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,0S$ jako wrzeciono” w oprogramowaniu Mach4.

Przed przystgpieniem do konfiguracji funkcji opisanej w tej instrukcji musisz spetni¢ klika zasadniczych wa-
runkéw:

- Funkcja ta jest przeznaczone tylko dla kontroleréw CSMIQ/IP-S, CSMIO/IP-A, i wrzeciona napedzanego przez
serwonaped dziatajgcy w taki sam sposdb i tak samo precyzyjnie jak serwonapedy pozostatych osi (X, Y i Z).

- Serwonaped majacy napedzac wrzeciono, zostat wczesniej podtgczona do kontrolera CSMIO/IP i skonfigu-
rowany w taki sam sposob jak serwonapedy pozostatych osi. Mam tu na mysli takze konfiguracje Mach4 i

plugin.

- W przypadku wystepowania przektadni pomiedzy serwonapedem, a wrzecionem nalezy pamietac, ze musi
to by¢ przektadnia bez poslizgowa. Oznacza to, ze nalezy stosowac przektadnie zebate np. przektadnia z pa-
sem zebatym. Absolutnie nie dopuszcza sie stosowania przektadni zbudowanych w oparciu o pasu typu V-
belt!
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,OS jako wrzeciono”

Funkcja ta pozwala na uzycie serwonapedu skonfigurowanego jako o$ OB do napedzania wrzeciona (serwo-
naped staje sie bezposrednio osig OB).

Aby uruchomié funkcje ,,0¢ jako wrzeciono” postepuj $cisle z czynnosciami opisanymi w ponizszych punktach,
gdyz jakiekolwiek odstepstwo moze poskutkowaé niewtasciwym dziataniem tej funkcji.

1) Mapowanie osi (Axis Mapping).

Przejdz kolejno do ,,Configure/Control.../Axis Mapping”. W wyswietlonym oknie wybierz jedna z nie za-
jetych osi,, OB”, nastepnie w kolumnie ,Master” wybierz nie zajety ,Motor” i zatgcz o$ po przez umiesz-
czenie w kolumnie ,Enabled” zielonego haczyka. W moim przypadku wybratem o$ OB1 i Motor2.

Pamietaj:

Numer wybranego ,,Motoru” to w przypadku kontrolera CSMIO/IP-S numer wyjscia (kanatu) step/dir, a
w przypadku kontrolera CSMIO/IP-A numer wejscia (kanatu) enkoderowego i wyjscia (kanatu) analogo-
wego +/-10V.

Enabled Master Slave 1 Slave 2 Slave 3 Slave 4 Slave 5
X0 MotorD
Y (1)
Z(2)
A3
B (4]
C3
OB1 (6)
0B2 (7)
OBZ (8)
OB4 (9)
OB5 (10)
0OB6 (11)

Maotorl

Motord

B B0 80 B B AN N N A A
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2)  Ustawienia ,Motor”

Przejdz kolejno do ,,Configure/Control.../Motors”. W wyswietlonym oknie zaznacz ,,check box” dla ,Motoru”
wybranego w poprzednim kroku (ten sam numer ,,Motoru”). Nastepnie kliknij w nazwe ,Motoru” znajdujaca
sie po prawej stronie, spowoduje to wyswietlenie jego parametréow. W tym oknie nalezy takze skonfigurowac
parametry ,Counts”, ,Velocity” i ,Acceleration”.

Uwaga:
- W przypadku osi obrotowych do ktorych zalicza sie osig ,,OB” stuzqca do napedzania wrzeciona, jednostkq
podstawowq wymienionych parametréw jest STOPIEN !

- Wymienione parametry odnoszq sie tylko do samej osi OB, a nie do osi OB | wrzeciona.
Oznacza to, ze parametry te nie uwzgledniajg stosunku przektadni pomiedzy osiq OB, a wrzecionem!

Dla lepszego zrozumienia opisze parametry w osobnych punktach:

a) ,Counts” - ilo$¢ impulséw przypadajgca na jeden stopien obrotu osi OB.
W przypadku kontroler CSMIQ/IP-S parametr ten przedstawia ilos¢ impulsow ,step” jak jest potrzebna do
obrdcenia watu serwomotoru osi OB o 1 stopien.

W przypadku kontrolera CSMIQ/IP-A parametr ten przedstawia ilos¢ impulséw podanych na wejscie enkode-
rowe podczas obrécenia watem serwonapedu osi OB o jeden stopien.
Parametr ten jest wyrazany w ,,Impulsach na Stopien” (,,Pulses per Degree”)

b) ,Velocity” - predkos¢ obrotowa jaka jest w stanie znies¢ serwomotor osi OB w trybie ciggtym pracy wrze-
ciona. Predkos¢ ta nie powinna by¢ maksymalng predkoscig serwomotoru lecz nieco zanizong z uwagi na
swobode dziatania regulatora PID predkosci serwonapedu. W przeciwnym razie serwonaped moze zgtaszaé
btad regulatora PID predkosci.

Parametr ten jest wyrazany ,Stopniach na Minute” (,Degrees per Minute”)

c) ,Acceleration” - przyspieszenie jakie jest w stanie znies¢ serwomotor osi OB podczas wielokrotnego roz-
pedzania i hamowania.
Parametr ten jest wyrazany w ,Stopniach na Sekunde?” (,,Degrees per Sec?”).
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Abys doktadnie zrozumiat co oznaczajg wyzej wymienione parametry, postuze sie przyktadem jakim jest ma-
szyna, na ktérej przeprowadzatem testy. Z racji, ze jest to biurkowa maszyna to jej wrzeciono jest napedzane
napedem krokowym (nie ma to znaczenia, réwnie dobrze moégtbym uzy¢ serwonapedu). Driver krokowy zo-
stat skonfigurowany w taki sposéb, ze wymaga podania na wejscie sygnatu ,step” 10000 impulséw, aby silnik
krokowy wykonat jeden peten obrét. Przyjatem ze predkos¢ dopuszczalna silnika krokowego bedzie wynosita
500RM, i da on rade bez problemu rozpedzi¢ wrzeciona do dopuszczalnej predkosci obrotowej w 2 sekund.
Na podstawie tych informacji mozemy obliczy¢ wartos$é wszystkich wymaganych parametréw:

Counts = 10000 impulséw : 360 stopni
Counts = 27.7(7) impulséw na stopien

Velocity = 500 obrotéw na minute * 360 stopni
Velocity = 180000 stopni na minute

Acceleration = Velocity : 60 sekund : 2 sekundy
Acceleration = 180000 stopni na minute : 60 sekund : 2 sekundy

Acceleration = 1500 stopni na sekunde?

Po obliczeniu wartosci parametrow przepisujemy je do okna ,Motors”, w moim przypadku wyglagda to nastepujgco:

Control Configuration >

Defaults General Plugins Motors  Aux. Positions  Axis Mapping Homing/Seftlimits Input Signals  Output Signals | * | *

Velocity (U/min) Motor0
b Motorl
[ Moter3
[ Motord
1.3e+05 [ Matars
[IMoters
I Meter?

1.6e+05

1.0e+05

-nan(ind}:

Time in Seconds

Counts Velocity Acceleration Enable
Per Unit Units/Minute  Units/(5ec™2) G Force Backlash (Units) Reverse?  Delay (ms)

277778 |[ 180000 || 150000 3.88528560 0 E

QK Cancel Apply

CS-Lab s.c. | CSMIO/IP: O§ jako wrzeciono w Mach4 5



www.cs-lab.eu 5 l

3) Ustawienia ,Spindle”

Przejdz kolejno do ,,Configure/Control.../Spindle”. W wyswietlonym oknie nalezy skonfigurowac 3 parametry,
dla lepszego zrozumienia opisze je w osobnych punktach.

a) ,Step/Dir Spindle Axis” — Z rozwijanej listy wybierz o$ ,,0B” o tym samym numerze, ktory wybrates
w punkcie numer 1. W moim przypadku jest to 0$ ,0B1”. Parametr ten informuje oprogramowanie
Mach4, ktéra o$ OB zostanie wykorzystana do napedzania wrzeciona.

b) ,Max Spindle Motor RPM” - odpowiada parametrowi ,Velocity”, ktéry zostat opisany w punkcie
2b. Jedyna réznica polega na tym ze parametr ,Velocity” jest wyrazany w stopniach na minute, a
parametr ,Max Spindle Motor RPM” jest wyrazany w obrotach na minute. W moim przypadku war-
tos$¢ parametru ,Max Spindle Motor RPM” wynosi 500 obrotéw na minute.

c) ,MaxRPM” - maksymalna predkos$¢ obrotowa wrzeciona wynikajgca z stosunku przektadni pomie-
dzy osig OB, a wrzecionem na danym biegu. Absolutnie nie moze to by¢ wartos¢ wynikajgca z checi
ograniczenia predkosci obrotowej wrzeciona na danym biegu.

Parametr ten jest wyrazany w obrotach na minute.

Stosunek przektadni pomiedzy osig OB, a wrzecionem obliczamy dzielgc ilo$¢ zebdw zebatki zamontowanej
na wale serwomotoru motoru osi OB przez ilos¢ zebdw zebatki zamontowanej na wale wrzeciona.

. Z1
L = —
Z2
71 —ilos¢ zebdw zebatki zamontowanej na wale serwomotoru osi OB.

72 —ilos$¢ zebdw zebatki zamontowanej na wale wrzeciona.
i — stosunek przektadni pomiedzy motorem wrzeciona, a wrzecionem.

W moim przypadku zebatka zamontowana na wale silnika krokowego posiada 18 zebdw, a zebatka zamon-
towana na wale wrzeciona posiada 40 zebdw. Korzystajgc z powyzszego wzoru otrzymujemy:

i =18 zebow : 40 zebdw
i=0,45
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W tej chwili mozemy juz obliczy¢ warto$é parametru ,,MaxRPM”, aby tego dokona¢ nalezy pomnozy¢ wartos¢ pa-

rametru ,,Max Spindle Motor RPM” przez wartos$¢ stosunku przektadni.

MaxRPM = Max Spindle Motor RPM * i

W moim przypadku warto$¢ parametru ,Max Spindle Motor RPM” wynosi 500 obrotéw na minute, a wartosc

stosunku przektadni wynosi 0,45. Korzystajac z powyzszego wzoru otrzymujemy :

MaxRPM = 500 obrotdéw na minute * 0,45
MaxRPM = 225 obrotdw na minute

Po przepisaniu parametréw do okna ,Spindle”, w moim przypadku wyglada to nastepujgco:

Control Configuration

General Plugins Maotors

Aux. Positions  Axis Mapping  Homing/SoftLimits

Input Signals

Output Signals  Analeg In| *

s

F

0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
11 0.00

U=TN - B - R R R R SR =]

-
=

Max Spindle Motor RPM:

0.00 0.00
0.00 0.00
0.00 0.00
0.00 0.00
0.00 0.00
0.00 0.00
0.00 0.00
0.00 0.00
0.00 0.00
0.00 0.00
0.00 0.00

0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00
0.00

500.00

Spindle Override Delay: (ms])
Step/Dir Spindle Axis: | OB1 (6) | (Axis must be enabled and mapped) [ Enable Step/Dir Spindle rigid tapping.

1.00000
1.00000
1.00000
1.00000
1.00000
1.00000
1.00000
1.00000
1.00000
1.00000
1.00000
1.00000

[JWait on spindle to stabilize to | 90

MinRFM | MaxRPM | Accel Time | Decel Time | FeedBack Ratio | Reversed

oK

-

percent.

-

Cancel

Apply

L]

Jedli twoja maszyna posiada skrzynie biegdw wrzeciona wyposazang w wiecej przetozen to czynnosci opisane w

podpunkcie ,,c” musisz powtoérzy¢ dla kazdego z nich.
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4) Test pracy wrzeciona.

Wyjdz z ustawien, przetacz program Mach4 w stan ,,Enable” (przycisk w lewym dolnym narozniku ekranu),
wpisz w linie MDI komende ,,M3 S100” i nacisniesz przycisk , Cycle Start Gcode”. W tym momencie wrzeciono
powinno zaczac sie obracac sie z predkoscig 100 obrotow w kierunku zgodnym z ruchem wskazéwek zegara.
Jedli tak sie stato to oznacza to, ze dotartes do korica konfiguracji funkcji ,08” jako wrzeciono” i mozesz roz-
poczg¢ uruchomienie funkcji ,Pozycjonowanie wrzeciona (M19)”.

Jesli wrzeciono obraca sie w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara musisz przejs¢ do zaktadki
,Motor” i uzy¢ opcji ,Reverse”:

Control Configuration et
Defaults General Plugins Motors  Aux, Positions  Axis Mapping Homing/SoftLimits Input Signals  Output Signals | * | ¥
Velocity (U/min) Motor0
Motorl
1.68+05 I Motar3
IMotord
1.3e+05 IMeoters
CIMoters
Motor?
1.0e+05 I Motor
7.0e+04
4. 0e+04
1.0e+04
00:4.000 pmotor 2
Counts Velocity Acceleration Enable
Per Unit Units/Minute  Units/(Sec”2) G Force Backlash (Units) Reverse?  Delay (ms)
2777is |[18o000  |[1500.00 3.88528560 | [ 0.0000 @ o]
oK Cancel Apply
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