-1

3.5 Informacje o alarmie

Otworz okno “Alarm Info” (Informacje o Alarmach), mozesz wybraé, czy chcesz zobaczy¢ informacje o
alarmach “Current” (Biezacych) czy “History” (Historycznych).

»Current alarm” Aktualne alerty:
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System  Functions Language  Tools About
n = ®
=-[fi] ew2_canzozo

Setup Wizard Alarm

E Configuration

m Performance Adjustment

History | Cause of non-rotation |

Alarm Code Alarm Name AlarmID  Alarm Reason  Alarm Check Alarm Handle
Err000 no alarm

Clear Current Alarm

History alarm (historia alarmow):

System  Functions Language Tools About
nEeo a
@[] ew2_canzozo
Setup Wizard Al i N
E Configuration
. Cause of non-rotation l
m Performance Adjustment
Q Running Alarm Code Alarm Name Ala.. Alarm Reason  Alarm Check Alarm Handle
= motion Err150 encoder line brea...
¥ vonicor Err150 encoder line brea...
N Err150 encoder line brea...
open CANopen Err150 encoder line brea...
Er150 encoder line brea...
Err150 encoder line brea... Par.. Name Value
Err101 Drive over-load/ov... 0 Error Time(s) NULL
Err101 Drive over-load/ov... 1 Speed of Position Command(rpm) NULL
Em0l Drive over-load/ov... 2 Relative Position Error(P) NULL
ErrOF0 drive over-heat 3 Speed Command(rpm) NULL
4 Motor Speed(rpm) NULL
5 Motor Torque(0.1%) NULL
6 Current Phase U/AD.01A NULL
7 Current Phase W/B0.01A NULL
8 DC Bus Voltage(V) NULL
9 Driver/MCU Temperature(°C) NULL
10 Instruction Position(P) NULL
1 Feedback Position(P) NULL
12 Coder Error Count(Count) NULL
13 Maximum Current of Motor in 2 Seconds(0.1%) NULL
14 Motor Overload Rate(%) NULL
15 Discharge Resistance Overload Rate(%) NULL
16 Internal Status NULL
17 Input Status NULL
| 18 Output Status NULL
Generate Report ] { Clear History Alarm
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4 Konfiguracje Wydajnosci
4.1 Automatyczne dostrojenie w czasie rzeczywistym - Real-time
auto-gain tuning (Pr0.02)

Tryb manualny - Manual mode (Pr0.02=0)
Kp, Ki i inne parametry moga by¢ ustawiane recznie. Pr003 jest w tym momencie niedostepny.
Jesli chodzi o dostrojenie petli pozycjonowania (position loop), mozna postgpowac w nastepujacy sposob:

Najpierw nalezy ustawi¢ parametr Ki na bardzo matg warto$¢ i utrzymac¢ go na stalym poziomie. Nastepnie stopniowo
zwicksza¢ warto$¢ parametru Kp, az pojawig si¢ oscylacje w systemie. Wowczas rowniez stopniowo zwigkszac
warto$¢ parametru Vi, az system zacznie oscylowac. Wtedy podstawowe dostrojenie systemu jest zakonczone.

Tryb standardowy - Standard mode (Pr0.02=1)

To zazwyczaj dotyczy ruchu interpolacyjnego. Nie jest mozliwa modyfikacja wartosci Pr1.00-1.14. Zmienia si¢ tylko
warto$¢ Pr0.03, a wszystkie wartosci Pr1.00-1.14 zostang zmienione jednocze$nie.

Tryb pozycjonowania - Positioning mode (Pr0.02=2)

Zwykle dotyczy to ruchu od punktu do punktu. Nie mozna modyfikowa¢ wartosci Pr1.00-1.14, wystarczy zmienic¢
warto$¢ Pr0.03, a wszystkie wartosci Pr1.00-1.14 zostang zmienione w tym samym czasie.

4.2 Wspotczynnik bezwladnosci (Pr0.04)

Uwaga

Przed rozpoczgciem testowania upewnij sie, ze:

Jesli silnik jest obcigzony lub zamocowany na urzadzeniu, umie$¢ go w bezpiecznych granicach

To bardzo wazne znalez¢ stosunek bezwladnos$ci dla jednej osi, aby osiggnac najlepsza wydajno$¢ przed ustawieniem
innych parametréw (na przyktad ustawieniem PID petli pozycji lub petli predkosci). Podlacz silnik z obcigzeniem, jesli
musisz przetestowac jedng oS.

Warunki wstepne identyfikacji stosunku bezwtadnosci:
1. Servo disable. Wytaczony serwomechanizm.
2. Dodatni limit i uyjemny limit (positive limit /negative limit ) s3 nieaktywne.

Kroki:

1. Ustaw predkos¢ JOG Pr6.04, ustawienia nie powinny by¢ zbyt duze (zalecane 300~1000 rpm) "Ustaw
przyspieszenie (Acc) Pr6.25 (zalecane 100~200 ms/1000rpm). Ustaw domys$lny stosunek bezwtadnosci.
Wezytaj ustawienia i wlacz serwomechanizm : Download —Servo Enable.
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Kliknij "CCW' (Przeciwnie do ruchu wskazowek zegara), aby uruchomi¢ silnik w kierunku
przeciwnym do ruchu wskazowek zegara. Kliknij ,,Position 1” (Pozycja 1), aby zapisa¢ pozycj¢ testowa
jako limit 1.

Kliknij "CW' (Zgodnie z ruchem wskazdéwek zegara), aby uruchomi¢ silnik w kierunku zgodnym z
ruchem wskazowek zegara. Kliknij ,,Position 2” (Pozycja 2), aby zapisaé pozycje testowq jako limit 2.

Ustaw czas oczekiwania Pr6.21 (zalecane 1000~2000m).
Ustaw ilo$¢ cykli Pr6.22 (zalecane 3~5).
Kliknij przycisk ,,Run”, aby rozpocza¢ identyfikacje stosunku bezwtadnosci.

Po zakonczeniu probnego uruchamiania silnika, kliknij przycisk ,,Write” (Zapisz), aby zapisa¢ wynik
identyfikacji stosunku bezwladno$ci w serwomechanizmie.

i i escoion I ==

STEP-1
Pr6.04 Jog Speed 400 o
Pr6.25 Acceleration of tnal running 200 ms/1000rpm
Servo Enable
Default Inertia Ratio 250 -
[T invalid External Enable
STEP-2
Current 629497 ¢
cow | cw
629487  |Position 1/Position 2| -0.0033
Pr6.21 Waiting time of trial running 50 ms
Run

Pr6.22 Cycling times of trial running 3

STEP-3
e R 0
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4.3 Regulacja wzmocnienia (Pr0.03)

Definicja Pr0.03:

Selection of machine stiffness at real- time auto-gain Powigzane tryby pracy
tuning
Wybdr sztywnosci uktadu podczas automatycznego Position Velocity Torque

dostrajania wzmocnienia

Odpowiednie parametry Pr0.03 mozna okres$li¢ monitorujac "3: Position error”, "41: Velocity feedback"

and "81: Current feedback" (btad pozycji, informacje zwrotne predkosci i informacje zwrotne pradu).

Przyklad:

Na ponizszym rysunku przedstawiono Pr0.02=2, Pr0.03=70, warto$¢ btedu pozycji (krzywa

czerwona) wynosi okoto 10 000.

e

&N B

CH2

/ICH4

0 N -
3281
U ekt -
CH3
305, BiCumentiéedback %)

potalll

Capture

1. Kontynuuj zmniejszanie wartosci Pr0.03, a btad pozycji staje si¢ coraz mniejszy. Gdy Pr0.03=66,
warto$¢ btedu pozycji (krzywa czerwona) wynosi okoto 4000.

Wave Show

@ KW B

cH2
320 IR

7ICHa

oy VSR

* r, N -
3281

o TSR

Caplure
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1. Kontynuujac zmniejszanie warto$ci Pr0.03, wzmocnienie p¢tli pozycji Kp staje sie
coraz wigksze, stala czasowa catkowania Vi staje si¢ coraz mniejsza, a blad pozycji zbliza si¢
do zera. Gdy Pr0.03=62, wartos¢ bledu pozycji (krzywa czerwona) wynosi okoto 2000.

Wave Show

G

G, I -
3281t
CH2
i MPosbonseming®) | -

cH3
30p 81 Cument feedback (%)

Y Cre ISR o)

2. Jesli Pr0.03 jest ustawione zbyt mate, moze to spowodowac drgania lub niestabilno$¢ systemu
serwomechanizmu, pojawienie si¢ halasu z silnika oraz pojawienie si¢ alarmu. Gdy Pr0.03=61, praca silnika staje si¢
chaotyczna.

Wave Show
@ K
e e, N
3284
V. CH2
220: N

7IcH3
3284 1Posiion setting (P)

7/CH4
Bl

Capture

3. Podsumowujac, najbardziej stosowna warto$¢ Pr0.03 to 62.
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