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Informacje ogdlne

Producent nie odpowiada za skutki nieodpowiedniej, niedbatej lub
nieprawidiowej instalacji oraz konfiguracji parametrow napedu lub
niewtasciwego dopasowania predkosci do obstugiwanej maszyny.

Ze wzgledu na ciggty rozwéj produktu, producent zastrzega sobie prawo
do dokonywania zmian w specyfikacji produktu lub jego jakosci, a takze
zmian w Podreczniku Uzytkownika, bez pisemnego zawiadomienia.

Wszystkie prawa zastrzezone. Kopiowanie lub skanowanie niniejszego
Podrecznika Uzytkownika lub jego czesci bez pisemnej zgody wydawcy
jest zabronione.

Wersja oprogramowania nap edu

JARBAH Servo Drive v2” jest dostarczany z najnowszg wersjg
oprogramowania. Jezeli nowy naped jest stosowany w nowym lub
Istniejgcym systemie napedowym z innymi napedami ,ARBAH Servo
Drive v2”, mogg wystgpi¢ réznice w wersji oprogramowania tych
napedéw. Te réznice mogg powodowac, ze niektére funkcje w nowym
napedzie bedg dziataty odmiennie niz w istniejgcych napedach. Zaleca
sie w takim przypadku aktualizacje wewnetrznego oprogramowania
napedu przy pomocy dostarczonej przez producenta aplikacji kontrolno-
diagnostycznej ,BLDC ToolDiag".

W przypadku jakichkolwiek watpliwosci nalezy skontaktowac sie z
dystrybutorem napedu.

Copyright © Maj 2008 CS-Lab s.c.
Wydanie: pierwsze
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Deklaracja Zgodno_sci

CS-Lab s.c. Andrzej Roggyriski, Szymon Paprocki
ul. Sandomierska 28

85-809 Bydgoszcz

POLAND

Naped ARBAH Servo Drive v2 Zostat zaprojektowany oraz wyprodukowany
zgodnie z przepisami dostosowanymi do wyniiagiaropejskich:

EN 61800-5-1 Elektryczne uklady naglowe sterujce prdkoscia obrotowg
silnikbw — wymagania bezpiecrstwa — elektryczne, cieplng i
energetyczne

EN 61800-3 Systemy nagdowe z regulowan predkoscia. Standard EM(
oraz metody testowania.

EN 61000-6-2 Kompatybilng¢ elektromagnetyczna (EMC). Ogolne wymagi.
Zgodna¢ ze standardami dkxodowiska przemystowego.

EN 61000-6-4 Kompatybilng¢ elektromagnetyczna (EMC). Ogo6lne wymagi.
Zgodna¢ ze standardami emisji déaodowiska przemystowegd.

EN 61000-3-2 Kompatybilng¢ elektromagnetyczna (EMC). Limity odsroe
emisji harmonicznych pdu (pad wegciowy urzdzenia <16A
na faz)

EN 61000-3-3 Kompatybilng¢  elektromagnetyczna  (EMC). Limit
ograniczenia odrsmie fluktuacji napicia oraz zaburze w
systemach zasilania niskonegowego dla sprgu o prdzie
znamionowym <16A

Wymienione produkty odpowiadgjzaleceniom dyrektywy dla Ugdzen Niskiego
Napkcia 73/23/ECC,

dyrektywy odnénie kompatybilnéci elektromagnetycznej (EMC) 89/336/ECC oraz
dyrektywy 93/68/ECC odrimie oznaczenia wyrobow znakiem CE.

4/’1/‘ "" ) 1(/ /‘6 03’/\),29 We (,

>
/

Niniejszy nap ed przeznaczony jest do wspotpracy z odpowiednimi si Inikami,
sterownikami, urz adzeniami ochronnymi oraz innym osprz etem elektrycznym
pozwalajacym na budow e systemu docelowego. Zgodno $¢ wzgledem przepiséw
bezpiecze nhstwa oraz EMC zale zy od prawidtowej instalacji oraz konfiguracji nap edu.
Instalacja nap edu powinna by ¢ wykonana jedynie przez wyspecjalizowany personel,
zaznajomiony ze szczegOtami odno $nie bezpiecze nstwa oraz EMC. Zespét instaluj acy
jest odpowiedzialny za parametry bezpiecze Astwa oraz EMC produktu ko ncowego,
odpowiednio do stosownych norm obowi  gzujacych dla danego kraju.
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Bezpiecze nstwo pracy

1.1

1.2

1.3

1.4

Zasady bezpiecze Astwa

Poziomy napie¢ wystepujgce wewnatrz napedu spowodowa¢ moga powazne
porazenia elektryczne oraz poparzenia, sg wiec niebezpieczne. Nalezy
zachowac szczegolng ostroznos¢ podczas postugiwania sie napedem.

Projekt systemu i bezpiecze nstwo obstugi

Naped zaprojektowano jako komponent profesjonalnego systemu lub innego
urzadzenia. Jesli zostat nieprawidlowo zainstalowany, moze stanowi¢ zrodio
zagrozenia. W napedzie wystepujg wysokie napiecia i prady, naped gromadzi
energie elektryczng. Wykorzystywany jest do sterowania urzgdzeniami, ktore
moga by¢ niebezpieczne dla zdrowia.

Nalezy zwrdci¢ szczegllng uwage na instalacje elektryczng aby unikngé
narazen zarowno w trakcie pracy normalnej jak i w przypadku awarii.

Projekt systemu, instalowanie jak i odbiér technicz ny powinny by ¢
wykonywane przez wykwalifikowany i przeszkolony pers onel.
Wykorzystujac funkcje napedu nalezy zwr6ci¢é uwage aby nie byly one
niebezpieczne w przypadku nieprawidtowe] ich obstugi lub uszkodzenia
sterowania. W aplikacjach gdzie uszkodzenie napedu moze prowadzi¢ do
niebezpiecznych sytuacji, nalezy aplikacje wyposazy¢ w dodatkowe urzadzenia
zabezpieczajgce (np. niezalezny mechaniczny hamulec, lub ogranicznik).

Zgodno s¢ z przepisami
Instalator napedu odpowiedzialny jest za zapewnienie zgodnosci ze stosownymi
przepisami, takimi jak przepisy odnosnie okablowania, ochrony przed
porazeniem oraz kompatybilnosci elektromagnetycznej EMC. Nalezy zwrdcic¢
szczegoblng uwage na sekcje tgczeniowe kabli, stosowny dobor bezpiecznikow
oraz innych zabezpieczen, jak rowniez wkasciwe uziemienie ochronne.
W krajach Unii Europejskiej, wszystkie uktady napedowe z wykorzystaniem
omawianego produktu muszg odpowiadac nastepujacym dyrektywom:
98/37/EC : Bezpieczenstwo Ukltadow Maszynowych
89/336/EEC : Kompatybilno$¢ Elektromagnetyczna

Silnik

Przed rozpoczeciem pracy nalezy upewnic¢ sie, ze silnik zostat zainstalowany
zgodnie z zaleceniami wytworcy. Nalezy réwniez sprawdzi¢, ze wat silnika nie
jest odstoniety.

Jako, ze specyfika napedu typu serwo powoduje czesto prace silnika z duzym
pradem i matg predkoscig obrotowg — nie dopuszczalne jest stosowanie
chtodzenia z wentylatorem umieszczonym na osi silnika. Zaleca sie stosowanie
dodatkowego zabezpieczenia termicznego silnika.

Dane znamionowe wprowadzone do stosownych parametréw napedu stanowig
ochrone silnika. Przede wszystkim konieczne jest wprowadzenie pradu
znamionowego silnika. Ten parametr zapewnia wlasciwg ochrone termiczng
silnika.




1.5

1.6

16.1

1.6.2

1.6.3

Modyfikacja nastaw parametrow

Niektére parametry majg znaczny wpltyw na prace napedu. Modyfikacja ich
wymaga szczegotowej analizy wptywu zmian na odpowiedz systemu. Nalezy
podja¢ s$rodki zabezpieczajgce przed niewtasciwymi zmianami nastaw lub
manipulowaniem napedem przez osoby niepowotane.

Podtaczenie elektryczne

Ryzyko pora zenia elektrycznego

Napiecia, ktore moga wystgpi¢ w miejscach podanych nizej mogg powodowaé
porazenia elektryczne:

. Zaciski i kable zasilania nagu

. Przewody przydczone do zaciskéw DC oraz przewody rezystora hamowania
. Zaciski i kable odptywowe

. Wiele czsci sktadowych nagdu i opcjonalne ukgzenia zewetrzne

Nalezy uwazaé¢ zeby nie dotyka¢ pod napieciem zaciskéw przewodow poniewaz
nie sg one dostatecznie izolowane.

STOP napedu

Podanie sygnatu na zaciski ENABLE lub RESET napedu nie powoduje
roztadowania niebezpiecznych napie¢ z kondensatoréw obwodu DC napedu,
silnika lub opcjonalnych urzadzen wspétpracujacych z napedem.

Napiecie na kondensatorach

Naped posiada kondensatory w obwodzie DC, ktére w trakcie pracy natadowane
sq do niebezpiecznego dla czlowieka napiecia. Odtgczenie napedu od sieci nie
gwarantuje catkowitego roztadowania kondensatorow. Przyjmuje sie, ze
bezpieczng prace przy zaciskach silnoprgdowych mozna podja¢ po 10 minutach
od chwili odtgczenia zasilania napedu.

Po odigczeniu zasilania kondensatory roztadowywane sg przez wewnetrzny
rezystor, jednak w specyficznych warunkach awarii, kondensatory mogg nie
roztadowa¢ sie w ogOle. Zaleca sie sprawdzenie miernikiem napiecia
panujgcego za zigczu zasilania HV, przed rozpoczeciem pracy przy zaciskach
silnopradowych napedu.



Dane znamionowe

Napiecie zasilania 12 - 160V DC
Max. prad wej sciowy ci agty 15A

Max. prad wyj sciowy ci agty 20 A

Max. prad wyj sciowy (chwilowy) 43 A

Min. Oporno $¢€ rez. hamowania 55 Ohm
Czestotliwo $¢ pracy PWM 20 kHz
Czestotliwo $€ pracy p etli reg. 4 kHz

Max. czestotliwo $¢ syg. Enkodera 25 MHz

Max czestotliwo $¢€ syg. STEP/DIR 10 MHz

UWAGA!

. Napiecie wyjsciowe napdu maze by podczas hamowania silnika p@kszone o
20% wzgtdem napicia wepciowego.
. Wartas¢ maksymalnego pdu wepciowego jest wykorzystywana do wyznaczania
przekroju kabli zasilagych i bezpiecznikow.



3 Instalacja nap edu

Rysunek 3-1 — Wymiary nap edu ARBAH

Wciecia pod mocowanie : pod sruby 2 x M4

Uwaga!

Obudowa napedu nie zapewnia szczelnosci, nalezy wiec montowa¢ go w
miejscu dobrze zabezpieczonym przed dziataniem czynnikow takich jak ptyny
lub drobiny metalu / grafitu.

Fily




Rysunek 3-2 — Minimalne odst epy monta zowe
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Instalacja elektryczna

4.1

Ponizej opisane zostaly wszystkie ztgcza napedu. W dalszej czesci niniejszego
podrecznika mozna znalez¢ przykladowy schemat potgczeniowy oraz kilka
praktycznych porad dotyczacych uruchamiania systemu z wykorzystaniem

napedu ARBAH.

Opis zt gqcz nap edu

Rysunek 4-1 — Rozmieszczenie zt acz nap edu

Ztgcze rezystora hamowania

Napiecie zasilania HV

Ziacze silnika (3 fazy)

Napiecie zasilania logiki (24V)

Zasilanie wentylatora (24V)

Komunikacja RS485 / drugie sp. zwrotne

postawowe sp. zwrotne / czujniki HALL

sygnaty kontroli / wyjscie stanu btedu

sygnaty “krok” i “kierunek”

Wejscie krancéwki bazujgcej

Wyijscie krancowki bazujacej(index-synchro)

11




4.1.1

12

Ztacze zasilania HV

. PIN 1 (+HV), Plus zasilania keéwki mocy oraz silnika 12 — 195VDC
. PIN 2 (GND), Masa zasilania koéwki mocy oraz silnika

Do zasilania napedu nalezy stosowac¢ zasilacz konwencjonalny (nie impulsowy).
Nalezy zadba¢ o odpowiednie do mocy przekroje przewodéw, moc mostka
prostowniczego oraz pojemnos¢ kondensatoréw wygtadzajgcych tetnienia
zasilania (przejmujg one tez cze$¢ mocy podczas hamowania silnika). Zalecang
wartoscig jest minimum 10000uF na kazdy podtaczony do szyny DC naped.



4.1.2

Ztacze silnika ,MOTOR”

. PIN 1 (U), Faza ,U” zasilania silnika
. PIN 2 (V), Faza ,V” zasilania silnika
. PIN 3 (W), Faza ,W” zasilania silnika

Potaczenie z silnikiem powinno by¢ wykonane przewodem ekranowanym, z
ekranem podigczonym do uziemienia. Z uwagi na bardzo duze prady (>20A),
nalezy zwroci¢ szczegollng uwage na jakos¢ potaczen. Przewody nie moga byc¢
utlenione lub zbyt luzno przykrecone, poniewaz moze prowadzic¢ to do iskrzenia
i stopienia obudowy ztgcza.

Jesli podigczamy silnik DC, wtedy jego wyprowadzenie ujemne (-) podigczamy
do PIN'u 1 (U), natomiast wyprowadzenie dodatnie (+) do PIN'u 2 (V).

Wyprowadzenia ztagcza MOTOR posiadajg dwa niezalezne zabezpieczenia
nadpradowe i przeciwzwarciowe. Dziatajg one jednak jedynie pomiedzy
wyjsciami, a nie miedzy wyj$ciami, a zasilaniem / masg. Nalezy wiec starannie
sprawdzi¢ jakosc¢ potaczen podczas instalacji napedu.

13



41.3 Ztgcze RS485 / ENC2

. PIN 1 - ENC2_A — wefcie kwadraturowe ,A” drugiego
sprzzenia zwrotnego

. PIN 2 - GND

. PIN 3 - ENC2_B - wefcie kwadraturowe ,.B” drugiego
sprzzenia zwrotnego

. PIN 4 - GND

. PIN 5 - ENC2_Z — wefcie indeksu ,Z” drugiego spezenia
zwrotnego

. PIN 6 - GND

. PIN 7 - ExtVcc — zasilanie dla enkodera/linialu pomiarowego
(200mA max.)

. PIN 8 - GND

. PIN 9 - GND

. PIN 10 - RsVcc— zasilanie zewgtrznego konwertera RS485

. PIN 11 - RS485 A- linia transmisji danych ,A” magistrali
RS485

. PIN 12 - RS485_B- linia transmisji danych ,B” magistrali
RS485

. PIN 13 - TxD — RS232, dane transmitowane

. PIN 14 - RxD — RS232, dane odbierane

. PIN 15 - NC, nie wykorzystany

. PIN 16 - NC, nie wykorzystany

Sygnaty drugiego sprzezenia zwrotnego powinny by¢é prowadzone mozliwie
najkrétszym przewodem ekranowanym.

Nie nalezy podtgczac zadnych innych urzadzen do wyjs¢ ExtVcc i RsVcc.

Linie komunikacji RS485 (A i B) powinny by¢ prowadzone tzw. Skretka, chociaz
jesli odlegtos¢ jest mniejsza niz 5m, zwykty przewdd powinien wystarczyc.

Linie TxD i RxD stuzg do komunikacji z ominieciem RS485 (mozliwe tylko jedno
urzadzenie na linii).

14



4.1.4

Ztgcze ENC1 / HALL

. PIN 1 - ENC_A+, wejcie kwadraturowe ,A+” enkodera
. PIN 2 - ENC_A-, wejcie kwadraturowe ,A-" enkodera
. PIN 3 - ENC_B+, wejcie kwadraturowe ,B+” enkodera
. PIN 4 - ENC_B-, wejcie kwadraturowe ,B-" enkodera
. PIN 5 - ENC_Z+, wejcie kwadraturowe ,Z+” enkodera
. PIN 6 - ENC_Z-, wejcie kwadraturowe ,Z-" enkodera
. PIN 7 - ExtVcc, zasilanie enkodera (200mA max.)

. PIN 8 - GND

. PIN 9 - GND

. PIN 10 - ExtVcc, zasilanie czujnikbw HALL (200mA max.)
. PIN 11 - HALL B , wejcie czujnika HALL B

. PIN 12 - HALL C , wejcie czujnika HALL C

. PIN 13 - HALL A , wejcie czujnika HALL A

. PIN 14 - NC, nie wykorzystany

. PIN 15 - NC, nie wykorzystany

. PIN 16 - NC, nie wykorzystany

Sygnaly Enkodera sg wejsciami roznicowymi, dlatego kazdy z sygnatéw A, B i Z
posiada dwa zaciski wejsciowe ,+" i ,-".

Enkoder nalezy podtgczy¢ uzywajac tzw. ,skretki”, tak aby linie ,+" i ,-, kazdego
sygnatu szty w skreconej parze. Mimo transmisji réznicowej, ktéra jest duzo
odporniejsza na zaktdcenia, zalecane jest ekranowanie przewodu, szczegdlnie
przy dtugosciach wiekszych niz 5m i enkoderach wyzsze] rozdzielczosci
(powyzej 10000 impulséw / obrot).

Maksymalna czestotliwos¢ na wejsciach enkodera to 25MHz.

Sygnaty z czujnikbw HALL'a réwniez nalezy wykona¢ przewodem
ekranowanym.

15



415
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Ztgcze CONTROL

. PIN 1 - +5V, wspodlna anoda dla w&ENABLE | RESET

. PIN 2 - RESET, Reset naglu (wyjscie ze stanu alarmowego)
. PIN 3 - ENABLE , Wiaczenie/Wyhczenie kacowki mocy

. PIN 4 - FAULT_C, kolektor tranzystora steggego FAULT

. PIN 5 - FAULT_E, emiter tranzystora steagego FAULT

+5V, jest wejsciem i jest to wspolna anoda transoptora separujgcego dla
sygnatbw RESET i ENABLE. Aby wysterowaé te sygnaly nalezy poda¢ na nie
stan niski (OV, GND)

Maksymalna obcigzalnos$¢ tranzystora sygnalizujgcego stan btedu (FAULT) to
100mA. Wyjscie nie jest zabezpieczone przed przecigzeniem, wiec nalezy
starannie sprawdzi¢, czy prad obcigzenie nie przekroczy wartosci maksymalnej.

Naped domysinie jest tak skonfigurowany, by nie byto koniecznosci podtgczania
wyzej wymienionych sygnatow. Reset w takim wypadku odbywa sie jedynie
podczas wigczenia zasilania, a wejscie RESET jest w stanie nieaktywnym gdy
nic nie jest pod nie podiaczone. Wejscie ENABLE domysinie jest w stanie
aktywnym (koncéwka mocy pracuje) gdy nic nie jest pod nie podigczone.
Podanie sygnatu OV na ENABLE wytacza koncowke mocy.

Nawet, gdy nie wykorzystujemy wyjscia FAULT, naped i tak wylgczy sie
samoczynnie w przypadku, gdy wystapi ktdrakolwiek z sytuacji alarmowych.



4.1.6 Ztgcze STEP/DIR

. PIN 1 - STEP+, anoda transoptora sygnatu STEP
. PIN 2 - STEP-, katoda transoptora sygnatu STEP
. PIN 3 - DIR+, anoda transoptora sygnatu DIR
. PIN 4 - DIR-, katoda transoptora sygnatu DIR

Rezystory wejsciowe sygnatdw STEP/DIR sg tak dobrane, by sterowaé te
sygnaty poziomem napie¢ TTL (OV i 5V). Na zyczenie klienta dostepne sg
rowniez napedy przystosowane do wspoOtpracy z poziomem napie¢ 0V/24V.

Dopuszcza sie taczenie ze sobg zaciskow dodatnich, badz ujemnych, tak ze np.
taczymy ze sobg STEP- i DIR-, a na zaciski dodatnie podajemy sygnat sterujacy.

Maksymalna czestotliwos¢ na wejsciach STEP/DIR to 10MHz.

17



4.1.7
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Ztacza LIMIT

. PIN Al - GND

. PIN A2 - LIMIT_IN , wefcie z wyhcznika kréacowego
(0V/24V)

. PIN A3 - +24V, zasilanie wydcznika kraacowego

. PIN B1 - LIMIT_OUT , wyjscie do sterownika (0V/24V)

. PIN B2 - GND

Ztgcza LIMIT umozliwiajg synchronizacje wytgcznika krancowego z indeksem
enkodera. Jesli kontroler (np. CNC) uzywa krancowki do bazowania pozyciji,
synchronizacja z enkoderem pozwala na znaczne zwigkszenie precyzji i
powtarzalnosci takiego bazowania. W praktyce wyklucza sie wszelkie
niedoktadnosci wytgcznika krancowego.

Ponizej przedstawiony jest obwod wejsciowy i wyjsciowy wylgcznika
krancowego:

VAA24

e .
R43 Limit Switch OUT

4k7 J8
CON2

1

Isw out x RS | Ve X
— N EBces7C
10k
R40
—
T

GND

Limit Switch IN
J7

10 lsw i x

L ]

2
s T 100n  74LVC14




4.1.8

4.1.9

Ztacze rezystora hamowania RES

. PIN 1 - +HV, zasilanie (wyjcie 1 rezystora)

. PIN 2 - RES, wyjscie 2 rezystora

Nalezy zwro6ci¢ uwage na rezystancje rezystora, wyjscie nie jest zabezpieczone
przez przecigzeniem.

Ztacze zasilania 24V

1) +24V
/V 2) GND

. PIN 1 - +24V, zasilanie cgsci cyfrowej nagdu

. PIN 2 - GND

Zasilanie logiki moze by¢é doprowadzone zarbwno z  zasilacza
konwencjonalnego jak i impulsowego. Nie jest konieczne by napiecie to byto
stabilizowane, jednak powinno by¢ stabilne i dobrze wygtadzone duzej
pojemnosci kondensatorem.

Naped pobiera 10W mocy.
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4.1.10  Ziacze wentylatora FAN

E 1) FAN+
/V 2) FAN-

. PIN 1 - FAN(+), zasilanie wentylatora (24V)
. PIN 2 - FAN(-), zasilanie wentylatora

Wentylator zatgcza sie gdy temperatura radiatora przekracza 60°C

20



4.2

Konfiguracja adresu RS485

Przed rozpoczeciem pracy z napedami nalezy ustawi¢ na przetgcznikach

konfiguracyjnych (DIP-SW) adres kazdego urzadzenia na magistrali RS485.

Adresy powinny by¢ ustawione w taki sposob, aby nie dublowaly sie, poza tym

warunkiem mozna konfigurowac adres wedle wtasnego uznania.

Kazdemu napedowi mozna przydzieli¢ adres w zakresie od 0 — 15.

. Nalezy pamkgta¢ o wiaczeniu terminatora” (DIP-SW 4) w ostatnim ragzie
podihczonym do szyny

Rysunek 4-2-1 — przet gczniki konfiguracyjne RS485

. DIP-SW 1 -3 - Obecnie niewykorzystywane

. DIP-SW 4 - Zadczanie terminatora szyny (ust&wia ostatnim naglzie
podhczonym do szyny)

. DIP-SW 5 -8 - Adres nagdu (DIP-SW(5) — BITO, ...)

Przyktad:

W przedstawionym przyktadzie

konfiguracja wyglada nastepujaco:
Terminator . wigczony
Adres RS485 5

2 3 4 5 6 7 8
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Instalacja aplikacji kontrolno-
diagnostycznej

5.1

22

Instalacja aplikacji BLDC ToolDiag V2

Aplikacja BLDC ToolDiag V2 przeznaczona jest do pracy z systemem
operacyjnym Microsoft Windows XP. Producent nie gwarantuje poprawnego jej
dziatania na innych wersjach systemu operacyjnego, nie mniej jednak nie
wyklucza takiej mozliwosci.

Instalacje aplikacji uruchamiamy poprzez podwojne Kklikniecie na ikonie
instalatora ,BLDC_ToolDiagV2(.exe)” na zatgczonym CD (lub $ciggnietego ze
strony z Internetu).

Instalacja przebiega prawie catkowicie automatycznie. Ponizej znajdujg sie
zrzuty ekranowe, wraz z krotkimi opisami kazdego kroku instalacji.

‘InstaliShield Wizard

Preparing to Install...
BLDC ToolDiag Y2 Setup is preparing the InstallShield

Wizard, which will guide you through the program setup
process. Please wait.

Configuring *Windows [nztaller

LCancel

Poczekaj az instalator przygotuje dane i bedzie gotowy do dalszej pracy

4/ BLDC ToolDiag V2 - InstallShield Wizard &

Kliknij myszkg na przycisk ,Next >”




14/ BLDC ToolDiag V2 - InstallShield Wizard 15/ BLDC ToolDiag V2 - InstallShield Wizard

Welcome to the InstallShield Wizard for BLDC Customer Information \
ToolDiag V2 Please enter your information.

The Installshield(R) Wizard will install BLDC ToalDiag ¥2 on vour User Name:
computer. To continue, dick Next. I

Organization:

WARNING: This program is protected by copyright law and
international treaties.
Install this application for:

(=) Anyone who uses this computer (&l users)

() Only for me (Andrzej}

<Back || Next> | [ Cancel | [ <Back J[_ Mext> || cancel

Kliknij myszkg na przycisk ,Next >”
Nastepnie wprowadz swoje dane i ponownie kliknij ,Next >"

15! BLDC ToolDiag V2 - InstallShield Wizard

Setup Type

Choose the setup type that best suits your needs.

Please select a setup type.

© Typic;
= All program features will be instalied. (Requires the most disk
A space.)
O Application Only

Install application only, without USB->RS485 drivers. {(For different
05 than Windows 2000, WindowsNT or Windows XP)

[ <Back || mext> |[ cancel |

Jedli instalujesz program na systemie operacyjnym WindowsXP, pozostaw wybor , Typical”
tak jak na rysunku powyZzej. Jedli instalujesz na innej wersji systemu operacyjnego,
zaznacz ,Application Only”. Spowoduje to pominiecie instalacji plikow sterownika USB,
ktory mégtby powodowac problemy. W sprawie sterownika dla Twojego systemu
operacyjnego, skontaktuj sie z producentem. Po dokonaniu wyboru, kliknij ,Next >”
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15/ BLDC ToolDiag V2 - InstallShield Wizard %] 15 BLDC ToolDiag VZ - InstallShield Wizard

Ready to Install the Program \ Installing BLDC ToolDiag V2
The wizard is ready to begin installation. The program features you selected are being installed.

If you want to review or change any of your installation settings, dick Back. Click Cancel to
exit the wizard.

Current Settings:

| Please wait while the InstaliShield Wizard installs BLOC ToolDiag V2. This
may take several minutes.

Status:
Setup Type:

Typical C |

Destination Folder:

C:\Program Files\Your Company NameYfour Product Mamel
User Information:

Name:

Company:

[ «Back |{ et ][  cancal |

Kliknij myszkg na przycisk ,Install” i poczekaj na zakorczenie instalacji

15/ BLDC ToolDiag V2 - InstallShield Wizard =)

InstallShield Wizard Completed

The InstaliShield Wizard has successfully installed BLDC
ToolDiag V2. Click Finish to exit the wizard.

Instalacja zakornczona pomysinie! Kliknij na ,Finish”
Na pulpicie oraz w menu ,Start / Wszystkie programy / CS_Lab /” powinna pojawic sie
ikona programu BLDC ToolDiag V2.
Nie uruchamiaj go jeszcze, gdyz przedtem nalezy jeszcze zainstalowac sterownik
konwertera USB->RS485 (patrz nastepny podrozdziat)
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5.2 Instalacja konwertera USB -> RS485

Poprzedni instalator (o ile zaznaczono opcje ,Typical”) skopiowat do katalogu
systemu operacyjnego odpowiednie pliki sterownika.

Nalezy teraz poditgczyé konwerter i poczekaé¢ az system odnajdzie urzadzenie i
uruchomi jego sterowniki. Konwerter sktada sie z dwoch urzadzen logicznych:
urzadzenia odpowiadajgcego za obstuge USB oraz wirtualnego portu COM,
ktéry odpowiada za komunikacje z RS485, dlatego montowane bedg dwa
sterowniki.

Ponizej krok po kroku przedstawione sg etapy montowania sterownikow.

Kreator znajdowania nowego sprzetu

Kreator znajdowania nowego
sprzetu — Zapraszamy
Ten kreator pomaga zainstalowad oprogramowanie dia:

CS-lab USB <> R5485 Converter

jr,) Znaleziono nowy sprzet

() Jesti do sprzstu dotaczony byl instalacyjny
“4&2 dysk CD lub dyskietka. wiéz ten nosnik teraz.

C5-1ab USE «<->= RS435 Converter

WoPbdit @M 036
R FEQMIESS  sobots

Co cheesz, aby zrobit kreator?

®#anstalu] opmaramowarie automatycanie (zalecansl
(O Zainstalyj z listy lub okreslons] lokalizacji (zzzwansowans)

Kiiknij przycisk Dalej, aby kontynuowac:

e |8 B VT 2008-05-31
Po wykryciu urzgdzenia zaznacz opcje ,Zainstaluj oprogramowanie automatycznie(...)" i
kliknij ,Dalej”

Kreator znajdowania nowego sprzetu Kreator znajdowania nowego sprzetu

Czekaj, kreator przeprowadza wyszukiwanie...

@ CS-Lab USE <-> RS485 Converter

Konczenie pracy Kreatora
Znajdowania nowego sprzetu

Kreator zakoriczyl instalowanie oprogramowaniz dia

% CS-Lab USB <-> R5485 Converter

Kliknij preycisk Zakoricz, aby zamknad kreatora.

T

Urzgdzenie powinno zosta¢ zamontowane automatycznie, nastepnie kliknij ,Zakoncz”

Czes¢, odpowiadajgca za USB jest juz zainstalowana poprawnie. Po chwili powinien sie
zgtosic port RS485.

jrf ZInaleriono nowy sprzet
USE R5485 Port

¥ P @E o3
O REDN B8 sobows
e |9 BV 2008-05-31
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Kreator znajdowania nowego sprzetu Kreator znajdowania nowego sprzetu

Kreator znajdowania nowego Czekaj. kreator przeprowadza wyszukiwanie . @
‘l\ sprzetu — Zapraszamy
Ten kreator pomags zainstalowad oprogramowanie dla:

USB RS485 Port (y USB R5485 Port

() Jesli do sprzetu dolaczony byl instalacyiny
2 dysk CD lub dyskietka. wiéz ten nosnik teraz. ( |

Co cheesz, aby zrobil kreator?

@ Zainstaluj oprogramowane aulomatycznie (zalecane )
() Zainstalyj z listy lub okreglong] lokalizacii (zaawansowans)

Kliknij przycisk Dalej, aby kontynuowad:

Kreator znajdowania nowego sprzetu

Konczenie pracy Kreatora
Znajdowania nowego sprzetu

Kreator zakoriczyl instalowanie oprogramowaniz dia

(B’ USB RS485 Port

Kliknij preycisk Zakoricz, aby zamknad kreatora.

e

Postepuj tak jak poprzednio. Urzgdzenie powinno zosta¢ zamontowane automatycznie,
nastepnie kliknij ,Zakorncz”

. Teraz system jest gotowy do pracy.
Mozna uruchonid program BLDC ToolDiag V2. W kolejnym rozdziale opisane s
jego funkcje.

. W razie potrzeby oprogramowanie ma w kadej chwili usuna¢ z komputera
poprzez ,Panel Sterowania / Dodaj lub @$rogramy”. Z listy naley wybra
,BLDC ToolDiag v2” oraz Kklikmy¢ ,usun”.
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Funkcje programu BLDC ToolDiag V2

Uruchomienie programu

Program uruchamiamy System initialization... _

poprzez wywotanie go z BLOC Servo Controller
menu ,Start”, lub klikajac it for nitia
ikone BLDC ToolDiag V2
na pulpicie.

Po uruchomieniu
powinniémy zobaczy¢
okno, takie jak na rysunku Initialization Complete
obok. Przyktad przedstawia
sytuacje z jednym

podtaczonym do magistral
RS485 napedem (... 1 devices detected!).

. Przed rozpoggiem pracy z programem upewni¢ste poprawnie
skonfigurowany jest adres RS485 sdip oraz terminowanie linii RS485.

. Je&li zaden nagd nie zostat wykryty, sprawdloktadnie pajczenia
konwertera RS485 (patrz rozdziat 7 — ,Konwerter USB -A88). Przed
zamkngciem okna inicjalizacji program zapyta sv takim wypadku czy prz& w
tryb awaryjnego przywracania firmware’u. O ile nie uaktudilémay przed chwi
oprogramowania naplu, naley zrezygnowa z trybu awaryjnego.

. Je&li program wywietla okno z komunikatem ,,FTDI initialization critical
problem..” oznacza tae sterowniki USB->RS485 nie pragyoprawnie, lub
konwerter nie jest poaktzony do komputera. Moa sprawdz, czy w menagerze
urzadzen w gakzi ,Porty (COM i LPT)” znajduje s ,USB RS485 Port”. J&i nie,
nalezy sprébowé ponownie zainstalowasterowniki ecznie. Znajduj sic one w
katalogu ,,C:\program files\CS-Lab\ARBAH\RS485_Driver\”

Uwaga! Bez podiczonych nagddw i/lub konwertera RS483USB program
2% uruchomi st w trybie awaryjnego odzyskiwania Firmware’u lub niglie
pracowat w ogole (gdy nie wykryje konwertera)
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6.2

Glowne okno programu

o5 Brushless Servo Diagnostic&Configuration Tool v2.01

M=%

File Tools Help

Device 2
Drv Param Value
Actusl Status Code 1003 - ERROR! -= DC voltage too low
DC Bus Voltage oy
Driver Temperature 24.8'C
Following Error 0imp
Hall State 7
Motor Current 0.24
Peak DIC Bus Voltage oy
Peak Mator Current 0.6 4
Peak Temperature 24.9'C
Steps Frequency 0.000 kHz
Version 2.00 Rev.1(195v [ 204}
Version FPGA 1.06
Driver Temperature
SD........_..._......._......................._......................._..._......._..._..._..........._......._......._......
50 e T R e i e i el R e L R gl SRl L e o e e e e o i e e e SR U RN o g e e g e e
0
I Panel Display Settings I
| ﬁFastScope ‘ aDriuerSetﬁngs ‘ cBusRescan H |___' Error Details l XQuit

Dev Online: 1

Transmission Retry : 0

C5 - Lab Servo System V2

6.2.1

28

Przyciski gtbwnego okna aplikacji

.Panel Settings”
Stuizy do wywotania okna konfiguracji Panelu Diagnostycznego,omykh mazna

Wytaczenie aplikacji diagnostycznej, lub wgkenie monitorowania
ktoregokolwiek parametru nie oznacza, zaprzestania oromiinia go przez
napd. W kazdej chwili, gdy wysipi przekroczenie wartgi alarmowych nagd
wytaczy zasilanie silnika. W takiej sytuacji tma uruchomd aplikacg
BLDC_ToolDiag_v2 i odczytujc parametry, sprawdzico spowodowato
przerwanie pracy. Mma te: odczyt& najwaniejsze parametry z momentu, w
ktorym wystpit btad (bedzie o tym mowa w dalszej ¢xi podrcznika)

Po poprawnej inicjalizacji programu wyswietla sie na ekranie jego okno gtowne.
Wiekszg czes$¢ okna zajmuje panel diagnostyczny, w ktGrym monitorowane sg
parametry napedu. W gornej czesci, ponizej menu wyswietlany jest adres
RS485 urzadzenia, ktérego parametry wyswietlane sg w panelu.

Jesdli na szynie sg 2 lub 3 napedy, okno bedzie podzielone i dla kazdego
urzagdzenia bedzie widoczny osobny panel.

Powyzej 3 napedow program bedzie wyswietlat 3 panele, z mozliwoscig wyboru
adresow urzadzen, ktérych dane aktualnie sg wyswietlane (zobacz ,Konfiguracja
paneli diagnostycznych). Oznacza to, ze na raz mozna monitorowa¢ parametry
maksymalnie trzech napedow.




6.2.2

6.2.3

zmienk, dod& lub usun¢ wyswietlane w panelu parametry oraz zméeadres
RS485 urzdzenia, z ktérego pobierangdane.

Dla kazdego wywietlanego panelu przypardkowany jest osobny przycisk ,Panel
Settings”, co umiliwia niezaleéng konfiguracg

.Fast Scope”

Z uwagi na toze transmisja RS485 nie najedo najszybszych, podczas paghl
wielu parametrow naglu(éw) w Panelach Diagnostycznych danéwidzane g
cyklicznie co stosunkowo dhtugi czas, np. raz na sekubiwiekszaci wypadkdw
w niczym to nie przeszkadza, jednak czasem, w szczegdpadczas
konfiguracji nagdu zachodzi potrzeba szybkiego padgiyl ktérege z parametréw.
W tym celu zaimplementowana zostata funkcja ,Fast Scop&zyraujaca prae
Paneli Diagnostycznych i otwiesgja okno, w ktérym midiwe jest monitorowanie
jednego tylko parametru z jednego e@y na raz, ale za to z zuwigksz
czestotliwoscia.

.Driver Settings”
Przycisk ten otwiera okno konfiguracji ngju.

,Bus Rescan”

Gdyby zdarzyta sisytuacjaze mamy podiczors wigksz liczbg nagddow i
podczas startu aplikacji ktGryg nich nie zostatby wykryty, niaa klikna¢ ten
przycisk. Spowoduje to ponowne przeskanowanie szyny RS485zaulkiavaniu
podiczonych nagddw.

,Error Details”
Otwiera okno, w ktéorym mima odczyté szczeg6towe informacije o przyczynie
wystpienia sytuacji alarmowej, o ile taka miata miejsce.

,Quit”

Wyijscie z programu.

Menu gtéwnego okna

W obecnej wersji programu dostepne sg tylko trzy opcje w menu:

.File / Load Panels”
Odczytuje konfiguragj Paneli Diagnostycznych z pliku.

,File / Save Panels”
Zapisuje konfiguragj Paneli Diagnostycznych do pliku.

.File / Save Default Panels”
Zapisuje konfiguragj Paneli Diagnostycznych jako doshya, ktora jest
wczytywana po starcie programu.

Pasek statusu

U dotu okna aplikacji widoczny jest pasek statusu, w ktdrym kolejno od lewej
znajdujg sie informacje o: ilosci napedoéw na szynie RS485, trybie pracy
programu, ilosci ponowie transmisji RS485 oraz wersja.
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6.3

6.3.1
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Konfiguracja Paneli Diagnostycznych

Kazdy z Paneli Diagnostycznych mozna dowolnie skonfigurowac¢, tak by
wys$wietlat takie parametry napedu, jakie akurat chcemy monitorowac¢. ROéwniez
do prezentacji graficznej mozna przypisa¢ jeden z wielu mozliwych parametrow.

Okno konfiguracyjne

[ Panel Display Settings
Setting Panel 1

Device Select: iDevice 2 v
Parameters List Settings Graphic Chart Settings
(PosPID) Timer (i} A [ Actual status Code ] :
| Angle ECorr I DC Bus Voltage .S:E_Iect Pla.ramete.r For Graphic Chartl.
| Angle Electric Driver Temperature {Driver Temperature ael
| Angle Physical Following Error - =
| Angle Speed Hall State
| Autotunner Acceleration | Motor Current s
| Autotunner Distance : Peak DC Bus Voltage Auto Scaling

| Autotunner Record directic | =) | Peak Mator Current
| Autotunner Record position Peak Temperature
| Autotunner Speed Steps Frequency

| DIC Break Level Version
|DC External Logic Voltage | Version FPGA
| DI High Alarm Level hal

[ o 0K I ’ X cancel l

. W lewym gérnym rogu okna wgwietlany jest numer aktualnie konfigurowanego
panelu. W zalenosci od ilosci podiczonych uradzen i wyswietlanych paneli
moze to by (liczac od lewej) 1, 2 lub 3.

. .Device Select”
Po Kliknieciu na to pole, otworzy siista z adresami RS485 ngjdw
podikczonych do magistrali. Gdy pagizone § wigcej niz trzy nagdy, mazemy z
pomoa tej opcji wybr&, ktore trzy napdy beda przypisane do panelu.

. Obszar ,Parameters List Settings”
W tym miejscu ména dokona wyboru, ktére parametry negiu keda wyswietlane
w Panelu Diagnostycznym w gtéwnym oknie programu.
Lista po lewej zawiera parametry dgste do wyboru, lista po prawej elementy
aktualnie wybrane. Wyboru dokonujemy w prosty sposéb, pszenipo prostu
elementy z jednej strony na deudPrzycisk ,>" przenosi wybrane elementy z
lewej na praw (czyli dodaje wybrane parametry do Panelu Diagnostycznego)
kolei np. przycisk ,<<” przenosi wszystkie elementy z prawej na,lezyli czysci
liste wyswietlanych parametrow.
Znaczenie poszczegoélnych parametréw jest $mgane w nasfpnym podrozdziale.

. Obszar ,Graphic Chart Settings”
Tutaj dokonujemy wyboru parametru, ktorydzie w Panelu Diagnostycznym
prezentowany w formie graficznej. Wystarczy w tym celu kKkna rozwijama
list¢ pod napisem ,Select Parameter For Graphic Chart:” i a¢yibteresujcy nas
parametr nagdu.
Ponizej mamy maliwos¢ wiaczenia lub wydczenia domginego skalowania



wykresu (,Auto Scaling”). J# automatyczne skalowanie jest wgzone, mana
recznie zdefiniowa zakres wpisujc wartagci do pél ,Scale Min” i ,Scale Max”.

Po zakonczeniu konfiguracji klikamy przycisk ,,Ok”, ktory zatwierdzi dokonane
zmiany i zaktualizuje odpowiedni Panel Diagnostyczny. Klikajgc ,Cancel”
rezygnujemy z wprowadzonych zmian i wychodzimy do gidbwnego okna bez
aktualizacji Panelu Diagnostycznego.

6.3.2 Parametry wy swietlane w Panelach Diagnostycznych
W niniejszym podrozdziale opisane zostaly wszystkie parametry napedu
mozliwe do monitorowania poprzez Panele Diagnostyczne.

(kolejnos¢ alfabetyczna)

Parametry regulatora PID p etli pr adowej

. (CurrPID)K(d)
Wzmocnienie cztonu #8iczkujcego regulatora PID gli prqdowe;j.

. (CurrPID)K(f)
Wzmocnienie ogolne wszystkich cztondw regulatora RtDpgy gdowe;.

. (CurrPID)K(i)
Wzmocnienie cztonu catkugego regulatora PID gli prgdowe.

. (CurrPID)K(p)
Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego regulatora Pédi prqdowej.

. (CurrPID)Out - d
Aktualna wartdé¢ wyjsciowa cztonu réniczkujcego regulatora PID gli
prqgdowe;j

. (CurrPID)Out — i
Aktualna wartg¢ wyjsciowa cztonu catkujcego regulatora PID gli prqdowej

. (CurrPID)Out — p
Aktualna warté¢ wyjsciowa cztonu proporcjonalnego regulatora Pltip
prqgdowe;j

. (CurrPID)Out Limit
Biezqca wartgi¢ limitu wyjsciowego regulatora PID gli prqdowe;.

. (CurrPID)Peak Error
Maksymalna odchytka od zadanej wddigaka zostata odnotowana od momentu
resetu, lub wjczenia zasilania. Dotyczy regulatora Pltpprqdowej.

. (CurrPID)Scale
Wspotczynnik skalowania wzmoachieztonow PID ptli prqdowej

. (CurrPID)Timer(d)
Podziat czasu dla cztonuidiczkujcego regulatora PID gli prgdowej

31



32

(CurrPID)Timer(i)
Podziat czasu dla cztonu callgeego regulatora PID gli prqgdowej

Parametry requlatora PID p etli pozycyjnej

(PosPID)K(d)
Wzmocnienie cztonu #diczkujcego regulatora PID ¢li pozycyjne;j.

(PosPID)K(f)
Wzmocnienie ogolne wszystkich cztonow regulatoragetiDpozycyjnej.

(PosPID)K(i)
Wzmocnienie cztonu catkgiego regulatora PID gli pozycyjne;.

(PosPID)K(p)
Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego regulatora Pédi pozycyjnej.

(PosPID)Out - d
Aktualna wartdé¢ wyjsciowa cztonu réniczkupcego regulatora PID gl
pozycyjnej

(PosPID)Out — i
Aktualna warté¢ wyjsciowa cztonu catkyicego regulatora PID gli pozycyjnej

(PosPID)Out —p
Aktualna wartg¢ wyjsciowa cztonu proporcjonalnego regulatora Pltip

pozycyjnej

(PosPID)Out Limit
Biezqca warta¢ limitu wyjsciowego regulatora PID g¢li pozycyjnej.

(PosPID)Peak Error
Maksymalna odchyika od zadanej wddigaka zostata odnotowana od momentu
resetu, lub wiczenia zasilania. Dotyczy regulatora Pltippozycyjnej.

(PosPID)Scale
Wspotczynnik skalowania wzmoaohiztonow PID ptli pozycyjnej

(PosPID)Timer(d)
Podziat czasu dla cztonuMdiczkujzcego regulatora PID gli pozycyjnej

(PosPID)Timer(i)
Podziat czasu dla cztonu calkgego regulatora PID gli pozycyjnej



Pozostale parametry

. Actual Status Code
Parametr ten méwi o aktualnym statusie ¢@p Informuje o tym, czy negh dziata
poprawnie i czy jest gotowy do pracy. Opis kodow statusu i ké&atomi znajduje
si¢ w rozdziale ,Diagnostyka”.

. Angle ECorr
Kqt elektryczny korekcji komutacji silnika (raczej do celéwwisowych)

. Angle Electric
Aktualny kgt elektryczny wirnika

. Angle Physical
Aktualny kgt mechaniczny wirnika

. Angle Speed
Predkas¢ kqtowa wirnika (jednostki wewitrzne, do celéw serwisowych)

. Autotunner Acceleration
Przyspieszenie podczas ruchu dla procedur auto-stiejesdu

. Autotunner Distance
Odlegtai¢ ruchu dla procedur auto-strojenia negu

. Autotunner Record direction
(do celéw serwisowych)

. Autotunner Record position
(do celow serwisowych)

. Autotunner Speed
Predkas¢ ruchu podczas auto-strojenia natu

. DC Break Level
prog zakczenia rezystora hamowania (Volt)

. DC Bus Voltage
Aktualne nagicie zasilania na szynie DC

. DC External Logic Voltage
Aktualne napicie zasilania dla urgzdzei zewrtrznych takich jak np. enkoder, lub
czujniki HALL'a

. DC High Alarm Level
Prég zadziatania alarmu nadnajgiowego

. DC Low Alarm Level
Prég zadziatania alarmu zbyt niskiego zasilania na szynie DC
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Driver Temperature
Temperatura radiatora naglu w°C

Enchanced PID State
Informuje o tym, czy wtzone g funkcje zaawansowanego sterowania silnikiem

Following Error
Aktualna odchytka mierzona w impulsach enkodera od zagaaggji

Frequency PID’s
Podaje cestotliwas¢ pracy regulatorow PID

Frequency PWM
Podaje cestotliwas¢ pracy PWM

HALL State
Aktualny stan na wegiach czujnikow HALL'a

Maximum Driver Current
Szczytowa warkd progowa prdu nagdu. Po przekroczeniu tej wastm naped
przechodzi w tryb alarmowy i wydza silnik

Motor Current
Prqd aktualnie pobierany przez paedkony do nagdu silnik

Motor Encoder
Rozdzielcz& enkodera zamontowanego na silniku (wszystkie zbocziangzgla
enkodera 2500 imp/obréetzie to warté¢ 10000)

Motor Max Current
Maksymalny prd silnika (wart@¢ regulacji dla PID’a pgydowego)

Motor Phase 1 Current
Prqd fazy 1 (U)

Motor Phase 2 Current
Prqd fazy 2 (V)

Motor Phase 3 Current
Prqd fazy 3 (W)

Motor Poles
llos¢ par biegunéw silnika (istotne dla BLDC i AC)

Motor Type
Typ podgczonego silnika (DC, BLDC, lub AC)

Multiplier Value
Wartosé mnanika krokéw



Out Amplitude
Aktualna amplituda napcia wyjsciowego, czyli nagtie podawane na silnik

Peak Amplitude
Szczytowa warkd amplitudy napicia wyjsciowego (od ostatniego reset’u)

Peak DC Bus Voltage
Szczytowa warkd napiecia na szynie DC (od ostatniego reset’u)

Peak Motor Current
Szczytowy d pobierany przez silnik (od ostatniego reset’u)

Peak Temperature
Szczytowa temperatura radiatora (od ostatniego reset’u)

Position — Controller (imp)
Pozycja zadana przez kontroler (mierzona w impulsach)

Position — Controller (mm)
Pozycja zadana przez kontroler (mierzona w milimetrach)

Position — Encoder (imp)
Pozycja silnika (enkodera) — mierzona w impulsach enkodera

Position — Encoder (mm)
Pozycja silnika (enkodera) — mierzona w milimetrach

Screw Type
Skoksruby nagdowej, lub odlegié’ jakg przemierza 6sterowana przez nag na
obrot silnika

Steps Frequency
Aktualnaczestotliwasé krokow podawanych przez kontroler

Steps per IRQ
(do celow serwisowych) — Aktualnasiddkrokéw przypadajca na okres
wywotywania procedur regulacyjnych

Time Since PowerUp
Czas jaki uptynt od ostatniego wiczenia zasilania naglu lub reset’u

Version
Wersja wewgtrznego oprogramowania nagu (Firmware’u)

Version FPGA
Wersja oprogramowania uktadu FPGA

Kazdy z wyzej wymienionych parametrow moze zosta¢ umieszczony w liscie
Panelu Diagnostycznego, natomiast jako wykres graficzny wybra¢ mozna tylko
niektore z nich (dla innych przedstawienie w formie graficznej byloby
bezcelowe).
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6.4  Okno szybkiego podgl adu - ,Fast Scope”

ot scope M=
DC External Logic Voltage
Device 2

L

ad.

3

24

14

H
Device Select: !bevice 2 \_p

’ a Drivier Settings l ’ X close ]

Parameter Select:  |DC External Logic Voltage

Obstuga funkcji jest niezwykle prosta i sprowadza sie do:

. Wybrania uradzenia, z ktérego dane nas interegljevice Select)
. Wybrania parametru (Parameter Select)

Podczas pracy ,Fast Scope” blokuje calkowicie gtbwne okno programu, aby
zatrzymac¢ odswiezanie danych w Panelach Diagnostycznych i uzyska¢ nie
zaktécony dostep do magistrali RS485.

Z uwagi na to, ze funkcja ,Fast Scope” moze okaza¢ sie pomocna w dostrajaniu
napedu, w jej oknie powielony zostal wspomniany wczesniej przycisk ,Driver
Settings” stuzacy do wywotania okna konfiguracyjnego napedu.

6.5 Okno konfiguracji nap edu ,Driver Settings”

i Driver Settings g
Device Address 0 Hardware Settings. Select Device: |Device 0 v
PID Settings | Motor Parameters | Misc Settings || Connection || Service | Firmware Upload

Basic Settings Advanced Settings

Klp) KO K(d) K(f) Timer (I} Timer (D) Scale

=
Default
=
=
" Apply
(3 = = .
[Jrealtime Update =
35 |5 | 1000 | 1000 | 4 | 0 | 1000 |

| M Load Cfg ” ) save cfg ] l oo Reset (alljpage) ] lm Save To Flash] [ o OK “ x Cancel]
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6.5.1 Pola i przyciski okna
. W gornej czsci po lewej stronie znajdujeesinformacja o adresie RS485 aktualnie
konfigurowanego urgzenia

. W gornej czsci po stronie prawej znajdujegdista, za pomagcktorej mazemy
wybrat inne uradzenie do konfiguracji (wdcie znajduy sic adresy wszystkich
napdow podhczonych do magistrali RS485)

. W centralnej cgsci okna widoczneagskarty ustawié

o PID Settings ustawienia regulatora pozycjonowania

0 Motor Parameters ustawienia parametréw padkzonego silnika

0  Misc Settings ustawienia réne (m.in. mnanika krokow)

o Connection ustawienia parametrow paizenia

o Service ustawienia serwisowe / zaawansowane

o Firmware Upload Kkarta aktualizacji wewgirznego oprogramowania
nagdu

. Przyciski dolnej cgsci okna

(@)

Load Cfg odczyt konfiguracji nagdu z pliku

o Save Cfg zapis konfiguracji do pliku

o0 Reset(all/page) powrot do wezéniejszych ustawigjednej lub
wszystkich stron

o0 Save to Flash zapis ustawie do wewrtrznej pamgci nagdu, bez

tego wprowadzone w ustawieniach zmiany zostan

utracone po wyhczeniu zasilania

o Ok. Zatwierdza wprowadzone zmiany i zamyka okno
konfiguracji (nie zapisuje parametrow do paoni
nieulotnej!)

o Cancel Zamyka okno konfiguracyjne, lecz cofa wprowadzone

w nagdzie zmiany

6.5.2 Karta ,PID Settings”
Od wprowadzonych w tym miejscu ustawien bezposrednio zalezy jakosc
pozycjonowania i stabilnos¢ pracy napedu. Warto wiec uwaznie zapoznac sie z
dostepnymi w tej karcie opcjami, warto tez poswieci¢ nieco czasu przy
podigczonym systemie ARBAH i starannie dobrac i przetestowac¢ ustawienia.
Karta jest podzielona na dwie zasadnicze grupy: czes¢ po lewej ,Basic
Settings”, na ktérej znajdujg sie ustawienia podstawowe regulatora PID
odpowiedzialnego za pozycjonowanie oraz ,Advanced Settings”, zawierajgca
opcje zaawansowane (z reguly nie zachodzi potrzeba modyfikacji tych
parametrow).
Dobér parametrow tej karty jest wyjasniony réwniez na przykadzie w dalszej
czesci tego podrecznika.

.Basic Settings”

. Suwak K(p)

Jest to regulacja czionu proporcjonalnego regulatora PID, im wieksze
wzmocnienie tym silniejsza reakcja na wystepujgce odchyiki od zadanej pozyciji.
Zbyt duze wartosci powoduja, ze silnik od razu, lub po chwili wpada w wibracje o

37



38

narastajgcej amplitudzie i najczesciej koncéwka wylgcza sie z uwagi na
przecigzenie. Sensowne warto$ci wahajg sie w zakresie od 50 (enkodery o
duzej liczbie impulséw na obrét — np. 40000 imp./obr.) do 250 dla enkoderow o
niskiej rozdzielczosci.

Podane wartosci sg wartosciami orientacyjnymi, gdyz tak naprawde dobor
odpowiedniej wartosci zalezy od wielu czynnikow takich jak wielkos¢ silnika,
rodzaj przetozenia napedu, bezwtadnosci osi itp.

Podczas pierwszych préb z podtgczonym silnikiem najlepiej zacza¢ od matych
wartosci (rzedu 50) i stopniowo zwiekszaé, jednoczesnie obserwujac
zachowanie silnika. Jesli zauwazalne stang sie objawy przesterowania
(wibracje, buczenie) nalezy zmniejszy¢ nastawe o okoto 10-20%.

. Suwak K(i)

Jest to regulacja cztonu catkujacego regulatora PID. Ta czesc¢ regulatora potrafi
skorygowac¢ niewielkg czes¢ biedu, ktéra pozostaje po dziataniu czionu
proporcjonalnego. Mowigc uproszczonym jezykiem czion catkujacy koryguje
btad wystepujacy w czasie, czyli nawet odchytka od zadanej pozycji rzedu
jednego impulsu enkodera, ale wystepujaca w dluzszym czasie moze
wywotywacé sporg reakcje korekcyjng napedu (z maksymalng wigcznie).

Im wieksza ustawiona w tym miejscu warto$¢, tym reakcja napedu na odchyike
bedzie szybsza i mocniejsza. Sensowne wartosci wahajg sie w zakresie od 5 do
30 i tak jak powyzej - mniejsze wartosci stosuje sie do enkoderow o wysokich
rozdzielczosciach.

Zbyt duze wzmocnienie K(i) powoduje wpadniecie silnika w oscylacje o rosngcej
amplitudzie i w konsekwencji wejscie napedu w stan alarmowy.

Nalezy zmniejszy¢ nastawe o0 okoto 10-20% jesli wystgpig objawy
przesterowania.

. Suwak K(d)

Jest to regulacja cztonu rozniczkujgcego regulatora PID. Element ten nie
odgrywa bezposrednio wiekszej roli w korekcji btedow pozycji, ale stabilizuje
prace wczesniejszych dwoch cztondw, umozliwia stabilng prace przy wiekszych
wartosciach K(p), K(i), co w efekcie przektada sie rowniez na doktadniejsze
pozycjonowanie. Tak jak we wczesniejszych przypadkach, roéwniez tutaj nie
mozna przesadza¢ z wielkoscig wzmocnienia. Zbyt duze wartosci powodujg z
reguty gwattowne uderzenie pragdowe i wejscie w tryb alarmowy, lub oscylacje
duzej czestotliwosci odbierane jako bardzo gtosny dzwiek. Sensowne wartosci
to 500 — 4000.

. Suwak K(f)

Odpowiada za ogdlne wzmocnienie trzech oméwionych wczesniej cztionow. Z
reguty nie ma potrzeby zmienia¢ jego ustawien domys$inych, cho¢ moze sie
okaza¢ pomocny przy dostrajaniu napedu. Standardowo ustawiong wartoscig
jest 1000.

. Przycisk ,Default”
Powrét do ustawien domysinych parametréw K(p), K(i), K(d), K(f).

. Przycisk ,Autotunning”

Przycisk stuzy do wywotania procedur autostrojenia parametrow K(p), K(i), K(d),
K(f). Trzeba zadbac¢, by najpierw poprawnie skonfigurowa¢ parametry silnika
(patrz podrozdziat 6.5.3) oraz odlegtosé ruchu osi na obrot silnika. Procedury



autostrojenia PORUSZAJA OSIA MASZYNY! Prosze zachowaé szczegllng
ostroznosc¢ i zapewni¢ strojonej osi swobodny ruch w zakresie -40mm/+40mm.
Czas autostrojenia zalezy od wielu czynnikbéw i moze trwa¢ nawet kilkanascie
minut.

. Przycisk ,Apply”

Zastosowanie zmian wprowadzonych na karcie PID (rowniez parametréw z
grupy ,Advanced Settings”. Przycisk ten NIE powoduje zapisu parametrow do
pamieci nieulotnej napedu, mozna wiec jeszcze powrédci¢é do poprzednich
ustawien poprzez wytgczenie i wigczenie zasilania napedu.

. Opcja ,Realtime Update”

Zaznaczenie tego pola powoduje natychmiastowe wysytanie parametrow K(p,
K(i), K(d), K(f) przy kazdej zmianie ktéregokolwiek z nich. Jest to niezwykle
wygodne podczas precyzyjnego dostrajania napedu — np. podczas trwania
ruchu osi, mozemy obserwowac¢ odchytke pozycjonowania w oknie ,Fast Scope”
i jednoczesnie w otwartym oknie ustawien i zaznaczong opcjq ,Realtime update”
zmienia¢ parametry regulatora i widzie¢ wprowadzane zmiany na wykresie.

~Advanced Settings”
W grupie tej znajdujg sie jedynie trzy parametry. W wiekszosci wypadkow nie
ma potrzeby ich modyfikowagé, przeznaczone sg raczej dla celéw serwisowych.

. Suwak , Timer (i)”
Wplywa na czestotliwo$¢ pracy cztonu catkujgcego regulatora PID. Im wyzsza
wartos¢ tym mniejsza czestotliwos¢. Optymalng i domys$ing wartoscig jest ,4”".

. Suwak , Timer (d)
Wplywa na czestotliwos¢ pracy czionu rézniczkujgcego regulatora PID. Im
wyzsza wartos¢ tym mniejsza czestotliwosé. Optymalng wartoscig jest ,,0”.

. Suwak ,Scale”
Zmiana skalowania parametrow K(p), K(i), K(d) oraz K(f).
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6.5.3
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Karta ,Motor Parameters”
Zi Driver Settings E]
Device Address 0 Hardware Settings. Select Device: |Device 0 v

PID Settings | Motor Parameters | Misc Settings | Connection || Service || Firmware Upload

Motor [ Axis Parameters

Mator Type: BLDC v Axis Linear Scale: | 10.000 mmyjrev
Motor Pole Pairs: |3 v
Motor Encoder: 10000 pulsesfrev
Maotor Rated V: a0 v
ALY
Motor Rated A: 20 A
" Apply
| M Load Cfg ” M) save cfg ] l e Reset (alljpage) ] lm Save To Flash] [ o CK ” x Cancel]

. ~Motor Type”
Wybor typu podtaczonego silnika. DC, BLDC lub synchroniczny AC. (obecna
wersja napedu obstuguje na razie DC i BLDC).

. .Motor Pole Pairs”

llos¢ par biegunow silnika. Jest to bardzo wazny parametr dla silnikow BLDC i
AC. Powinien by¢ skonfigurowany przed uruchomieniem systemu, nie zawsze
jednak tatwo odszuka¢ te informacje, szczegodlnie jes$li poditgczany silnik
pochodzi z rynku wtérnego. W ostatecznosci mozna wiec kolejno zmienia¢ ilosé
par biegunéw i prébowac wykonac ruch silnikiem. Z reguty silniki serwo majg od
3 — 6 par biegunéw. Przy niepoprawnie ustawionym parametrze silnik poruszy
sie nieco, a nastepnie naped wylaczy sie i zgtosi btad przecigzenia. Nalezy
wtedy zmieni¢ parametr, zresetowac naped i sprobowac¢ ponownie.

. ».Motor Encoder”

Rozdzielczos¢ zainstalowanego enkodera w impulsach na obrot. Wartosé
powinna by¢ podana z uwzglednieniem wszystkich zboczy sygnatu
kwadraturowego. Czesto jest to po prostu podawana na enkoderze wartos¢
przemnozona przez 4. Czasem producenci od razu podajg ilos¢ wszystkich
zboczy.

. .Motor rated V”
Nominalne napiecie zasilania silnika (z tabliczki znamionowej lub dokumentacji)

. .Motor rated A”
Nominalny prad zasilania silnika (z tabliczki znamionowej lub dokumentacji)

. LAXis linear scale”
Odlegtosc liniowa jakg przebywa 0$ na jeden obor watu silnika.

. Przycisk ,Apply”
Zastosowanie wprowadzonych zmian.



6.5.4

Karta ,Misc Settings”

2 Driver Settings E]
Device Address 0 Hardware Settings. Select Device: |Device 0 v
PID Settings | Motor Parameters | Misc Settinds | Connection | Service || Firmware Upload

Step Multiplier Other Settings

Max Following error: 200 pulses
Min DC BUS Voltage: 17 v
Max DC BUS Voltage: 195 v

Break R DC BUS Voltage: a0 v

=
]
Smooth Motor Control
[ H Load Cfg ” H Save Cfg ] [ SReset (allfpage) ] [ /M, SaveTo Flash] [ \/ [8]4 ” x Cancel l

. ~Step Multiplier”

Mnoznik krokow. Funkcja bardzo przydatna, jesli uzywamy silnika z enkoderem
o duzej rozdzielczosci, a nie dysponujemy sterowaniem, ktére bytoby w stanie
dostarczy¢ sygnat kroku (,step”) wystarczajgco szybko by uzyskac¢ zadowalajgce
predkosci. Tutaj z pomocg przychodzi omawiana funkcja, ktéra umozliwia
powielanie impulsow dostarczanych z kontrolera. Dla przyktadu — ustawiajgc w
tym miejscu wartosc¢ ,2” uzyskamy dwukrotnie wiekszg predkos$¢ posuwu przy
tej samej czestotliwosci sygnatu step. Nalezy jednak pamietac, ze zadna funkcja
nie zastgpi kontrolera wyzszej klasy i w praktyce uzywajgc tanszych sterowan
takich jak np. Mach, Gecko, czy Boenigk nie uzyska sie tak dobrych efektow jak
na systemach wyzszej klasy.

. .Max Following error”

Okresla maksymalng dozwolong odchytke od zadanej pozycji (w impulsach
enkodera). Po przekroczeniu tej wartosci naped wytgczy silnik i zgtosi alarm.
Ustawiang wartos¢ nalezy dobra¢ eksperymentalnie. Jesli naped obstugiwany
jest poprzez sterownik lepszej klasy, zachowujacy duzg ptynnos¢ ruchu,
odchytka podczas pracy jest raczej niewielka i uwzgledniajgc jakisS margines
bezpieczenstwa mozna ustawi¢ tutaj wartos¢ okoto 100. Jesli za§ maszyna jest
ciezka (ma duzg bezwladnosc¢), a sterowanie nie zachowuje ptynnosci ruchu,
opisywany parametr moze by¢ okreslony nawet na 500 — 1000. Oczywiscie
podawane wartosci sg jedynie orientacyjne i zalezg jeszcze od innych
czynnikow.

. .Min DC BUS Voltage”
Minimalne napiecie zasilania koncéwki mocy. Spadek napiecia ponizej tej
wartosci spowoduje przerwanie pracy napedu i wejscie w stan alarmu.

. ,Max DC BUS Voltage”

Maksymalne napiecie zasilania koncowki mocy. Pola stuzy jedynie informaciji i
nie mozna go edytowac.
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. .Break R DC BUS Voltage”
Napiecie zatgczenia rezystora hamowania. Powinno by¢ ustawione na poziomie
.Max DC BUS Voltage” — 20%.

. Opcja ,Smooth Motor Control”

Zaawansowane procedury poprawiania ptynnosci ruchu silnika. Szczegolnie
podczas pracy z mnoznikiem kroku znacznie poprawia jakos¢ sterowania i
wycisza prace silnika. Opcja jest domysinie wigczona.

. ~Apply”
Przestanie ustawien do napedu.
6.5.5 Karta ,,Connection”
i Driver Settings M=)
Device Address 0 Hardware Settings. Select Device: |Device 0 M

PID Settings | Motor Parameters || Misc Settings | Connection | Service || Firmware Upload

Connection Setlings

Connection Speed: | 115200 kbps ™

Cmd Retry: 3 times

[ H Load Cfg ][ H Save Cfg ] &‘Reset (allfpage) ] l /M, Save To Flash] [ \/ Ok H x Cancel ]

W obecnej wersji oprogramowania ustawienia zawarte na tej karcie sg
nieaktywne.

. ~connection Speed”
Zmiana predkosci transmisiji.

. ,Cmd Retry”
llos¢ préb ponowienia komendy przed zgtoszeniem btedu transmisiji.
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6.5.6

Karta ,Service”

Karta zawiera zaawansowane ustawienia napedu i opcje w niej zawarte powinny
by¢ zmieniane z rozwaga, szczegolnie nie zalecane sg zmiany w ustawieniach
regulatora PID pradu. Karta zabezpieczona jest hastem, by osoby niepowotane
nie miaty do niej dostepu.

Po kliknieciu na karte ,service” ukazuje sie okno do wpisania hasta.

Hasto jest ustalone na state, [enterservice Password x|
brzmi ,469684”. Przy btednym
podaniu hasta komunikacja jest !
blokowana na kilka sekund.

Okno mozna tez po prostu zamkng¢, wtedy na karcie service nie bedzie
dostepnych zadnych opcji.

Po poprawnym wpisaniu hasta, karta service staje sie dostepna i mozna
dokonywac¢ zmian poszczegolnych jej opciji.

54 Driver Settings g Wl >
Device Address 0 Hardware Settings: Select Device: | Device 0 v
| PID Settings || Mator Parameters MEESE“J”QS 'C_o_p_rleg_qu_! Service | Firmware Upload |
DeadTime Settings PWM f PID Freq Select Commutation Settings
PWM Kz il Sl e 0 |
2 i PID Div. | CmtAng- 35— gp |
Current PID Spd Cmp + | L L e __:LP__J
SpdCmp- = = o ]
Kip) |200 =" I P (I | K T T -
Ky |25 EA Corr i B 0
Timer{i) |3
K(d) |35 ) [ commutation Realtime Update
K{f) 1000 Timer{d} |0
 Apoly

| M Load cfg ” [ save cfg ] [_E"Reset{all,r‘page} ] [& Save To Flash] ’ o OK “ b 4 Canr_d]

. ,Deadtime”

Dodatkowy ,czas martwy” pomiedzy zatgczeniami tranzystoréw koncowki mocy.
Elektronika sterujgca ma sprzetowo ustawiony deadtime optymalny dla swojej
konstrukcji. W tym polu mozna ustawi¢ dodatkowy czas, ktéry bedzie dodany do
tamtego. Opcja przydatna tylko do celéw serwisowych.

. .PWM / PID freq select”
Pole informujace o czestotliwosci pracy PWM i petli regulacyjnych.

. ,current PID Settings”

Ustawienia wzmocnien poszczegolnych cztonoéw regulatora PID pradu.
WARTOSCI POWINNY BYC ZMIENIANE JEDYNIE PO KONSULTACJI Z
PRODUCENTEM.

. ~,commutation Settings”

Ustawienia parametrow komutacji silnika BLDC. W tej grupie przydatne moga
by¢ dwa pierwsze od gory suwaki: ,Cmt Ang +” i ,,Cmt Ang —,.

Stuzg one do korekcji kata komutacji osobno dla prawych i lewych obrotow
silnika. Umozliwia to dostrojenie napedu do konkretnego egzemplarza silnika i

43



6.5.7

44

maksymalne wykorzystanie jego parametréow oraz uzyskanie maksymalnej
sprawnosci. Sposéb dostrajania bedzie opisany w dalszej czesci tego
podrecznika.

. ~commutation Realtime Update”

Zaznaczenie tego pola sprawia, ze wszelkie zmiany opcji zwigzanych z
komutacjg sg wysytane na biezgco do napedu, czyli poruszajac np. suwakiem
,Cmt Ang +” od razu wida¢ reakcje napedu.

* LApply”
Przestanie wprowadzonych zmian do napedu.

Karta ,Firmware Upload”

i Driver Settings E]
Device Address 0 Hardware Settings. Select Device: (Device 0 v

PID Settings | Maotor Parameters | Misc Settings | Connection | Service | Firmware Upload

Current Firmware Information: File Info

File Mame:
App MName: |BLDC Firmware () 2008 C5-Lab
File Size:
App Ver: |2.00 Rev.1(195V [ 204)
Frames:
App Size: 75.6 kB

Compiled: |May 14 2008/10:45:37
omee ! A [ a Open from Net l

CRP: |CRP is activated... [ H Open File l

[ /M, Upgrade Firmware l

| M Load cfg ” M save cf ] [ * Reset (alljpage) ] [ﬂ.‘k Save To Flash] [ o OK ” x Cancel]

Naped umozliwia aktualizacje wewnetrznego oprogramowania, oznacza to, ze
co pewien czas bedzie uzytkownikom udostepniana bezptatnie nowa wersja,
sukcesywnie wzbogacane o nowe funkcje i mozliwosci.

Aktualizacja jest niezwykle prosta i jesli mamy potaczenie z Internetem
sprowadza sie do dwdéch kliknie¢ myszka.

. »current Firmware Information”
Grupa ta zawiera informacje o wewnetrznym oprogramowaniu , ktorego
aktualnie uzywamy

o App Name - Nazwa aplikacji

o App Ver - Wersja aplikacji

o App Size - Wielké¢ aplikacji

o Compiled - Data kompilacji

o CRP -Informacja serwisowa dla producenta
. ,File Info”

W tej grupie znajduje sie krotka informacja o pliku firmware'u, ktéry mamy
zamiar zatadowac¢ do napedu.

o File Name - Nazwa pliku (w nazwie zawarta jest wersja)

o File Size - Wielké¢ pliku
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o Frames - l16¢ ramek danych jakagdzie wysytana do napu

. Przycisk ,Open from Net”

Po kliknieciu tego przycisku program automatycznie sprawdzi zawartos¢ FTP
producenta i pobierze najnowsze dostepne oprogramowanie.

. Przycisk ,Open File”
Otwiera okno dialogowe do wybrania pliku, w przypadku gdy firmware mamy np.
na CD lub Sciggnelismy ze strony internetowe;j.

. Przycisk ,Upgrade Firmware”
Wysyta zatadowany firmware do napedu.
zaawansowaniu procesu.

Pasek postepu informuje o

Jesli pasek postepu stanie na czas dtuzszy niz minuta oznacza to, ze wystapit
problem podczas aktualizacji. Z reguty nie oznacza to powazniejszych ktopotow,
poniewaz naped posiada w oddzielnym chronionym bloku pamieci program
awaryjnego loadera, przy pomocy ktérego mozna ponowié¢ probe przestania
firmeware’u do napedu.

.Error Details” — przegl adanie historii bt edu

Gdy naped z jakiego$ powodu przerwie prace i wylgczy zasilanie silnika, mamy
mozliwos¢ przejrzenia kolejno, co spowodowato wylgczenie oraz mozna
sprawdzi¢ najwazniejsze parametry napedu z chwili wystgpienia awarii.

Stuzy do tego przycisk ,Error Details” w gtdwnym oknie aplikacji. Otworzone

zostanie okno takie jak na rysunku
obok. Jesli naped jest akurat w
trybie gotowosci zawartoS¢ okna
bedzie pusta. Obstuga sprowadza
sie do wybrania napedu z listy
rozwijanej ,Select Device” oraz
wybrania interesujgcego nas btedu
przy pomocy strzatek w gornej
czesci okna. y4 reguty
najwazniejszym numerem btedu
jest ,0”, poniewaz wystgpit jako
pierwszy i przerwat prace napedu.
Widoczne w oknie parametry
przedstawiajg sytuacje w chwili
wystgpienia awarii.

Przycisk "Save Report” stuzy do
zapisania raportu awarii,

Errors History

Parameter

10 Murnber
Status

Encoder position
Ruller position
Ctrl position
Following Error
Pas PID out
Curr PID out
Motor current
Peak current
Qut amplitude
Peak amplitude
Temperature
DC Bus voltage
Peak DC Bus
Stsps per [RQ
FPGA Register

Select Device: |Device 2

Available Records: 1

&
Actual Record: o

Value

1
1003 - ERROR! -> DC voltage too low

v [ [ save Report ] L.....K Close {

ktérg mozna potem przesta¢ np. emailem do

producenta w celu pomocy przy diagnozowaniu problemu.
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Tryb ,Firmware Rescue” — awaryjne

ladowanie firmware’u

46

Aby awaryjnie zatadowa¢ do napedu wewnetrzne oprogramowanie nalezy
najpierw upewnic sie, ze naped uruchamia sie w trybie awaryjnym. Nalezy w tym
celu wigczyé zasilanie napedu i obserwowac¢ dwukolorowg diode statusu

urzadzenia. Jesli cyklicznie i ptynnie zmienia ona
kolor swiecenia pomiedzy zielonym i czerwonym
oznacza to, ze naped uruchomit program awaryjnego
leadera i oczekuje na przestanie oprogramowania.

Mozna teraz uruchomi¢ aplikacje ,BLDC ToolDiag
v2” i po procedurze inicjalizacji powinno ukazac sie
okno, takie jak na rysunku po prawej. Odpowiadamy
twierdzagco na pytanie i aplikacja uruchomi sie w

Warrning!

Mo devices detected!
Try Firmware rescue mode?

E oK H Anuluj ]

trybie awaryjnym. Nie bedg widoczne ,Panele Diagnostyczne” i gtowne okno

programu bedzie wygladato jak ponizej.

5| Brushless Servo Diagnostic&Configuration Tool v2.01

M1

File Tools Help

Q‘ Driver Settings

Dev Online: 0 Transmission Retry : 0 CS - Lab Servo System V2

Wystarczy teraz klikng¢ na ,Driver Settings”. Dalsza czes¢ procedury jest
identyczna jak podczas normalnego uaktualniania oprogramowania napedu i
opisana jest w poprzednim podrozdziale. Jedyng roznicg jest to, ze po
zakonczeniu wysytania danych aplikacja ,BLDC ToolDiag v2” wytaczy sie, a
naped powinien byé wylgczony z sieci na okres przynajmniej 10 sekund i
wigczony ponownie. Od tej chwili naped powinien pracowaé¢ normalnie i
poprawnie zgtaszac sie po uruchomieniu aplikacji diagnostyczne;j.




8 Konwerter USB -> R5485

Do konfiguracji i diagnostyki napedu przy pomocy komputera PC niezbedny jest
konwerter, ktory umozliwia konwersje przesylanych danych z portu USB
komputera PC na standard RS485.

Niektore wersje konwertera wyposazone sg dodatkowo w ztgcze COM, jednak
przy podtgczeniu przez port COM komunikowac¢ sie mozna uzywajac jedynie
terminala, tzn. nie zadziata aplikacja BLDC ToolDiag.

8.1  ztgcza konwertera

USB ——p»|

RS485

COM

] RS485

(]

. Ztacze COM

«  Ziacze RS485

= W o1 N ©

«  Zlacze RS485 (DB-9)

1 - N.C. (nie uzywane)

2 — RxD (dane odbierane)
3 — TxD (dane nadawane)
4 — N.C. (nie uzywane)

5 - GND (masa)

6 — 9 — N.C. (nie uzywane)

1 - GND (masa)

2 — +5V , zasilanie

3 —RS485(A)

4 — RS485(B)

5-10 - N.C. (nie uzywane)

1-+5V, zasilanie

2, 3,4 —N.C. (nie uzywane)
5 - GND (masa)

6 — N.C.

7 — RS485(B)

8 — RS485(A)

9-N.C.
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Procedura uruchomienia

9.1
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W rozdziale tym, krok po kroku opisana jest procedura uruchomienia systemu
ARBAH.

Czynno SCi podstawowe
Ustawi adresy RS485 (patrz rozdziat 4.2)
. Podhczy¢ nagdy (na razie nie poatza zasilania kacowki — HV)
. Wiaczy¢ zasilanie (+24V)
. Uruchomt na komputerze PC aplikacjBLDC ToolDiag”
. W ,Panelu Diagnostycznym” nagu umigci¢ nastpujace pozycje:

o L,Actual Status Code” - stan neghu

0 ,Angle Physical’ - lat mechaniczny wirnika

o ,DC BUS Voltage” - napjcie kaxcoéwki mocy

o ,DC External Logic Voltage” - naptie uradzen zewrgtrznych
o ,Following Error” - odchytka od pozycji zadanej
o ,Hall State” - stan czujnikdw HALL’a

o  ,Motor Current” - pad silnika

Statusem napedu powinno by¢ ,1003 — ERROR! -> DC Voltage to low” (na razie
nie jest podtgczone napiecie zasilania kohcoOwki).

Napiecie urzadzen zewnetrznych powinno wynosi¢ ok. 4.7 — 5V.

Stan czujnikbw HALL’a powinien wynosi¢ 1-6. Wartosci O lub 7 oznaczajg btad.

. Wywota¢ konfiguracg nagdu przyciskiem ,Driver Settings” (patrz rozdziat 6.5) i
ustawt nastpujace parametry (pardia¢c o zatwierdzeniu na kdej karcie
przyciskiem ,Apply”):

0 karta ,PID Settings”
" K(p) = 35, K(i) = 5, K(d) = 1000, K(f) = 1000
o karta ,Motor Parameters”
" ustawt parametry zgodnie z posiadanym silnikiem i uktadem
mechanicznym (parametr ,Axis linear scale”)
0 karta ,Misc Settings”
= ustaw mnanik krokdw na paadara wartas¢
" »Max Following Error’ na wartéc jaka rozdzielczé¢ ma
zainstalowany enkoder. Podczas konfiguracjiedagdzie
pozwalat na odchyiki od zadanej pozycji wzgm zakresie - +/- 1
obrét silnika
" wiaczy¢ ,Smooth motor control”
o karta ,Service”
. .Deadtime” na ,0”

. Gdy napd jest juz skonfigurowany, przekcic reka os silnika o %2 obrotu. Podczas
obracania powinny zmieniaiec wartasci ,,Hall State”, ,Following Error” oraz
»Angle Physical”’. Po wykonaniu obrotu odczyt& mechanicznego powinien
wynosk okoto 180 stopni (zaly na ile doktadnie wykondlmy ¥ obrotu), a
»Following Error” w przyblizeniu potowe rozdzielczéci enkodera. 3 wartosci
nie odbiegaj znacznie od oczekiwanych oznaczazesygnaty silnika
prawidtowo podiczone g do nagdu i mazna przysipi¢ do dalszych czynrioi
przy zahczonym nagjciu na kaicéwce mocy.

. Wytaczy¢ nagd
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. Podhczy¢ zasilanie kacowki (HV) i ponownie whczy¢ napd

. Jesli wszystko dziata prawidiowo dioda statusu powinna szybkagasrkolorem
zielonym.

. Naped gotowy do strojenia regulatora PID

Strojenie regulatora PID

Strojenie regulatora nie jest skomplikowang czynnoscig i sprowadza sie do
wykonania kilku krokow:

. Przygotuj w kontrolerze (np. CNGgiezke ruchu, tak by ©sterowana naglem
ARBAH poruszata si w sposéb cigty w zakresie od 0 — 40mm. Ruch powinien
by¢ stosunkowo wolny (w przeliczeniu nieegej niz ok. 500 obr/min silnika), a
przyspieszenia mate.

. Upewnij sk, ze nie wysipi zadna kolizja podczas ruchu i uruchom przygotawan
sciezke.

. Silnik powinien zacz¢ sig porusza.

. Otworz kart ,PID Settings” w konfiguracji naglu i wiacz ,Realtime Update”

. Zwigkszaj powoli parametr K(d)zado wystpienia oscylacji lub zgtoszeniagolu
przez napd.

. Odejmij 10% od osignigte] wartgci K(d) i zapisz konfiguragjw nagdzie
(przycisk ,Save To Flash”).

. Zatrzymaj wykonywanidéciezki ruchu, zrestartuj nagd i ponownie uruchom
sciezke ruchu.

. W taki sam sposoéb jak dla K(d) wykonaj strojenie w kolégmodpowiednio
parametru K(p) oraz K(i).

. Po wykonaniu powsszych czynnéci naged jest gotowy do pracy.

. Jeli podczas ruchudaa wyskpowaly jeszcze oscylacje, mwa sprobowa
zmniejszy 0 10% parametr K(f), lub 0 10% parametry K(p), K(i) i K(d).

Dostrajanie komutacji silnika

Naped ARBAH steruje silnikiem generujgc tréjfazowy prad sinusoidalny. Aby
osigga¢ najlepsze parametry pracy silnika prad musi by¢ Scisle
zsynchronizowany z polem magnetycznym wytwarzanym przez wirnik. W tym
celu obecna wersja oprogramowania uzywa czujnikéw HALL’a, w ktore powinien
by¢ wyposazony silnik. Niestety czujniki te majg pewng niedoktadnos¢ dziatania,
ktora powoduje spadek osiggow systemu. Obecnie trwaja prace nad
bezczujnikowymi algorytmami sterowania, ktére catkowicie wyeliminujg ten
problem. Po ich przetestowaniu dostepna bedzie darmowa aktualizacja
firmware’'u dla wszystkich uzytkownikow. Obecnie jedyng mozliwoscig jest
reczne dostrojenie napedu do podtgczonego silnika. Przeprowadza sie to w
prosty sposob i tylko raz.

. Nalezy odlaczy¢ silnik od mechaniki maszyny

. Przygotowa sciezke ruchu w zakresie od 0 do 1000000br. (chodzi o to by ruch
trwat dtugo) z dua predkoscia (blisko nominalnych obrotow silnika — np. 3000
obr./min)

. W aplikacji ,BLDC ToolDiag” otworzy okno ,Fast Scope” i wybtgparametr
.Motor Current” (pad pobierany przez silnik)

. Otworzy okno konfiguracji nagdu i wybr& kart ,Service” (hasto ,469684”)

. Zaznaczy opcg ,Commutation Realtime Update”
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Uruchomt sciezke ruchu

Obserwowad wykres padu pobieranego przez silnik i sté@uwakiem “Cmt Ang
+” w taki sposob, by pobierany przez silnilkghbyt jak najniszy.

Zatrzyma $ciezke ruchu i zachowaustawienia (przycisk ,Save To Flash”)

W taki sam sposob dostéanap;d podczas ruchu w lewo, czyli ruch od 0 do -
1000000br. i tym razem stroimy suwakiem ,Cmt Ang —".

Procedura dostrajania jest zakaona

Mozna oczywiscie przy pewnej wprawie wykonac strojenie bez odtgczania
mechaniki maszyny od silnika, uruchamiajgc cykliczny ruch w lewo i w prawo.

Mozna tez poming¢ tga procedure i pracowa¢ na domysinych parametrach,
jednak w takim wypadku trzeba liczy¢ sie ze zwiekszonym zuzyciem energii i
nizszych osiggach systemu.
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Diagnostyka

W niniejszym rozdziale przedstawione sg czesto wystepujgce problemy oraz ich
przyczyny i rozwigzania.

Naped nie dziata, nieswieci sk dioda statusu oraz brak jest komunikaciji.
Brak napecia +24V zasilagcego logik napedu.

Po wigczeniu zasilania nagd nie przechodzi automatycznie do trybu
gotowdsci, potrzebny jest dodatkowy ,reset”.

Napiccie +24V pojawia si duzo wezeniej niz wysokie napicie HV zasilagce
kaicdwke mocy. Ména to sprawdziw aplikacji BLDC_ToolDiag odczyiug
aktualny status (w momencie gdyqzaiono zasilanie i naol nie przeszedt to trybu
gotowaci).

Po wigczeniu zasilania nagd prawidtowo przechodzi do trybu gotowdci,
jednak przy prébie jakiegokolwiek ruchu stychat krétkie szarpnigcie i
zgtaszany jest bdd przekroczenia dopuszczalnego @du.

Nieprawidtowo podiczony enkoder, lub (rzadziej) zamienione fazy silnika, albo
Zle podfczone czujniki HALL a.

Po wigczeniu zasilania nagd prawidtowo przechodzi w tryb gotowdci, ale
przy prébie wykonania jakiegokolwiek ruchu silnik obraca si o utamek
obrotu po czym nagd zgtasza przekroczenie maksymalnego pdu. (najlepiej
diagnozowa ten przypadek przy ustawionej bardzo matej pedkosci, wtedy
mozna zaobserwowad w aplikacji diagnostycznej,ze wraz z obracaniem Si
walu silnika szybko narasta pgd, po czym nagpd si¢ wytacza)
Nieprawidtowo skonfigurowany parametr ,Motor Encodenrut ,Motor Poles”
w zaktadce ,Motor Settings”. Natg pamétac, ze ilos¢ impulséw enkodera na
obrét podajemy licze tzw. wszystkie zbocza, czykstp podan przez producenta
wartas¢ mnaymy x4. Czasemz@rzyczyn podobnego zachowania geoby
nieprawidtowe podiczenie czujnikbw HALL'a lub faz silnika.

Po wigczeniu zasilania i przy prébach ,reset'u” nagd od razu zgtasza
przekroczenie maksymalnego pgdu.

Najczsciej oznacza to zwarcie na przewodach zagilggh silnika. Nalgy
sprawdzé okablowanie oraz pgtzenia. Przyczynmae te by¢ uszkodzony silnik.

Silnik nie osiaga predkosci nominalnej, przy probie jej uzyskania napgd
wytacza sg i zgtasza jako pierwszy bid przekroczenie maksymalnej odchyiki
pozyciji.

Przyczyn takiego zachowania me by zbyt niskie naptie zasilania HV. Jéi
napiecie HV zasilania nagu jest ju bliskie wart@ci dopuszczalnej sytuacgnae
poprawi: przeprowadzenie strojenia komutacji opisane w poprzedninzieded

Silnik ma tendencje do wpadania w drgania, czasem tak de, ze powoduja
wytaczenie nagdu.

Nieprawidtowo dostrojony regulator PID. Przy objawach takak powyej
nalezy o 10% zwikszy Kp, 0 10% zmniejs#yKi i 0 10% zwgkszy Kd. J&li po
tej operacji nie wida poprawy ladz zauwaalne jest pogorszenie pracy, nale
wroci¢ do poprzednich nastaw, a ngghie o 10% zmniejsZKp, Ki oraz Kd.
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Naped powinien pracowaélepiej, w razie potrzeby mioa jeszcze zmniejszy
wspotczynniki o dalsze 10%.

Naped pracowat prawidtowo z nieobcazonym silnikiem, natomiast po
zamontowaniu silnika w uktadzie mechanicznym (np. w atabiarce) silnik
podczas ruchu wpada w drgania lub napd sie wytacza.

Jest to zjawisko normalne. Przy zngmg zmianie parametréw takich jak
obcigzenie mechaniczne czy bezwlaéihmalely wyregulowd nastawy regulatora
PID pozycii.

Podczas gwaltowanego, lub diugiego hamowania z zkj predkosci naped
wytacza s i jako pierwszy biad zgtasza przekroczenie maksymalnej warkei
napiecia zasilania HV.

Podczas hamowania silnik dziata jakydnica i oddaje energido nagdu, mae
okaza sie, ze koniecznedulzie podkczenie rezystora hamowania. Skontaktglzsi
producentem w celu skonsultowania problemu i doboru odpoieigd rezystora
hamowania.

Przy prébie ruchu silnik szarpie i napgd si¢ wytacza, a przy ustawionej matej
predkosci silnik obraca sk ale szybciej nz powinien.
Sprawd ustawienia mninika krokéw w zaktadce ,Misc Settings”

Silnik podczas pracy, szczegodlnie na matych obrotach wydaggosne piski.
Prawdopodobnie nie jest wdzona opcja ,,Smooth motor control” w zaktadce
.Misc Settings”

Odczytywana pozycja w aplikacji BLDC_ToolDiag nie zgadza gize stanem
faktycznym.

Sprawd ustawienie parametru ,,Axis linear scale”. Powinnacigm wpisana
droga jakg przebywa uktad mechaniczny maszyny po wykonaniu jedbegiol
przez silnik. (przy stosowanituby tocznej jest to skok zejsruby)

Aplikacja BLDC_ToolDiag prawidtowo tgczy sk i komunikuje tylko wtedy
gdy do szyny RS485 podkzony jest jeden napd. W innym wypadku nie
wykrywany jest zaden naped.

Najprawdopodobniej nieprawidtowo ustawiongadresy napdow na
przefcznikach konfiguracyjnych. N@lepametac, ze adresy nie magsie
dublowa'.

Czesto zrywana jest komunikacja RS485.

Przyczyq mae by niezaczone terminowanie linii RS485 w ostatnim ¢uzie
podizczonym do szyny (przeknik konfiguracyjny nr 4), lub zgdzone na wicej
niz jednym napdzie.



Ponizej znajduje sie pogladowy schemat podtgczenia napedu.

Przyktad podt gczenia
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Komunikacja przez standardowy terminal

12.1

12.2

54

Z napedami komunikowa¢ sie poprzez standardowy terminal. Konwerter
USB->RS485 jest widziany w systemie rowniez jako standardowy port COM,
aby sprawdzi¢ numer portu nalezy skorzysta¢ z menadzera urzadzen — w galezi
.porty (Com i Lpt)” bedzie pozycja ,USB RS485 Port (COMx)”, gdzie x to numer
portu.

Do komunikacji mozna uzyé standardowego terminala systemu Windows® -
HyperTerminal. Jesli uzywamy systemu operacyjnego Linux, mozna skorzysta¢
z Putty, lub minicom.

Konfiguracja parametrow transmis;ji
Port nalezy skonfigurowa¢ w nastepujgcy sposob:

. Predkaos¢ 115200 bps
. StopBit 1

. DataBits 8

. Parity none

. FlowControl none

Gdy port jest juz skonfigurowany, mozna sprawdzi¢ poprawnos¢ potgczenia
poprzez wigczenie napedow. W oknie terminala powinny sie zgtosi¢ podtaczone
napedy. Na przyktad jesli podigczone sg trzy napedy o adresach 1,3,8 — w
terminalu powinno pojawi¢ sie:

device on address : 1 present
device on address : 3 present
device on address : 8 present

Jesli napedy sie zglaszajg, oznacza to, ze pofaczenie jest skonfigurowane
prawidtowo.

Obstuga wielu urz adzen na jednej linii (,sel” i
Jrst”)

Aby zapobiec konfliktom na szynie komunikacyjnej przed rozpoczeciem
wiasciwej komunikacji z danym napedem trzeba wprowadzi¢ go w stan
komunikacji, czyli moéwigc prosciej — wybraé go.

Stuzy do tego komenda ,sel” — dla przyktadu — jesli chcemy konfigurowa¢ naped
o adresie ,2”, wpisujemy w oknie terminala (znaki nie bedg sie pojawia¢ na
ekranie, prosze pisa¢ wolno by unikng¢ literowek):

»Sel 2" i zatwierdzi¢ klawiszem enter.

Powinien pojawi¢ sie komunikat:

confirmed select device nr: 2

oraz ponizej znak zachety (prompt):
#Dev.2(user) >

Od tej chwili wpisywane znaki bedg widoczne (echo), a naped o wybranym
adresie jest gotowy do komunikacji z uzytkownikiem.
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Jesli chcemy przerwa¢ komunikacje z biezacym napedem i wybra¢ naped o
innym adresie nalezy najpierw wydac¢ komende zakonczenia transmisji — ,trst”.
W oknie terminala ostatnio wybrany naped powinien potwierdzi¢ zakohczenie
wymiany danych komunikatem:

transmission reset, deselect all drivers.

Po tej operacji mozna wybrac kolejny naped komendg “sel”.

Podstawowe grupy komend
Naped rozpoznaje trzy podstawowe grupy komend:

. .get <argument>" - diagnostyka, czyli pobieranie informaajiagdu
. ,Set <argument(y)>" - ustawianie parametréw ¢@p
. »dctr <argument(y)>" - kontrola pracy negu

Dla osdb, ktore lukiporadek na ekranie jesti&omenda ,cls”, ktGra cZgi okno
terminala.

Grupa komend ,,get”
Jako argument komendy ,get” mozemy podac nastepujgce parametry:

. "perr" - aktualna odchytka pozycji

. "dc" - aktualne nagcie zasilania HV

. "curr" - aktualny pad pobierany przez silnik

. "pcurr” - prady faz silnika

. "temp" - aktualna temperatura radiatoraguap

. "ampl" - aktualna amplituda

. "hall" - aktualny stan czujnikow HALL'a

. "pangle” - kat fizyczny wirnika

. "eangle" - lat elektryczny wirnika

. "angspd" - pgdkos¢ katowa

. "spirq" - ilos¢ krokdw w okresie przerwania

. "sfreq" - czstotliwos¢ impulséw na linii STEP

. "eangle_corr" - korekcjaska elektrycznego

. "ax_pos" - pozycja osi

. "ax_pos_mm" - pozycja 0Si w mm

. "ct_pos" - pozycja zadana

. "ct_pos_mm" - pozycja zadana w mm

. "mult" - wartéé¢ mnaznika kroku

. "advc" - stan opcji ,smooth motor control” (patrz ustawignia
. "peak_dc" - szczytowe nagie na szynie DC (HV)
. "peak_curr" - szczytowy pd pobierany przez silnik

. "peak_temp" - szczytowa temperatura radiatorgaap
. "peak_ampl" - szczytowa amplituda ngpa na silniku
. "fpga_v" - wersja uktadu FPGA

. "status” - aktualny status wdzenia

. "s_history" - doktadne informacje o danym alarmie

(potrzebny dodatkowy argument — nr alarmu, ,0” to pierwszy alarm, ktory
wystgpit, czyli w wielu przypadkach najwazniejszy, bo to on jako pierwszy
spowodowat przerwanie pracy napedu. Jedli bylo wiecej alarméw — mozna
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kolejno wysSwietla¢ informacje o nich poprzez podawanie w argumencie
kolejnych numerow).

Przykiad: ,get s_history 0" — wyswietli informacje o pierwszym alarmie ktory
wystgpit i spowodowat przerwanie pracy napedu.

"stim_list"
"pid_list"
"pwm_f"
"pid_f"
"dc_low"
"dc_high"
"dc_bron"
"m_type"
"m_poles"

"m_encoder"

"m_cmax"
"m_cpanic”
"screw"
"pid_p1"
"pid_p2"
"pid_p3"
"pid_c1"
"pid_c2"
"pid_c3"
"at_speed"
"at_acc"
"at_dist"
"at_recdir"
"at_recpos"
"at_recbuff"
"xvoltage"
"ontime"

- lista taskow
- lista regulatoréow PID
- czstotliwos¢ PWM
- czestotliwos¢ petli regulacyjnej
- dolny prég alarmowy nagia zasilania kacowki (HV)
- gorny prog alarmowy nagia HV
- prog zakczenia rezystora hamowania
- typ podiczonego silnika
- liczba par biegunéw silnika
- ilé¢ impulséw na obrot enkodera
- znamionowy pd silnika
- gorny prég alarmowygatu silnika
- skoksruby (posuw liniowy / obrét silnika)
- PID pozycji / str.1
- PID pozyciji / str.2
- PID pozyciji / str.3
- PID padu / str.1
- PID padu / str.2
- PID padu / str.3
- mdkos¢ autotunnera
- przyspieszenie autotunnera
- odlegté¢ ruchu autotunnera
- kierunek nagrywania autotunnera
- pozycja hagrywania autotunnera
- bufor nagrywania autotunnera
- napgcie uradzen zew. (enkoder, hall)
- czas od ostatniegoagkenia zasilania

Grupa komend ,set”

"pid_p1"

Skiadnia:

,set pid_p1 <kp> <ki> <kd> <kf>"

"pid_p2"

Skiadnia:

.Set pid_p2 <coeff_scaling> <timer_i> <timer_d>"

"m_type"

Skiadnia:

.Set m_type <typ>"
Typ moze przyjmowac wartosci:

0 —silnik DC

1 —silnik BLDC



"m_pole”
Sktadnia:
.Set m_pole <Arg>"
Gdzie <Arg> to liczba par biegunéw silnika.
"m_encoder”
Skfadnia:
.Set m_encoder <Arg>"
Gdzie <Arg> to liczba impulséw enkodera / obrot.
"m_cmax"
Sktadnia:
.Set m_cmax <Arg>"
Gdzie <Arg> to prad nominalny silnika.
"m_voltage"
Sktadnia:
.Set m_voltage <Arg>"
Gdzie <Arg> to napiecie nominalne silnika.
"screw"
Sktadnia:
.Set screw <Arg>"
Gdzie <Arg> to skok sruby
"max_error"
Sktadnia:
.Set max_error <Arg>"
Gdzie <Arg> to dozwolona odchytka pozycji w impulsach enkodera
"mult”
Skfadnia:
»Set mult <Arg>"
Gdzie <Arg> to warto$¢ mnoznika krokéw
"advc"
Sktadnia:
,Set advc 0" - wytgcza opcje ,smooth motor control”
,Set advc 1" - wigcza opcje ,smooth motor control”
"dc_low"
Sktadnia:
,setdc_low <Arg>"
Gdzie <Arg> to dolny prég alarmowy napiecia zasilania HV
"dc_bron"
Sktadnia:
.Set dc_bron <Arg>"
Gdzie <Arg> to prog zalgczenia rezystora hamowania
"echo"
Sktadnia:
.Set echo <Arg>"
Gdzie <Arg> =1 lub 0. (echo wigczone, lub wytgczone)
"service"
Skfadnia:
.Set service <Pass>"

Gdzie <Pass> to hasto dostepu do opcji zaawansowanych (,469684")
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. "cmt_ang(-)"
Skiadnia:
.set cmt_ang(-) <Arg>"
Gdzie <Arg> to ujemny kat komutacji.
. "cmt_ang(+)"
Sktadnia:
.Set cmt_ang(+) <Arg>"
Gdzie <Arg> to dodatni kat komutacji.

Grupa komend ,dctr”

. "cfg_load"
Skiadnia:
,dctr cfg_load”
- faduje konfiguracje zapisang w pamieci flash.
. "cfg_save"
Sktadnia:
.dctr cfg_save”
- nagrywa biezace ustawienia napedu w pamieci flash.
. "cfg_default"
Sktadnia:
»dctr cfg_default”
- faduje fabryczne ustawienia, ale NIE nagrywa ich do pamieci flash.
Mozna to zrobi¢ recznie komendag ,dctr cfg_save”
. "drv_on"
Sktadnia:
~dctr drv_on”
- przetgcza naped w tryb gotowosci (wkgcza zasilanie silnika)
. "drv_off"
Skiadnia:
Ldctr drv_off”
- wylgcza zasilanie silnika.
. "clr_peak"
Skiadnia:
,dctr clr_peak”
- kasuje wartosci szczytowe parametrow.



