
ФУНКЦІЯ РУХУ ASDA-A2



Для аудиторії

Матеріальний рівень
Цей матеріал призначений для PR-функцій 
ASDA-A2. Аудиторія повинна знати основні 
принципи роботи системи Delta Servo 
заздалегідь.

Ревізія
14 квітня 2011 року.



Зміст

Інформація про систему
Системний параметр, параметр моніторингу та масив 
даних.

Режим PR
Режим наведення, режим постійної швидкості, режим 
керування положенням, режим стрибка, режим запису 
параметрів, а також скелет відправлення інструкцій PUU та PR.

захоплення
Налаштування та програми.

Порівняйте
Налаштування та програми.



Інформація про систему (1)

Системний параметр
Застосовується до налаштувань функцій або 
команд, наприклад P1-01 режим керування та 
вибір напрямку виведення.

Параметр монітора
Для моніторингу стану роботи 
сервоприводу, наприклад, швидкості, 
положення, крутного моменту… тощо.

Масив даних
Місце для зберігання даних для 
функцій CAPTURE, COMPARE та E-CAM.



Інформація про систему (2)
Системний параметр
Формат параметра: P?-??. Існують 16-бітні та 32-бітні 
параметри, які можна читати/записувати кількома 
способами.

Дисплей 
і кнопки

CANopen

RS485/RS232
ASDA-SOFT 

(USB)

Записати 
параметри з 

подій. (DI + PR)



Інформація про систему (3)
Параметр відображення (1)
Індекс будь-яких параметрів для блокового 
читання/запису та приклад зіставлених 16-бітних 
параметрів.

Індекс параметра відображення 
P0-35

0124h 0106h

Параметр відображення 
P0-25

0x01230x5678

Формат даних: 0GAB 
G: Група параметрів 
AB: # параметра в 
шістнадцятковому форматі.

16-бітні 
параметри

P0-35 P0-25

P0-42 P0-32

8 Параметри відображення

P1-06 
0x0123
0x5678 
P1-36

Індекс Зміст



Інформація про систему (4)

Параметр відображення (2)
Приклад відображення 32-розрядного параметра.

0x12340x0001

0109h 0109h 0x12340x000132-бітний 
параметр

Індекс параметра відображення
P0-35

Параметр відображення 
P0-25

P1-09 H-Word    P1-09 L-Word



Інформація про систему (5)

Параметр відображення (3)
Приклад частково відображених 32-розрядних 
параметрів.

0x0001
0x0002

010Ah 0109h 0x12030x3214

0x1203
0x3214

Індекс параметра відображення
P0-35

Параметр відображення 
P0-2532-бітний 

параметр
P1-09 L-слово

P1-10 L-слово



Інформація про систему (6)
Параметр відображення (4)
У ASDA-Soft є простий спосіб налаштувати 
параметри відображення, коли він знаходиться в 
мережі.

Легко налаштовувати параметри 
відображення на ASDA-Soft.



Інформація про систему (7)
Моніторинг стану (1)
Після ввімкнення живлення на дисплеї буде 
показано статус, встановлений у P0-02. Кнопки 
«вгору» та «вниз» можуть застосовуватися для 
зміни стану, що відображається на дисплеї.

Увімкнення Дисплей

P0-02

Кнопки можна 
використовувати для 
зміни відображення 

стану.



Інформація про систему (8)

Моніторинг стану (2)
Існує 5 регістрів моніторингу стану та понад 60 
елементів, попередньо визначених у ASDA-A2 
(перелічених у розділі 7 посібника) для доступу до 
внутрішнього стану сервоприводу.

Реєстри 
моніторингу 

стану

1231
232682

303
0

12345

P0-09 
P0-10 
P0-11 
P0-12 
P0-13

02d
03d
07d
026d
019d

P0-17 
P0-18 
P0-19 
P0-20 
P0-21

Призначення 
предмета

02: Помилка позиції
03: Позиція зворотного зв'язку
07: Швидкість двигуна
26: Монітор стану №4
19: Параметр зіставлення №1

Для 
прикладів



Інформація про систему (9)

Моніторинг стану (3)
Поки ПК підключається до сервоприводу, за 
допомогою ASDA-soft можна налаштувати регістри 
моніторингу.

Легко налаштовувати 
регістри моніторингу на 

ASDA-Soft.



Інформація про систему (10)
Масив даних
Масив даних може зберігати дані для E-Cam, функції 
захоплення та функції порівняння з максимальною 
кількістю до 800 записів (усі разом до максимум 800 
записів).

    Масив даних
E-Cam P5-81

Збір даних P5-36
800

Порівняйте дані 
P5-56



Інформація про систему (11)
Доступ до масиву даних
Існує один індекс, що працює разом із двома вікнами 
читання/запису для доступу до масиву даних. Для 
деяких хостів, які повторно надсилають дані кілька 
разів під час зв’язку, краще встановлювати індекс P5-11 
кожного разу перед читанням/записом.

P5-11

Масив даних P5-12 Вікно R/W
Зчитування панелі: P5-11 без змін 
Запис панелі: P5-11=P5-11+1
Зчитування зв’язку: P5-11=P5-11+1 
Запис зв’язку: P5-11=P5-11+1

P5-11
P5-13 Вікно R/W
Зчитування панелі: P5-11=P5-11+1 
Запис панелі: блокування
Зчитування зв’язку: P5-11=P5-11+1 
Запис зв’язку: P5-11=P5-11+1



Інформація про систему (12)
Редагувати масив даних
В ASDA-Soft вбудована зручна функція для 
редагування масиву даних.

Редактор масивів 
даних Завантажити 

дані
Написати в 

Servo

Записати в EEPROM



Новий режим PR
Які новини?
PR не можна тлумачити як «точечний» контроль. 
Це більше того. Сервопривід здатний миттєво 
змінювати робочий профіль в режимі PR. 
Доступно 64 PR.

PR 1 PR 5 PR 2

DI       DI         DI

Керування 
точка-точка

Позиція

швидкіс
тьКОНТРОЛЬ

Позиція
КОНТРОЛЬ

Наведення

Процедура
Стрибок

Параметр
Написання

Тригер 
події DI

Традиційний 
тригер

Тригер 
визначеного 
призначенняІнноваційний 

режим PR

інші

Програмний 
тригер

Позиція Позиція



Підрежими в режимі PR

Режим самонаведення
Доступно понад 35 варіантів.

Режим постійної швидкості
Функція контролю швидкості з попередньо визначеним 
профілем.

Режим контролю положення
У цьому режимі є 4 типи команд: абсолютна команда, відносна 
команда, додаткова команда та відносна команда захоплення.

Режим стрибка
Команда переходу може переходити до будь-якого PR під час 
виконання.

Режим запису параметрів
Параметр системи можна будь-коли змінити за 
допомогою функції Write Parameter.



Напрямок
Нове визначення
Напрямок ВПЕРЕД визначається як збільшення PUU 
(положення) зворотного зв’язку. Параметр P1-01.Z 
може змінити визначення напрямку обертання.

У P5-18 ,
кількість 
збільшується.

Позитивна 
команда

Визначення 
позитивного 

напрямку
P1-01.Z=0

P1-01.Z=1

Зворотній зв'язок 
PUU

час

Зворотній зв'язок 
PUU

час

Область ПК



Режим самонаведення (1)

Посилання на Ліміт
X0: рухайтеся вперед до PL, призначеного як дім. 
X1: переміщення назад до NL, призначеного як дім.
Y: Y=0 Повернення до Z; Y=1 Перейти до Z; Y=2 Не шукати Z.

Ліміт

Поверніться 
назад для 
пошуку Z

Перейти до 
пошуку ZІгнорувати 

Z



Режим самонаведення (2)
Посилання на Ліміт
X0: рухайтеся вперед до PL, призначеного як 
дім. X1: переміщення назад до NL, 
призначеного як дім.
Y: Y=0 Повернення до Z; Y=1 Перейти до Z; Y=2 Не шукати Z.

Z Пульс

PL
Сигнал

H

L

Y=0,
Повернутися 

до Z

Y=1,
Попереду 

до Z

Y=2, не 
шукати Z

E
S1

S1
S2

H

H

L

L

L

E

E
L

E
S1



Режим самонаведення (3)
Посилання на Home Sensor
X2: переміщення вперед до вихідного датчика (ORGP: ВИМК.->УВІМК.). 
X3: переміщення назад до початкового датчика (ORGP: ВИМК.->УВІМК.).
Y: Y=0 Повернення до Z; Y=1 Перейти до Z; Y=2 Не шукати Z. 
Z: Z=0 Зупинити та попередити; Z=1 Реверс автоматично.

Ігнорувати 
Z

Датчик ORG ВИМК. -> УВІМК

Обмежити 
зупинку або 
повернутися 

назад

Поверніться 
назад для 
пошуку Z

Перейти до пошуку Z



Режим самонаведення (4)

Посилання на Home Sensor
X2: переміщення вперед до вихідного датчика (ORGP: ВИМК.->УВІМК.). 
X3: переміщення назад до початкового датчика (ORGP: ВИМК.->УВІМК.).
Y: Y=0 Повернення до Z; Y=1 Перейти до Z; Y=2 Не шукати Z. 
Z: Z=0 Зупинити та попередити; Z=1 Реверс автоматично.

H                                                             H

     Z Пульс
PL Сигнал 
ORGP

Y=0,
Повернутися 

до Z

Y=1,
Попереду 

до Z

Y=2,
Не шукайте Z

S1 HLL

E
S2

S1

H
L

L
S3

H

E S2 H

H

HL
S2S1

H

L

E

ERR

ERR

ERR

S3

S3



Режим самонаведення (5)

Посилання на Z Pulse
X4: перехід до імпульсу Z. 
X5: перехід назад до імпульсу Z.
Z: Z=0 Зупинити та попередити; Z=1 Реверс автоматично.

Обмежити 
зупинку або 
повернутися 

назад

Поверніться 
назад для 
пошуку Z

Перейти до 
пошуку Z



Режим самонаведення (6)

Посилання на Z Pulse
X4: перехід до імпульсу Z. 
X5: перехід назад до імпульсу Z.
Z: Z=0 Зупинити та попередити; Z=1 Реверс автоматично.

Z Пульс

PL Сигнал

Плювати на Y

L

E
S1

L

E

L
ERRS2



Режим самонаведення (7)

Посилання на Home Sensor
X2: Перехід до вихідного датчика (ORGP: ON->OFF). X3: 
переміщення назад до початкового датчика (ORGP: ON->OFF).
Y: Y=0 Повернення до Z; Y=1 Перейти до Z; Y=2 Не шукати Z. 
Z: Z=0 Зупинити та попередити; Z=1 Реверс автоматично.

Ігнорувати 
Z

Датчик ORG ON -> OFF

Обмежити 
зупинку або 
повернутися 

назад

Поверніться 
назад для 
пошуку Z

Перейти до 
пошуку Z



Режим самонаведення (8)
Посилання на Home Sensor
X2: Перехід до вихідного датчика (ORGP: ON->OFF). X3: 
переміщення назад до початкового датчика (ORGP: ON->OFF).
Y: Y=0 Повернення до Z; Y=1 Перейти до Z; Y=2 Не шукати Z. 
Z: Z=0 Зупинити та попередити; Z=1 Реверс автоматично.

Z Пульс

PL Сигнал 

ORG Сигнал

Y=1,
Попереду 

до Z

Y=2,
Не шукайте Z

Y=0,
Повернення до Z S1

H

E

S1

H
L

E

H

H
S2

S1

ERR

ERR

ERR

L

L
H

S2

H

H
L

H

E S2
H

S3

S3

S3



Режим самонаведення (9)

Посилання на поточну посаду
X8: Розглядати поточну позицію як вихідну.

DI: SHOM

Вихідне положення визначається місцем зупинки 
двигуна в момент спрацьовування сигналу SHOM.



Режим самонаведення (10)
Позиція та координата 
після наведення
Після повернення 
до початкової точки 
двигун зупиниться в 
місці, 
розташованому 
поруч з домом, але 
не зовсім вдома, 
крім режиму X=8. 
Інший PR можна 
викликати для 
переміщення 
двигуна в нуль 
координати або 
будь-яке інше місце.

Місце зупинки двигуна 
після повернення до 
початкового положення.

PL Сигнал

Z Пульс

H

L
Y=0,

Пошук З ES1

Координати 
після 

наведення.
1000-3000

-523

PR #1

-1000   0
-2000



Режим самонаведення (11)
Зміщення координат
Початкову опорну точку можна визначити за будь-
яким значенням її координати, яке називається 
зміщенням координати.

Z Пульс

PL Сигнал

L
Y=0,

Пошук З ES1

2000Координати 
після наведення. 1000 3000-1000

1477
      H

Місце зупинки двигуна 
після повернення до 
початкового положення.

50000 4000



Обмін даними
Дані для всіх PR
Час прискорення/уповільнення, час затримки та 
цільова швидкість надаються всім 64 PR.



Режим постійної швидкості (1)
Контроль швидкості PR
Час прискорення / уповільнення разом із цільовою 
швидкістю можна налаштувати. Час затримки 
визначається з точки зору команди.

швидкість
Цільова 
швидкість

час

Затримка

Швидкості зворотного 
зв'язку 

Команда 

Час прискорення

швидкість

Цільова 
швидкість часЧас уповільн.

Швидкість 
зворотного зв'язку

Команда
Затримка



Режим постійної швидкості (2)
Перейти до наступного PR
Процедуру можна встановити, якщо вона переходить 
до наступного PR після завершення поточного PR. Час 
затримки відкладе час примусового виконання до 
наступного PR.

Зупиніться на поточному PR.
Цільова 
швидкість

час

швидкість
Затримка

Команда

швидкість

Цільова 
швидкість

Затримка

Команда
Продовжуйте зволікати.

час

Викличте наступного PR після 
завершення поточного PR.

Цільова 
швидкість

час

швидкість
Затримка

Команда

швидкість

Цільова 
швидкість час

Затримка

Черговий PR
називається.

Команда

Продовжуй 
бігти.

PR

PR

Називається 
черговий PR.



Режим позиції (1)
Контроль позиції PR
Існує два підтипи з 4 різними видами команд позиції 
відповідно в режимі керування позицією.

Тип 2:
Процедура буде 
зупинена після 
завершення 
поточного PR.

Тип 3:
НАСТУПНИЙ PR
буде викликано 
після 
завершення 
поточного PR.

PR   PR

PR
Команда Тип 2 Тип 3

Абсолютне 
командування
Відносна команда

Інкрементальна команда

Кепка Відносна команда



Режим позиції (2)
Профіль руху контролю положення
Можна встановити час прискорення/уповільнення, 
цільову швидкість, час затримки та відстань.

4 різні типи команд.

швидкість

Цільова 
швидкість

час

DLY
Відстань

Відстань



Режим позиції (3)

команди.

4 різні типи команд розташування
Абсолютний, відносний, інкрементальний і відносний 
захоплення Абсолютна команда 

60000

Поточне положення 
двигуна FB_PUU

60000

60000

Ціль позиція поточної 
команди Cmd_E

60000

0 10000      20000    30000    40000    50000 60000 70000    80000    90000    100000

0 10000 20000 30000    40000    50000    60000    70000 80000                 90000   100000

Інкрементна команда 
60000

0 30000 40000   50000     60000    70000    80000 90000

Поточне положення 
двигуна FB_PUU

                              10000     20000 100000

0 10000 70000 80000    90000   100000

Поточне положення 
двигуна FB_PUU Відносна команда 

60000

20000    30000    40000   50000    60000

Позиція, зафіксована 
функцією захоплення Команда захоплення 

60000

Абсолютна команда    60000

Відносна команда       60000

Інкрементна команда  60000

Відносна команда CAPTURE 
60000

Поточне положення 
двигуна FB_PUU



Режим стрибка

Змінити процедуру
Функція jump може викликати будь-який PR.

PR 51

PR 7 PR 8 PR 9

PR 5 PR 6 PR 7 PR 8 PR 9

Стрибок

Стрибок



Режим запису параметрів

Актуальний PR

100

Запишіть Р5-75=100

P5-75

Зміна параметра з PR
Запис параметрів PR можна використовувати для 
зміни будь-яких параметрів у сервоприводі.



Що таке PUU?
Пульс блоку користувача
PUU — це одиниця, яка масштабується за допомогою 
електронної передачі. Це призведе до переваги, а 
саме: « ВИ БАЧИТЕ, ЩО ВИ КОМАНДУЄТЕ ». 
Наприклад, якщо ви надсилаєте команду 10000 PUU, і 
ви можете прочитати 10000 PUU у зворотному зв’язку 
та проігнорувати електронне передавальне число.

PUU
Електронне 
обладнання
P1-44, P1-45

1280000
Пульс

Помилка 
відгуку 

команди

Блок 
всередині 

сервоприводу

Погляд 
користувача



Деякі змінні моніторингу

Уважний погляд на виконання команди
Cmd_O: проміжна команда. 
Cmd_E(V064): цільова позиція команди. 
Fb_PUU: Поточне (зворотний зв'язок) положення двигуна. 
Err_PUU: помилка позиції = (Cmd_O – Fb_PUU).

Cmd_O P1-44 
P1-45

Err_PUU

Fb_PUU

V002

V000 P1-45 
P1-44

Привід Мотор

V003

V005

V004

PUU
V001

ПУЛЬС



Приклад змінних моніторингу (1)

Fb_PUU 
Cmd_O 
Cmd_E

Приклад команди позиції
Кінцевий пункт призначення буде відомий у момент 
прийняття команди, і двигуну потрібен час, щоб 
виконати команду.

Err_PUU
Перед 

прийняттям 
команди

Cmd_E

Err_PUU 
Fb_PUU 
Cmd_O

Після 
прийняття 
команди

Cmd_E
Cmd_O

Err_PUU
Fb_PUU Команда 

виконується

Err_PUU 
Fb_PUU

Cmd_O 
Cmd_E

Команда 
завершена

Err_PUU 
Fb_PUU
Cmd_O 
Cmd_E

Позиціонування 
повністю



Приклад змінних моніторингу (2)

Вихід сигналу
Цифровий вихід під назвою MC_OK призначений 
для сигналізації про завершення команди.

DI:CTRG

DO: CMD_OK

КОМАНДА

DO:TPOS

DO:MC_OK

DLY

Цільова позиція 
досягнута

(TPOS ) І (CMD_OK)



Приклад змінних моніторингу (3)
Приклад команди самонаведення
Кінцевий пункт призначення Cmd_E не може бути відомий, 
доки двигун не проїде через будинок. Після того, як місце 
стане відомим, йому потрібна коротка відстань, щоб зменшити 
швидкість до нуля.

Err_HIGH 
Fb_HIGH
Cmd_O 
Cmd_E

Err_HIGH 
Fb_HIGH
Cmd_O 
Cmd_E

Err_HIGH 
Fb_HIGH

Cmd_O 
Cmd_E

Err_PUU 
Fb_PUU

Cmd_O
Cmd_E

Err_PUU
Fb_PUU
Cmd_O 

Cmd_E

Cmd_E = Походження

Перед 
прийняттям 

команди

Після 
прийняття 
команди

Команда 
виконується

Команда 
завершена

Позиціонування 
повністю

Cmd_E = Походження



Приклад змінних моніторингу (4)

Z Пульс

PL Сигнал

Плювати на Y.
S1

L

E

Cmd_E = початкове 
значення, задане 

координатою.

Профіль руху команди самонаведення
Якщо після повернення до самонаведення не 
виконується жодного PR, Cmd_O та Cmd_E не 
однакові на ASDA-A2.

Cmd_O = місце двигуна, 
зупиняється врешті-решт.

PR для повернення 
двигуна у вихідне 

положення.



Команда руху (1)
Послідовна команда з PR
Команда буде виконана лише після виконання 
попередньої команди.

DLY 1
ЧАС

ШВИДКІСТЬ INS
OVLP
DLY

P_Command 1
(Тип 3)

P_Command 2
(Тип 2)

INS
OVLP
DLY

DLY 1

ЧАС

ШВИДКІСТЬ

AUTO
INS
OVLP
DLY

V_Команда 1
(Тип 1)

P_Command 2
(Тип 2)

INS
OVLP
DLY



Команда руху (2)

DLY 1

ЧАС

ШВИДКІСТЬ
INS
OVLP
DLY

INS
OVLP
DLY

P_Command 1
(Тип 3)

P_Command 2
(Тип 2)

Команда перекриття на PR
Друга команда буде виконана після затримки або 
протягом періоду уповільнення. Велика затримка 
першої команди вплине на час другої команди. Для 
нанесення внахлест рекомендується нульова затримка.

ЧАС

ШВИДКІСТЬ INS
OVLP
DLY

INS
OVLP
DLY

P_Command 1
(Тип 3)

P_Command 2
(Тип 2)



Команда руху (3)
Як зробити команду перекриття на PR
Якщо коефіцієнт уповільнення в передній команді 
такий самий, як і коефіцієнт прискорення в хвостовій 
команді, це може сформувати хорошу форму команди 
перекриття.

Цільова 
швидкість A

Час уповільнення А

Цільова 
швидкість B

Час прискорення B

Час уповільнення А

Цільова швидкість A Цільова швидкість B
Час прискорення B



Команда руху (4)

Внутрішня команда вставки на PR
Друга команда вставить першу команду як нову команду. 
Кінцевий результат залежить від типів команд. 
Час затримки отримує функцію.

DLY 1

ЧАС

ШВИДКІСТЬ

ЧАС

ШВИДКІСТЬ

AUTO
INS
OVLP
DLY

Кінцевий пункт призначення:

Абсолютний : Cmd_E = команда 

Відносний, Інкрементальний :
Cmd_E = останній Cmd_E + командаP_Command 2

(Тип 2)

P_Command 2
(Тип 2)

Якщо 0, ця команда 
буде пропущена.

P_Command 1
(Тип 3)

INS
OVLP
DLY

INS
OVLP
DLY

INS
OVLP
DLY

DLY 1
Якщо 0, ця команда 

буде пропущена.

V_Команда 1
(Тип 1)

Кінцевий пункт призначення:

Абсолютний : Cmd_E = команда 

Відносний, Інкрементальний :
Cmd_E = останній Cmd_E + команда



Команда руху (5)
Зовнішня команда вставки на PR
Зовнішня вставка змінить команду, яка виконується в 
момент її вставки. Час затримки не є питанням для 
зовнішньої вставки.

ЧАС

ШВИДКІСТЬ

ЧАС

ШВИДКІСТЬ

AUTO
INS
OVLP
DLY

DLY

DLY

V_Команда 1 
(Тип 1)

P_Command 2
(Тип 2)

P_Command 1
(Тип 2 або 3)

INS
OVLP
DLY

P_Command 2
(Тип 2 або 3)

Кінцевий пункт призначення:
Абсолютний : Cmd_E = команда
Відносний : Cmd_E = Fb_PUU + команда 
Інкрементний : Cmd_E = останній Cmd_E + команда 
Cap. Відносна: дані зібрані + команда

Кінцевий пункт призначення:
Абсолютний : Cmd_E = команда
Відносний : Cmd_E = Fb_PUU + команда 
Інкрементний : Cmd_E = останній Cmd_E + команда 
Cap. Відносна: дані зібрані + команда

INS
OVLP
DLY

INS
OVLP
DLY



Запуск PR

Способи виклику PR
Викликати PR можна кількома способами.

CTRG : Запуск PR, вибраний DI (POS0~POS5). STP : 
завершити запущений PR.
P5-7 : Використовуйте ідентифікацію PR, щоб 
викликати PR. 
SHOM : Почати виконання процедури повернення 
до початкової точки (PR0).
EV1~4 (наростаючий фронт) : подію можна використовувати для 
виклику PR. 
EV1~4 (спадаючий фронт) : подію можна використовувати для 
виклику PR. 
Інші : PR#50 викликається, коли функція захоплення завершена, 
і певний PR можна призначити після відключення E-Cam.



CTRG і STP
Цифровий DI для запуску PR
CTRG використовується для запуску PR, вибраного 
POS0~5, де STP може зупинити поточний PR.

Нагадування
Команда все ще зберігається 
всередині Servo.

Як відновити PR №5?
PR#5 — це команда ABS: виклик PR#5 знову.
PR#5 — це команда INC: виклик PR за допомогою інкрементної команди 0.

Як очистити залишок команди PR#5?
Викличте PR за допомогою команди REL 0.

POS1~5
виберіть PR. 

Виконується PR

CTRG

STOP

PR № 5

PR № 5



P5-07
Написання ID для виклику PR
Число від 0 до 63 можна ввести в P5-07, щоб 
викликати PR відповідно. PR#0 визначається як 
процедура повернення до початкової точки. P5-07 
відповість відповідним повідомленням про результат 
виконання PR.

20

ASDA
Soft

HMI PR №20

Контролер 
хосту

Кнопка

P5-07

20 , виконується PR.
10020 , команда надіслана, кінцевий пункт 
призначення ще не досягнутий. 
20020 , PR виконано.



SHOM
Почніть процедуру повернення
Функцію цифрового введення можна застосувати для 
запуску процедури наведення, яка є PR0 в ASDA-A2.

SHOM

PR0



Події
4 Події
Є 4 події з наростаючим і спадаючим фронтами, які 
можна налаштувати для запуску певного PR.

P5-98 Наростаючі події для PR

P5-99 Останні події для PR

1                         2

DI=0x39(EV1), 
0x3A(EV2),

0x3B(EV3), або
0x3C(EV4).

1

2

Налаштування 1 2 3 4 5 6 7 8 9 А B C D

PR# 51 52 53 54 55 56 57 58 59 60 61 62 63

P5-98=0x0602 
P5-99=0x0903

EV1= 
PR#52

EV1= 
PR#53

EV4 EV3 EV2 EV1

EV4 EV3 EV2 EV1

EV3= 
PR#56

EV3= 
PR#59



Інші тригери
E-Cam і функція захоплення
Функція E-Cam може викликати певний PR, коли її 
вимкнено, а функція Capture викличе PR#50 після 
завершення.

E-Cam вимкнено.

Умови розчеплення.
P5-88.U= 2,4 або 6

Викличте будь-
який PR набір 

P5-88.BA.

DI7

P5-38 = 
P5-38 - 1 P5-38= =0

Біт 3 
P5-39.X

==1
PR №50

правда правда

Функцію захоплення завершено.



Деякі визначення (1)

PR    швидкість 
#51   DLY=100
(I)    20,0 об/хв

PR швидкість
#51 DLY=100
(I) 200,0 об/хв

PR    швидкість 
#51   DLY=2000

300,0 об/хв

PR 
#0

Домашній 
зсув=0 
PR#1

PR 
#0

Домашнє 
зсув=100 
PR#0

Команда 
самонаве
дення

У Конвенції Ми робимо
Буде надано деякі позначення, які зазвичай 
використовуються в групі ASDA-A2.

Завжди PR #0

Координатний 
зсув занести в 

P6-01.
Перейдіть до PR #1 

після повернення.
Залишайтеся в PR#0 після 
повернення додому.

PR    стрибок 
#51  DLY=0
(I)     PR #1

PR
#51
(I)

Напишіть 
DLY=0 
P5-18=20

PR Напишіть
#51 DLY=0
(I) P5-18=20

PR    стрибок 
#51  DLY=0

PR #1

PR 
#51

Напишіть 
DLY=0 
P5-18=20

Команда 
швидкості

Зі вставкою. Без вставки.
З авто до наступного. Без авто до 

наступного.

Команда 
стрибка

Написати 
команду

Напишіть 20 до P5-18.



Деякі визначення (2)
Перевага, яку ми отримуємо
Дотримуючись угоди, іншим людям у цій групі буде 
легше зрозуміти ваш процес.

Введіть 2 команду позиції

PR
#51
(I)

Позиція(3)
D=0, S=10,0 об/хв 
900 PUU, ABS

PR
#51
(I)

Позиція(3)
D=0, S=10,0 об/хв 
900 PUU, ВІДН

PR 
#51

Позиція(3)
D=0, S=10,0 об/хв 
900 PUU, INC

PR
#51
(I)

Позиція(3)
D=0, S=10,0 об/хв 
900 PUU, CAP

PR 
#51 
(I)

Позиція(2)
D=0, S=10,0 об/хв 
90 PUU, ABS

PR Позиція(2)
#51 D=0, S=10,0 об/хв
(I) 90 PUU, REL

PR 
#51

Позиція(2)
D=0, S=10,0 об/хв 
90 PUU, INC

PR Позиція(2)
#51 D=0, S=10,0 об/хв
(I) 90 PUU, CAP

PR#51 зі 
вставкою.

Введіть 2, закінчіть і 
зупиніться.

Абсолютна 
команда до 

90 PUU.

Відносна 
команда до 

90 PUU.

Інкрементна 
команда до 

90 PUU.

Кепка 
відносного 

командування 
до 90 PUU.

PR#51 без 
вставки.

PR#51 зі 
вставкою. і далі.

Введіть команду позиції 3
Тип 3, обробка PR#51 без 

вставки.

Цільова швидкість
Затримка = 0



Деякі визначення (3)
Керівник PR & PR групи
Головний PR є першим PR у групі PR, пов’язаній 
командою AUTO або Jump.

PR
#
(I)

PR
#
(I)

PR
#
(I)

Стрибок
PR 
# 
(I)

Керівник PR

Група PR.



Як PR влаштував

Черга PR (першим прийшов, першим вийшов)

CTRG STP P5-07 SHOM EV1~4(↓) EV1~4(↑)

Пріоритет
Високий                                              низькій

PR-виконавець
1.Виконавець PR відправить кожен окремий PR у групі PR на наступний рівень, 
якщо це PR із функцією руху (тип 1 керування постійною швидкістю, тип 2 
позиція та тип 3 позиція до наступного).
2. Параметр переходу типу 7 і запису типу 8 буде завершено в PR Executor.
3.Вісім послідовних PR із встановленим INS можуть бути гарантовано виконані 
протягом 1 мс у PR Executor.

Генератор команд руху
1. Тут буде згенеровано команду руху.
2. Це може бути послідовне, вставлення та перекриття.

Послідовне / Вставка / Перекриття

ЧАС

ШВИДКІСТЬ

Кожну 1 мс він видає команду HEAD PR, якщо будь-який HEAD PR очікує в 
черзі PR.
Новий HEAD PR, виданий чергою PR, припинить роботу групи PR, яка 
виконується у PR Executor.

Генератор 
команд руху

Вихідний 
профіль 

руху

PR
Виконавець

Черга PR



Тестовий зразок (1)
Скільки PR?
Цей приклад можна використати для перевірки черги 
PR і кількості PR, які можна виконати протягом однієї 
мс (8 PR гарантовано в специфікації дизайну Delta).

PR
#51
(I)

Стрибок 
DLY=0 
PR#1

EV1

EV2

PR
#1
(I)

Напишіть 
DLY=0 
P5-55=1

PR швидкість
#52 DLY=0
(I) 300,0 об/хв

P2-11 (DI2) = 0x139 (EV1) 
P2-12 (DI3) = 0x13A (EV2) 
P5-98 = 0x21
P3-06 = 0x6
Коли P4-07=0x6, EV1 і EV2 будуть 
ініційовані одночасно. Прочитайте P5-55.
Змініть DLY=1 мс у PR#1, повторіть тест і 
прочитайте P5-55 ще раз.

PR
#2
(I)

Напишіть 
DLY=0 
P5-55=2

PR
#19
(I)

Напишіть 
DLY=0 
P5-55=19

PR Напишіть
#20 DLY=0
(I) Р5-55=20



Тестовий зразок (2)

Шлях PR-виконавця
Цей приклад може пояснити шлях PR Executor. 
Обсяг ПК є хорошим інструментом для вивчення 
прикладу.

P5-07=1 PR 
#1

Позиція (3)
D=0, S= 20,0 об/хв 
200000PUU, INC

PR 
#2 
(I)

Стрибок 
DLY=0 
PR#10

PR 
#10 
(I)

Напишіть 
DLY=0 
P5-55=10

PR 
#11 
(I)

Позиція (3)
D=0, S=100,0 об/хв 
300000PUU, INC

PR Напишіть
#12 DLY=0
(I) Р5-55=12

P5-07=1 PR 
#1

Позиція (3)
D= 10 S= 20,0 об/хв 
200000PUU, INC

PR 
#2 
(I)

Стрибок 
DLY=0 
PR#10

PR 
#10 
(I)

Напишіть 
DLY=0 
P5-55=10

PR 
#11 
(I)

Позиція (3)
D=0, S=100,0 об/хв 
300000PUU, INC

PR Напишіть
#12 DLY=0
(I) Р5-55=12

P5-07=1 PR 
#1

Позиція (3)
D=0, S= 20,0 об/хв 
200000PUU, INC

PR 
#2 
(I)

Стрибок 
DLY=0 
PR#10

PR 
#10 
(I)

Напишіть 
DLY=0 
P5-55=10

PR 
#11

Позиція (3)
D=0, S=100,0 об/хв 
300000PUU, INC

PR Напишіть
#12 DLY=0
(I) Р5-55=12

P5-07=1 PR 
#1

Позиція (3)
D=0 S= 20,0 об/хв 
200000PUU, INC

PR 
#2

Стрибок 
DLY=0 
PR#10

PR 
#10 
(I)

Напишіть 
DLY=0 
P5-55=10

PR 
#11 
(I)

Позиція (3)
D=0, S=100,0 об/хв 
300000PUU, INC

PR Напишіть
#12 DLY=0
(I) Р5-55=12

P5-07=1 PR 
#1

Позиція (3)
D= 0 S= 20,0 об/хв 
200000PUU, INC

PR 
#2 
(I)

Стрибок 
DLY=0 
PR#10

PR 
#10 
(I)

Запишіть 
DLY= 5000 
P5-55=10

PR 
#11 
(I)

Позиція (3)
D=0, S=100,0 об/хв 
300000PUU, INC

PR Напишіть
#12 DLY=0
(I) Р5-55=12



PR Debug

Контролювати процедуру PR
Виконання PR-процедури можна відстежувати з 
області ПК через параметри відображення.

0x0507 Прочитайте

Параметр відображення 1
  P0-35                       P0-25



Високошвидкісний 
цифровий вхідDI7

DI7 є єдиним високошвидкісним цифровим входом в 
ASDA-A2 Щоб визнати, що сигнал змінився, потрібно 
лише 5 мкс. Для інших цифрових входів потрібно 0,5 
мс. Цей DI потрібен для використання для виконання 
завдання захоплення. DI 1

DI 2
DI 3
DI 4
DI 5
DI 6
DI 7
DI 8

Сервопривід 
DI7 = 1

T=0T=5 мкс



Функція фіксації положення (1)
Функція захоплення
Функцію захоплення можна застосувати для фіксації 
опорного положення, яке може бути сигналом 
головного кодера, лінійного кодера або послідовності 
імпульсів. Можна записати 800 елементів з макс. 
довжина масиву даних.

Лінійний 
кодер Пульсовий 

потяг

Основний кодер

Масив 
даних

383838

383838



Функція фіксації положення (2)
Налаштування функції захоплення

P5-38 = P5-38-1

7890

Лінійний кодер
 Pulse train 

Головний кодер 

1234
2345
3457
6823
7890

Масив данихP5-36
Відправна 
точка

P5-37

P5-38
Довжина 
даних

DI7

P5-39.X =1
(Активувати)

помилковий

Якщо встановлено біт 3 P5-39.X , 
сервопривод викличе PR#50 , 
коли все в P5-38 буде повністю 
захоплено.

Усі елементи 
Capture виконано?

Перший 
захоплений 
предмет.

Якщо встановлено біт 1 
P5-39.X , P5-37=P5-76 
після першого 
захопленого елемента.

Якщо встановлено біт 2    
P5-39.X , сервопривод 
ініціює ФУНКЦІЮ 
ПОРІВНЯННЯ
після першого захоплення 
елемента.7890

P5-39.Y =1
P5-39.Y =2
P5-39.Y =3

Вихідна вісь 
CAPTURE 

FUNCTION.

P5-39.X =1 
P5-38==0

правда
P5-39.X =0

P5-39.X =0
P5-39.Z=0 (Деактивувати)

P5-39.Z=1



Функція фіксації положення (3)
Функція захоплення в програмному забезпеченні
Існує зручний спосіб ТЕСТИРОВАТИ функцію захоплення. У 
більшості програм вам потрібно встановити функцію 
захоплення з PR із записом.



Функція фіксації положення (4)
Лише фізичний сигнал
Сигнал на DI7 для функції захоплення неможливо 
змоделювати програмним забезпеченням. ЄДИНИМ 
одним способом є справжній сигнал до DI7.

DI7



Функція визначення положення (1)

Лінійний 
кодер Пульсовий 

потяг

Основний кодер

Функція порівняння
Функція Compare є зворотним процесом функції Capture. 
Елементи, що зберігаються в масиві даних, 
порівнюватимуться із сигналом фізичної осі (головного кодера, 
лінійного кодера або послідовності імпульсів).

Масив даних

Позиція383838

    Позиція >=    
383838

правда
DO4



Функція визначення положення (2)

Значення
P5-57

P5-59.Y =0
P5-59.Y =1
P5-59.Y =2
P5-59.Y =3

Захоплення осі 
Лінійний кодер

  імпульсів 
Головний кодер

P5-56
Відправна 
точка

Значення

Вісь джерела 
ФУНКЦІЇ 

ПОРІВНЯННЯ.

1234
2345
3457
6823
7890
9304

11020
32450
35120
43567
55123

Масив даних

P5-58
Довжина 
даних

Значення >= 
7890

правда

Параметри функції порівняння
P5-59.X =1

(Активувати Порівняти.)

P5-59.X =0
(Вимкнути порівняння.)

P5-59.Z=0

P5-59.Z=1

P5-59.CBA
Ширина 
імпульсу

P5-58 = P5-58-1

Якщо встановлено біт 1 P5-59.X , 
P5-58 відновлюється до 
початкових налаштувань, і 
сервопривід продовжує 
повторювати функцію порівняння.

Якщо біт 2 P5-
59.X встановлено, 
сервопривод 
ініціює ФУНКЦІЮ 
ЗАХОПЛЕННЯ.

Якщо біт 3 
P5-59.X
встановлено, 
P5- 57=0 .

Помилка   P5-59.X =1

Правда  P5-59.X =0

P5-59.X =1

АБО

DO4

Чи всі елементи 
порівняння 
виконані? 

Якщо біт 1 P5-
59.U 
встановлено, 
виклик PR#45, 
коли закінчено.

P5-58==0



Функція визначення положення (3)
Функція порівняння програмного забезпечення
Існує також швидкий спосіб ТЕСТИРОВАТИ функцію 
порівняння з програмного забезпечення. Більшість додатків 
повинні бути встановлені PR із функцією запису.



Функція визначення положення (4)

Щоб прочитати вихідні дані функції порівняння
Є кілька способів прочитати результат порівняння DO4.

P0-09

P0-35

      Параметр монітора

Прочитати           P0-17    40d  

параметр відображення  

   0x0409            P0-25 Прочитати

1

2

3
4

D04

Фізична проводка

Призначати функціональний код не потрібно.



Програма захоплення / порівняння (1)

PR 
#33 
(I)

Швидкість 
DLY=0
200,0 об/хв

PR
#30
(I)

Запишіть 
DLY=1 мс
P5-59=0x0064000A

PR
#31
(I)

Напишіть 
DLY=0 P5-
58=2

PR
#32
(I)

Напишіть 
DLY=0
P5-59=0x0064003B

Р5-56=50
49

50
51

52

50000
P5-58=100000 2

Функція порівняння
Ця програма надсилатиме сигнал кожні півоберта.

Масив даних

DO4DO4

    1     2

P5-59=0x0064000A 
P5-59=0x0064003B

                        3

1
DO4

100 мс

2 0 -> 3 , скинути P5-57 до поточної 
позиції головного кодера.
P1-46=25000 , тому що P5-57 буде 
вважати позицію відповідно до P1-46.

3 0xA = 101 0 (P5-57=0 після завершення, 0, режим повторення, зупинка ) 
0xB = 101 1 (P5-57=0 після завершення, 0, режим повторення, початок )



Програма захоплення/порівняння (2)
Маскування
Для деяких пакувальних машин на пакувальних 
плівках завжди є деякі візерунки. Для датчика 
зчитування міток дуже важливо посилати 
правильний сигнал від мітки.

Завершіть 

Вимкніть 
виявлення міток 

у цій області.

Відкрийте 
Порівняти.

Compare і 
відкрийте 
Capture.Сигнал про 

помилку.



Програма захоплення/порівняння (3.1)
Читання Марка
Матеріал переміщується і має вирівнювання до 
позначки. Система повинна правильно перемістити 
матеріал, незважаючи на прочитану позначку чи ні.

1.Увімкніть порівняння та команду руху.
2.Порівняти зроблено. Увімкніть Capture  

та інше нове порівняння.
3.Марка захоплено. Вимкнути порівняння. 
   Ще одна нова команда руху.
1.Порівняти зроблено. Марк програв. 

Вимкнути захоплення.
2.Один цикл завершено.

Один цикл

15 4      3    2



Програма захоплення/порівняння (3.2)

Приклад PR
Команда Capture, Compare і PR може впоратися з цією 
роботою.

100000 PUU
Команда ABS

1
0 PUU

Наведення кожного 
циклу.

   4        3       2
80000 70000 60000
PUU    PUU   PUU

5
100000

PUU

30000 PUU
Відносна 

команда 
захоплення



Програма захоплення/порівняння (3.3)

PR на позиції 1
За першою позицією будуть виконані ці PR-процедури.

Наведення Вимкнути порівняння Вимкнути захоплення

SHOM
PR   Home X = 8
#0    Зсув = 0 

PR#1

PR    Пишіть
#1     Затримка = 0
( I )   P5- 59=0x641030

PR   Пишіть
#2    Затримка = 0
( I )   P5- 39=0x2038

PR 
#3

Встановити масив 
даних для порівняння

Скинути вісь 
порівняння

Кількість 
предметів для 
порівняння Увімкнути порівняння

Enalbe 
Порівняйте

PR   Пишіть
#3    Затримка = 0 
(I)     P5- 56=50

PR   Пишіть
#4   Затримка = 0
( I )   P5- 57=0

PR   Пишіть
#5   Затримка = 0
( I )  P5- 58=1

PR    Пишіть
#6    Затримка = 0
( I )   P5- 59=0x641031

PR 
#7

Призначити шлях 
стрибка для порівняння Відстань за один цикл

Запуск 
команди 

руху

PR 
#7 
( I )

Затримка 
запису = 0
Р6- 91=20

PR Позиція (2)
#8 D=0, S=5 об/хв

(I) 100 000 PUU, ABS



Програма захоплення/порівняння (3.4)

PR 
зателефонував, 
коли Compare 

закінчив

PR на позиції 2
Порівняйте ініційований і виклик PR#45 для переходу 
до PR#20.

Перехід до іншого PR, призначеного іншими PR

PR #20

PR #30

PR    стрибок
#45   Затримка = 0
(I)    PR#20 або PR#30 (Написано PR#7 і PR#23)

Кількість елементів 
для захопленняУвімкнути порівняння Увімкнути захоплення

Повторно 
призначте шлях 
стрибка для 
порівняння

Увімкніть 
Compare ще раз і 

встановіть 
Capture

PR 
#24 
( I )

Затримка 
запису = 0
P5-59=0x641031

PR 
#25 
( I )

Затримка 
запису = 0
P5-38=1

PR Напишіть
#26 Затримка = 0
(I) P5-39=0x2039

PR     Пишіть
#23   Затримка = 0 
(I)      P6-91=30

Вимкнути порівняння
Перевизначте 

ціль порівняння

Кількість 
предметів для 
порівняння

PR     Пишіть
#20     Затримка = 1 мс
( I )   P5-59=0x641030

PR    Пишіть
#21   Затримка = 0 
(I)     P5-56=51

PR    Пишіть
#22   Затримка = 0
( I )   P5-58=1

PR 
#23



Програма захоплення/порівняння (3.5)

Позначте 
прочитаним і 

вимкніть 
«Порівняти».

PR 
#50 
( I )

Затримка 
запису = 0
P5- 59 = 0x641030

PR Позиція (2)
#51 D=0, S=100 об/хв
(I) 30000 PUU, CAP

Закрити Порівняти відносна команда

PR на позиції 3
Марка захоплено, і Capture викликає PR#50.

Запустіть Capture

PR 
зателефонував, 
коли Compare 

закінчив

PR по позиції 4
Порівняйте виходи, оскільки позначка пропущена. Вимкніть 
Capture, щоб уникнути неправильного читання.

Перехід до іншого PR, призначеного іншими PR

PR #20

PR #30

PR    стрибок
#45    Затримка = 0
(I)     PR#20 або PR#30 (Написано PR#7 і PR#23)

Вимкнути захоплення

Позначка 
промахнулась, більше 

захоплення не 
потрібно

PR Напишіть
#30 Затримка = 0
(I) P5-39 = 0x2038



Приклад PR (1)

Намотувальна машина
Цей приклад продемонструє силу PR, і це спрощена 
демонстрація порівняно з реальною програмою.

Ведучу вісь, 
виділяють смугу.

Майстер вісь, 
збір стрічки.



PR-приклад (2)

Результат і різні шари
Ця остання робота знаходиться на правій стороні, де 
вона походить від шару, який перекривається шаром 
на лівій стороні.

Зупинка . 
поворот

Шлях 
вперед

Зворотний 
шлях



PR-приклад (3)
Короткий огляд кривої E-Cam
Горизонтальна вісь відкладає головну вісь, куди буде 
надходити імпульс під час намотування, а вертикальна 
вісь відкладає відстань розподільної смуги на трубці.

Довжина для 
одного шару

Робоча вісь, 
відстань на трубі 
для одного шару

Головна вісь,
кількість імпульсів на 

один шар

Останній поворот не 
входить до кривої E-Cam.

Позиція 
(PUU)



PR-приклад (4)

Де криві E-Cam?
Криві E-Cam зберігаються в масиві даних, як показано нижче.

Масив даних
адреса

100 
(P5-81)

200 
(P5-81)

360º

360º

Зворотний 
шлях.

Шлях 
вперед. 



PR-приклад (5)
Як цикл?
Система буде рухатися вперед, зупинятися на кінці, 
повертатися назад, зупинятися на іншому кінці та 
продовжувати повторювати процедуру, доки не 
завершиться намотування. Фази 2 і 4 встановлюються 
функцією E-Cam на ASDA-A2.

Передній шлях 

Передній кінець (зупинка для 
певної кількості імпульсів)

Зворотний шлях 

Зворотний кінець (зупинка для
певна кількість імпульсів)

12

3 4

1

2

3

4



PR-приклад (6)
PR

PR 
#0

Головна 
X=7 Зсув=0 
PR#1

PR 
#1

Позиція(3)
D=0, S=10,0 об/хв 
0 PUU, ABS

PR
#2
(I)

Напишіть 
DLY=0
P5-88=0x54020

PR
#3
(I)

Стрибок 
DLY=0 
PR#10

PR 
#10

PR
#6
(I)

Напишіть 
DLY=0
P5-81=200

PR Напишіть
#7 DLY=0
(I) P6-11=10 (у PR#5)

PR
#10
(I)

Напишіть 
DLY=0
P5-81=100

PR Напишіть
#11 DLY=0
(I) P6-11=6 (у PR#5)

PR
#5
(I)

Стрибок 
DLY=0
PR#6 або PR#10 (Написали PR#11 і PR#7)

PR #6

PR #10

PR Напишіть
#55 DLY=0
(I) P5-88=0x54021

PR Напишіть
#56 DLY=0
(I) P5-88=0x54020

PR
#51
(I)

Напишіть 
DLY=0
P5-88=0x54020

PR Позиція (2)
#52 D=0, S=100,0 об/хв
(I) 0 PUU, ABS

Процедура самонаведення. 
Повернутися до 0. Ініціалізація E-Cam.

Перейти до процедури 
пересилання.

SHOM

Стрибком, 
зворотним 
шляхом.

Стрибок, 
шлях вперед.

Викликано після 
відключення E-Cam.

Подія.
EV1EV1

Подія.
EV2

Виберіть E-Cam Curve. Напишіть шлях вперед для Jump.

Виберіть E-Cam Curve. Напишіть зворотний шлях для Jump.

Переходьте до різних шляхів, коли E-Cam закінчить.

Увімкніть E-Cam. Від’єднайте E-Cam.

Від’єднайте E-Cam. Повернутися до початку.

Джерело головної осі.

Викличте PR # 5 після 
відключення.

Стан розчеплення.
Перемикач E-Cam.

P5-88=0x54021



PR-приклад (7)
Весь цикл

Умову відключення E-Cam встановлено на P5-88.U=4 .

360º

Перейти 
PR #10

Очікування, 
встановлено 

в P5-92.

Набір у P5-89.

Перейти 
PR #6 Очікування, 

встановлено 
в P5-92.360º

Набір у P5-89.



Дякую


