
 
  

Функції руху ASDA-A3 (-B3*) 
та ASDA-A2**

gFAE, IMSBU
грудень 2017 р.



   

Цільова аудиторія
■ Аудиторія повинна знати основні принципи роботи сервосистеми Delta

■ Перша версія: жовтень 2017 р
■ Друга версія: грудень 2017 р
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-B3*  Деякі функції відрізняються або не 
підтримуються, такі як E-Cam, Full closed loop 
control, Capture/Compare тощо, докладніше див. 
посібник з експлуатації.

Конфіденційно Delta

** Важливо розуміти, що нумерація параметрів 
серій ASD-A2 та ASD-A3 відрізняється, деякі 
параметри відсутні в A2. 

Отже, P0.035 для ASD-A3 це P0.035
а для ASD-A2 це P0-35

Про цю навчальну презентацію

Редакції



Зміст

Конфіденційно Delta

■ Відображення параметрів
■ Монітор стану
■ Масив даних
■    

■ Подія
■ Як викликати PR
■ Команда запису PR
■   
■ Абсолютна команда
■ Відносна команда
■  
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■ Виконання PR
■ Вставка команди
■ MC_OK
■ Послідовні команди
■  
■ Внутрішня вставка
■ Зовнішня вставка
■   
■

■ Захоплення
■ Порівняння

Процес пошуку нуля
Команда з перекриттям

Відновлення та очищення
Коефіцієнт E­Gear Виконавець PR

Інкрементна команда



ПАРАМЕТРІВ

4
Конфіденційно Delta

ВІДОБРАЖЕННЯ Вступ / Читання параметрів / Запис 
параметрів / Вправа A / Вправа B / 
Зручний інтерфейс налаштування



       
      

16-бітні параметри

Вступ

P1

01 24 h = P1.036

    

ВступВідображення 
параметрів

Індекс параметра 
відображення

P0.035

0x0123
P1.006

P1.036

0x5678

P0.025
0x5678 0x0123

Вміст 
відображеного 
параметра

     
 

    
 

8 наборів параметрів 
відображення

P0.035 P0.025

P0.042
Індекс

Параметр відображення можна відобразити на будь­який інший
параметр для його читання та запису.

0106h0124h

P0.032
Вміст

Формат даних: 0 G AB
G: група параметрів
AB: номер параметра в Hex Hex: 24 → Dec: 36



Читання параметрів

P0.035 P0.025
0x5678 0x0123

0x0123
P1.006

P1.036

0x5678

■        

■        

Відображення 
параметрів

Читання 
параметрів

Значення P1.006 відображається в молодше слово P0.025.

Значення P1.036 відображається в старше слово P0.025.

0106h0124h

.0

.0



Запис параметрів

Якщо змінити значення P0.025, відображені параметри 

також будуть змінені.

P0.035 P0.025
0x3000 0x0200

0x0200
P1.006

P1.036

0x3000

Відображення Запис параметрів
параметрів

0106h0124h



  

Читання та запис P6.040 через функцію відображення.

Індекс параметра 
відображення

P0.035
Номер 
параметра
P6.040

Вміст параметра 
відображення

P0.025

      
     

Відображення 
параметрів  

Вправа A (1)

Вправа A

Щоб спростити вправу й полегшити роботу, використовуємо
«Frequently Used Parameter Group».



Вправа A (2)
      

      
■ Клацніть правою кнопкою миші в будь-якому місці таблиці

Відображення 
параметрів  Вправа A

Для зручності «Frequently Used Parameter Group» дозволяє
розмістити потрібні параметри в одному місці.



  

  
 

Клацніть правою кнопкою миші

Крок 2Крок 1

Крок 3

3 номери параметрів, наведені в таблиці

Відображення 
параметрів  

Вправа A (3)

Вправа A

Перенесіть
у правий стовпець



Вправа B (1)

■ Виберіть P0.035, а потім призначте номер параметра.

0x0628
Hex

           
  

P6.040

Індекс параметра 
відображення

P0.035
 

6.040

Вміст параметра 
відображення

P0.025

Відображення 
параметрів Вправа B

P

Номер
параметра

P6.040 має 32­бітний формат, тому старше і молодше слова P0.035
мають бути однакові.

.0



Вправа B (2)

або натисніть

Показано поточне значення
Крок 1

Натисніть на порожній стовпець
щоб прочитати значення з сервоприводу

Крок 2

 

Після введення значення натисніть

Крок 3
            

Відображення 
параметрів Вправа B

Запишіть P6.040:

Клацніть порожній стовпець у рядку P0.025 ­ вміст такий самий, як у P6.040..0 .0



Вправа B (3)
Індекс параметра 

відображення
P0.035

Номер 
параметра

P6.040

Вміст параметра 
відображення

P0.025

Відображення 
параметрів Вправа B



Зручний інтерфейс з майстром

■   ■ Виберіть P6.040

Зручний інтерфейс налаштування (1)

Крок 1

Крок 2

Зручний інтерфейсВідображення
параметрів налаштування

Двічі клацніть
по вмісту



     

Зручний інтерфейс налаштування (2)

Прочитайте P0.025 у редакторі параметрів
P1.036

P1.006

Крок 1

Крок 2

Крок 3

Зручний інтерфейсВідображення
параметрів налаштування

A2 ???

В ASDA­Soft вбудована функція «Status Monitor»



Конфіденційно Delta

МОНІТОР 
СТАНУ

Вступ / Моніторинг стану через 
редактор параметрів / Зручний 
інтерфейс налаштування / Вправа A

16



Є 5 наборів параметрів 
монітора стану

   

Вступ

ВступМонітор стану

1231
232682

303
0

1345

02d
03d
07d

026d
019d

P0.009 
P0.010
P0.011 
P0.012

P0.013

P0.017 
P0.018
P0.019 
P0.020

P0.021

Контролюйте стан приводу
■ Для отримання додаткової інформації зверніться до таблиці 8.3 у

посібнику користувача

  Призначені змінні  

 
    

 
   

  

Змінні моніторингуРегістри монітора стану

02: Похибка положення
03: Фактичне положення (імпульси)
07: Швидкість двигуна
26: Монітор стану №4
19: Параметр відображення №1

Понад 60 змінних моніторингу



Моніторинг стану через редактор 
параметрів

     

Введіть 0 у P0.017, натисніть

      
   

або натисніть

Крок 1

Крок 2

P0.017   P0.009 
 

Моніторинг через 
редактор

Монітор стану

ASD-A2:

Задайте змінну моніторингу Регістр монітора стану 1

00: Фактичне
положення (PUU)

Клацніть порожній стовпець, щоб прочитати
фактичне положення (PUU)



Зручний інтерфейс налаштування (1)

 

Крок 1

Крок 2

Зручний інтерфейс 
налаштування

Монітор стану

Двічі клацніть



     

Крок 1

     

Крок 2
      

    

Зручний інтерфейс налаштування (2)

Зручний інтерфейс 
налаштування

Монітор стану

ASDA­Soft має зручний інтерфейс «Status Monitor»

Виберіть «Status Monitor» у списку функцій

Поставте прапорець біля вибраного пункту,
а потім задайте змінну моніторингу №1



  
      

 
Крок 1

Виберіть Scope у списку функцій
Крок 2

    
      

 

Крок 3

 

Монітор стану  

Вправа A (1)

Вправа A

Скористайтеся осцилографом (Scope), щоб спостерігати
фактичне положення двигуна

Задайте для каналу 1 P0.009,
а для каналу 2 ­ фактичне положення
(PUU)

Запустіть осцилограф



Вправа A (2)
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Зніміть прапорець «Forced Srv ON»Крок 4 Крок 5

Монітор стану  Вправа A

Вимкніть сервопривід



 
  

     

  

   

Значення в CH1 і CH2 однакові

   

Монітор стану  

Вправа A (3)

Вправа A

Сервопривід ПОВИНЕН бути вимкнений

Положення 2Положення 1 Положення 2

Положення 1
Поверніть вал вручну
з положення 1 в положення 2



Конфіденційно Delta
24

      
     

     
    

МАСИВ 
ДАНИХ

Вступ / Доступ до масиву даних
через редактор масиву даних /
Доступ до масиву даних через
редактор параметрів / Вправа A



Вступ
         

       
   

Масив даних
E-Cam 
P5.081

Дані захоплення
P5.036

Дані порівняння
P5.056

800

ВступМасив даних

Дані можна зберігати в масиві даних, зокрема для E­Cam,
функцій захоплення (Capture) та порівняння (Compare).
Розмір масиву даних ­ 800.



     
  

Перейдіть до масиву [010] і введіть 500

Вправа. Запишіть 500 у масив даних [010]

Крок 1 Крок 2

Крок 3

Масив даних   

Доступ до масиву даних через редактор масиву даних

Редактор масиву даних



Доступ до масиву даних через 
редактор параметрів (1)

Масив даних

        
  

HMI

Контролер

ASDA-Soft*

Через протокол зв’язку функція повторної спроби може призвести до читання/запису тих 
самих даних кілька разів.

Редактор 
параметрів

Масив даних

* Для A3 ASDA_Soft_v7
Для A2 ASDA_Soft_v5

Контролери можуть читати й записувати дані в масиві
даних через редактор параметрів



      

Доступ до масиву даних через 
редактор параметрів (2)

Редактор 
параметрів

Масив даних

P5.011 ­ покажчик адреси в масиві даних



P5.012 і P5.013 призначені для читання/запису даних у масив даних. Після 
кожного читання або запису число в P5.011 автоматично збільшується.

P5.011=10

P5.011=11

Покажчик P5.011 автоматично вказує на наступні дані

P5.012=20

[009]

[010]

[011]

0

0

0

#Адреса 
масиву даних

Масив даних

[009]

[010]

[011]

0

20

0

Доступ до масиву даних через 
редактор параметрів (3)

Редактор 
параметрів

Масив даних

Запис



даних даних даних даних
[009] 0 0 [009]

P5.011=10 [010] 0 20 [010]
[011] 0 30 [011]
[012] 0 40 [012]
[013] 0 50 [013]

0 [014] P5.011=14

           
         

         

Покажчик P5.011 не вказує автоматично на наступні дані

P5.100=20
P5.101=30
P5.102=40
P5.103=50

#Адреса 
масиву Масив

Доступ до масиву даних через 
редактор параметрів [тільки A3] (4)

#Адреса 
масивуМасив

Редактор 
параметрів

Масив даних

Параметри P5.100 ­ P5.103 призначені для читання/запису даних у масиві даних.
При читанні або записі цих параметрів у 4 послідовні адреси, задані P5.011,
покажчик (P5.011) потрібно збільшити на 4.

Запис



  

     Крок 1

[015]

[016]

[017]

[018]

[019]

[020]

Запишіть наступні дані в масив даних
#Адреса

масиву даних Масив даних

10

20

30

40

50

60

Масив даних  

Вправа A (1)

Вправа A

Задайте першу адресу, 15, у P5.011.0



Вправа A (2)

   

Перевірте, збільшилася адреса чи ні.
P5.011=16

Крок 2

Крок 3

[015]

[016]

[017]

[018]

[019]

[020]

#Адреса 
масиву 
даних

Масив 
даних

10

20

30

40

50

60

Масив даних  Вправа A

Запишіть 10 у P5.012.0



30

  

           

20

●
●
●

60

P5.011 буде автоматично збільшуватися після кожного запису.

Крок 4

Масив даних  

Вправа A (3)

Вправа A

Запишіть 20, 30, 40, 50 і 60 у P5.012 по черзі.0



Вправа A (4)
Перевірте результат у масиві даних

Крок 1 Крок 2

Крок 3

Масив даних  Вправа A
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Налаштування пошуку нуля / Кінцевий вимикач /
Датчик нуля / ORG (OFF­>ON) / Індексний імпульс Z
/ Датчик нуля / ORG (ON­>OFF) / Поточне
положення / Зміщення і 0 PUU

ПРОЦЕС
ПОШУКУ НУЛЯ



    

      
   

      
   

     

     

       
  

       
  

 

 

ORG (OFF->ON)

 

Пошук нуля (1)

Пошук нуля

X=0, рух уперед, PL(CCWL) приймається за
нульКінцевий вимикач

X=1, рух назад, NL(CWL) приймається за нуль

X=2, рух уперед до ORG (OFF­>ON)

X=3, рух назад до ORG (OFF­>ON)

X=4, рух уперед, імпульс Z приймається за
нуль

Імпульс Z
X=5, рух назад, імпульс Z приймається за нуль



    

     

    

    

        

        

ORG (ON->OFF)

  

 

 

Пошук нуля (2)

Пошук нуля

X=6, рух уперед до ORG (ON­>OFF)

X=7, рух назад до ORG (ON­>OFF)

X=8, поточне положення приймається за нульПоточне положення

X=9, рух уперед, точка упору приймається за нуль
Рівень моменту

X=A, рух назад, точка упору приймається за нуль



       
       
     

            
U Z Y X

      
 

      
 

…
     
     

   
     

    

    
  
 

   

 
 

 

P5.004 Налаштування пошуку нуля

Налаштування
пошуку нуляПошук нуля

P5.004=0xUZYX

Зарезервовано X=0: рух уперед, PL
приймається за нуль.

X=1: рух назад, NLПри досягненні кінцевого вимикача:
Z=0: показати помилку
Z=1: реверс

приймається за нуль.

X=8: поточне положення = нуль
X=9: рух уперед до точки упору,
яка приймається за нульY=0: рух назад до імпульсу Z

Y=1: рух уперед до імпульсу Z
Y=2: не шукати імпульс Z

X=10: рух назад до точки упору,
яка приймається за нуль

.0



    

 

   
  

     

  

              
          
      
      
    

  

Кінцевий вимикач як опорний сигнал

Кінцевий вимикачПошук нуля

X=0: рух уперед, PL (кінцевий вимикач прямого ходу) приймається за нуль.
X=1: рух назад, NL (кінцевий вимикач зворотного ходу) приймається за нуль.
Y=0: рух назад до імпульсу Z.
Y=1: рух уперед до імпульсу Z.
Y=2: не шукати імпульс Z.

Кінцевий вимикач

Рух назад
до імпульсу Z

Рух уперед
до імпульсу ZНе шукати

імпульс Z



Як це працює

 

H

L  

Y=1,
Вперед до Z

  

E
S1

S1
S2

H

H

L

L

L

E

E
L

E
S1

Як це працює  Кінцевий вимикачПошук нуля

Y=0,
Назад до Z

Y=2,
Не шукати Z

Імпульс Z

Сигнал
PL



   
     
            

 

Крок 1

Крок 2

   

1­0. Вправа A (1)

Пошук нуля Кінцевий вимикач Вправа A

Режим пошуку нуля: P5.004=0x0000
Знайдіть PL і прийміть його за опорний сигнал пошуку нуля, потім шукайте
імпульс Z.

Налаштуйте, як показано нижче.

.0



1-0. Вправа A (2)

     

      Крок 3

Крок 4

   Пошук нуля Кінцевий вимикач Вправа A

Виберіть «Digital IO/Jog Control» у списку функцій

Налаштуйте сигнали DI, як показано нижче



 

H

L
  E

S1

   

    

      
   

        

Вимкніть DI3, щоб імітувати, що двигун залишив PL

DI 
1 2 3 4 5 6 7 8

DI 
1 2 3 4 5 6 7 8

DI 
1 2 3 4 5 6 7 8

DI 
1 2 3 4 5 6 7 8

Крок 1

Крок 2

Крок 3

Крок 4

   

1­0. Вправа A (3)

Пошук нуля Кінцевий вимикач Вправа A

Y=0,
Назад до Z

Імпульс Z

Сигнал
PL

Увімкніть DI1, щоб увімкнути сервопривід

Увімкніть DI2, щоб запустити пошук нуля

Увімкніть DI3 ­ PL (заборона руху вперед)



    

      
      
     
      
     

 
 
 

Датчик ORG 

OFF -> ON

   
  

  
  

 

Датчик нуля (ORG) як опорний сигнал

Датчик нуляПошук нуля

X=2, рух уперед до ORG (OFF­>ON)
X=3, рух назад до ORG (OFF­>ON)
Y=0: рух назад до імпульсу Z.
Y=1: рух уперед до імпульсу Z.
Y=2: не шукати імпульс Z.

Кінцевий вимикач
Зупинка або
рух назад

Рух назад,
пошук Z

Рух уперед,
пошук ZБез імпульсу

Z



Як це працює

 

Сигнал PL 

Сигнал ORGP

  

  

H

S1

H

HLL

E
S2

  
S1

H
L

L
S3

H

E S2 H

H

HL
S2S1

H

L

E

ERR

ERR

ERR

S3

S3

Як це працює Пошук нуля Датчик нуля

Y=0,
Назад до Z

Y=1,
Уперед до Z

Y=2,
Не шукати Z

Імпульс Z



   

      
      
     
      
     

 
  

 
Датчик ORG 

ON -> OFF

  
     

  
 

Датчик нуля (ORG) як опорний сигнал

Пошук нуля Датчик нуля

X=6, рух уперед до ORG (ON­>OFF)
X=7, рух назад до ORG (ON­>OFF)
Y=0: рух назад до імпульсу Z.
Y=1: рух уперед до імпульсу Z.
Y=2: не шукати імпульс Z.

Кінцевий вимикач
Зупинка або
рух назад

Рух назад,
пошук Z

Рух уперед,
пошук ZБез імпульсу

Z



Як це працює

Як це працює

 

  

 

  

  

H

S1
E

Y=1,
Вперед до Z 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

 Пошук нуля Датчик нуля

Y=0,
Назад до Z

Y=2,
Не шукати Z

Імпульс Z

Сигнал PL

Сигнал ORG



1-1. Вправа B (1)

      
           

   

=> 0x0002

    

Крок 1

Крок 2

 Вправа BДатчик нуляПошук нуля

Режим пошуку нуля: P5.004=0x0002
Знайдіть ORG і прийміть його за опорний сигнал пошуку нуля, потім
шукайте імпульс Z

Налаштуйте канали DI, як показано нижче

.0



1-1. Вправа B (2)

    

     
  

      

DI 
1 2 3 4 5 6 7 8

DI 
1 2 3 4 5 6 7 8

DI 
1 2 3 4 5 6 7 8

DI 
1 2 3 4 5 6 7 8

 

Сигнал ORGP

  

H

S1
L

E

Вимкніть DI3 і почніть шукати імпульс Z

Крок 1

Крок 2

Крок 3

Крок 4

 Вправа BДатчик нуляПошук нуля

Y=0,
Назад до Z

Імпульс Z

Увімкніть DI1, щоб увімкнути сервопривід

Увімкніть DI2, щоб запустити пошук нуля

Увімкніть DI3, щоб імітувати спрацювання датчика
ORG



     

         
        

 
 

  

  
   

  
   

  

Індексний імпульс Z як опорний сигнал

Пошук нуля Імпульс Z

X = 4: рух уперед до імпульсу Z.
X = 5: рух назад до імпульсу Z.

Кінцевий вимикач
Зупинка або
рух назад

Рух уперед,
пошук імпульсу Z

Рух назад,
пошук імпульсу Z



Як це працює

 

 

  

L

E
S1

L

E

L
ERRS2

     
  

Як це працює  Пошук нуля Імпульс Z

Z=0: зупинка та відображення помилки
Z=1: автоматичний реверс

Y не має
значення

Імпульс Z

Сигнал PL



1-2. Вправа C (1)

     
     

=> 0x0004

    

Крок 1

Крок 2

  Вправа CПошук нуля Імпульс Z

Режим пошуку нуля: P5.004=0x0004
Знайдіть імпульс Z як опорний сигнал пошуку нуля.

Налаштуйте канали DI, як показано нижче

.0



1-2. Вправа C (2)

 

S1 E

     
  

L
  

    

    
   

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

Крок 3

Крок 4

  Вправа CПошук нуля Імпульс Z

Z=0: зупинка та відображення помилки
Z=1: автоматичний реверс

Y не має
значення

Імпульс Z

Увімкніть DI1, щоб увімкнути сервопривід

Увімкніть DI2, щоб запустити пошук
нуля



     

       

DI: SHOM

        
   

  

Поточне положення як нуль

Пошук нуля Поточне положення

X = 8: поточне положення приймається за нуль.

Нулем вважається місце, де двигун зупиняється
при спрацюванні сигналу SHOM.



1-3. Вправа D

    

    

    
   

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

     
       

Крок 1 => 0x0008

Крок 2

Крок 1

Крок 2

Вправа D  Пошук нуля Поточне положення

Режим пошуку нуля: P5.004=0x0008
Поточне положення приймається за нуль.

Налаштуйте сигнали DI, як показано нижче

Увімкніть DI1, щоб увімкнути сервопривід

Увімкніть DI2, щоб запустити пошук
нуля

.0



    

 

     
       
      
       
    

P1.088
0 - 2000 мс

 
   

  

  
   

P1.087 
0 - 300%

 
  

     

 
  

     

 

Пошук нуля за рівнем моменту

Пошук нуля Рівень моменту

X=9: рух уперед до точки упору
X=A: рух назад до точки упору
Y=0: рух назад до імпульсу Z.
Y=1: рух уперед до імпульсу Z.
Y=2: не шукати імпульс Z.

Точка упору

Без імпульсу Z Без імпульсу Z

Рух назад до точки упору Рух уперед до точки упору

Рух уперед
до імпульсу Z

Рух назад
до імпульсу Z



Як це працює

EY=0,
  S1

  S1 E

H
L

     
      

H

Як це працює

 

   Рівень моментуПошук нуля

P1.087: обмеження моменту, 0~300%.
P1.088: час обмеження моменту, 2~2000 мс

Назад до Z

Y=2,
Не шукати Z

Упор

Імпульс Z



1-4. Вправа E (1)

     
      

=> 0x0009

    

    

P1.087 = 20%
     

   

Крок 1

Крок 2

Крок 3

Крок 4

   
  

    Пошук нуля Рівень моменту Вправа E

Режим пошуку нуля: P5.004=0x0009
Знайдіть точку упору й прийміть імпульс Z за нуль.

Налаштуйте сигнали DI, як показано нижче

Задайте обмеження моменту Обережно, коли тримаєте
шків рукою!

Задайте час обмеження моменту
P1.088 = 500 (мс).

.0



1-4. Вправа E (2)

 
E

H

 
 

 

H
L

    

     
  

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

Крок 1

Крок 2

    Пошук нуля Рівень моменту Вправа E

Y=0,
Назад до Z

S1

Упор

Імпульс Z

Увімкніть DI1, щоб увімкнути сервопривід

Увімкніть DI2, щоб запустити пошук нуля
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S1

L

E

     
    

     
          

        
       

     

      
  

  

 

 

    

Зміщення і 0 PUU

Зміщення і 0 PUUПошук нуля

Режим пошуку нуля: P5.004=0x0004
Рух уперед до імпульсу Z, який приймається за нуль.

«Точка нуля» не обов’язково має координату 0.
Наприклад, користувач може задати для «точки нуля» будь­яке значення
координати.

Двигун зупиняється в цій точці, і
користувач може задати

будь­яке значення «зміщення».Y не має значення

Початок координатЗастосуйте додатковий PR, щоб
повернути двигун точно в початок
координат.

Імпульс Z

Сигнал PL

.0



          
    

Крок 1 Крок 3   
  

     
 

     

1-5. Вправа F (1)

61

 

    
  

Крок 4Крок 2

PR 
#0

  
   

PR 
#30         

   

PR 
#31       

  

    Вправа FПошук нуля Зміщення і 0 PUU

Задайте зміщення 50 000 PUU і застосуйте додатковий PR, щоб повернути двигун
до абсолютного нуля.

Задайте метод пошуку нуля

Задайте P5.007 = 0, щоб запустити
PR#0 (пошук нуля)Home(4): F_Z

Offset = 50,000

Налаштуйте PR

Задайте P5.007, щоб запустити PR#30
і PR#31

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
100,000 PUU, ABS

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
0 PUU, ABS

.0

.0



1-5. Вправа F (2)

      

62

      
   

    
   

CH3
--

CH4
--

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

    Вправа FПошук нуля Зміщення і 0 PUU

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]

CH2
[IDX] Speed / 16 bit
Motor Speed: Real Time



1-5. Вправа F (3)

63

P5.007=30

50 000 PUU

P5.007=31

0 PUU

100 000 PUU

    Вправа FПошук нуля Зміщення і 0 PUU



Конфіденційно Delta

ПОДІЯ    

64

Вступ / Вправа A



Подія

■ Вступ

■  

Подія

Вправа A



Вступ (1)

ON

OFF

OFF

 

 

 

          

Подія 1

ON
Подія 2

OFF

ON
Подія 3

OFF

ON
Подія 4

Подія Вступ

4 налаштування подій для запуску PR сигналами ON і OFF

PR#51

PR#52

PR#63



Вступ (2)

     

      

1 2

DI = 0x39 (EV1), 
0x3A (EV2),
0x3B (EV3),

або 0x3C (EV4).

1

2

 1 2 3 4 5 6 7 8 9 B C D
PR# 51 52 53 54 55 56 57 58 59 60 61 62 63

P5.098 = 0x0602 
P5.099 = 0x0903

  
 

  
 

EV4 EV3 EV2 EV1

EV4 EV3 EV2 EV1

  
 

  
 

Подія Вступ

P5.098 Події наростаючого фронту для запуску PR

P5.099 Події спадного фронту для запуску PR

Налаштування A

EV1 =
PR#52

EV1 =
PR#53

EV3 =
PR#56

EV3 =
PR#59

.0



   

Виберіть PR#51

       
          

     

Крок 1 Крок 2

Подія  

2­0. Вправа A (1)

Вправа A

Запрограмуйте PR#51 для обертання двигуна з постійною швидкістю.
*Пізніше ми детальніше розглянемо різні типи PR. Зараз просто виконайте дії
і зверніть увагу на функцію подій.



2-0. Вправа A - Налаштування PR (2)
   

 
 

Крок 3

 
     

      
      

  

Подія  Вправа A

Виберіть «Constant speed
control»

Лишіть
за

замовчуванням

Задайте 200
(одиниця: 0,1 RPM, RPM ­ обертів за хвилину;
фактична швидкість 20 об/хв)

Натисніть «Download to Servo»



   

    
           

     

Крок 4 Виберіть PR#52

Подія  

2­0. Вправа A (3)

Вправа A

Запрограмуйте PR#52 для зупинки двигуна.
*Пізніше ми детальніше розглянемо різні типи PR. Зараз, будь ласка, виконайте дії
і зверніть увагу на функцію подій.



2-0. Вправа A
- Налаштування PR (4)

 
 

 

  

Крок 5
   

Подія  Вправа A

Виберіть «Constant speed
control»

Лишіть
за

замовчуванням

Задайте 0

Натисніть «Download to Servo»



  
  

  

       

   Крок 6

Крок 7

Крок 8

Подія  

2­0. Вправа A ­ Налаштування подій (5)

Вправа A

Виберіть «Event ON/OFF Setting»

Налаштуйте події 1 і 2, як показано нижче

Натисніть «Download to Servo»



2-0. Вправа A
- Налаштування DI/O (6)

Виберіть «Digital IO / Jog Control» у списку функцій

    

Крок 9

 

Подія  Вправа A

Налаштуйте сигнали DI, як показано нижчеКрок 10



     

    

     

     

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

         

Крок 1

Крок 2

Крок 3

Подія  

2­0. Вправа A ­ Порядок дій (7)

Вправа A

Увімкніть DI1, щоб увімкнути сервопривід

Увімкніть DI2, щоб активувати подію 1

Увімкніть DI3, щоб активувати подію 2

EV2 запустить PR#52, і двигун зупиниться через команду нульової швидкості



Конфіденційно Delta
75

ЯК 
ВИКЛИКАТИ 

PR

      
      

          
    

Способи запуску PR / Запуск PR через
P5.007 / Запуск PR подією / Запуск PR
через DI / Вправа A / Вправа B /
Вправа C
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Як викликати PR

P5.007

DI

Подія

B

C

  

Способи запуску PR

Виберіть команду положення

A Запустіть PR#10 (20 об/хв)

Запустіть PR#12 (200 об/хв)

Запустіть PR#11 (0 об/хв)



    

■              

■          

  

■      

77
Як викликати PR P5.007    

20, PR виконується 

    
      

20020, PR виконано

63* в ASD-A2 

Запуск PR через P5.007 (1)

Запуск PR через P5.007

Число від 0 до 99 (63*), записане в P5.007, викликає відповідний PR.

P5.007 показує повідомлення про результат під час виконання

та після виконання команди PR.

PR#0 призначений для визначення процедури пошуку нуля.

10020, команду надіслано, але
двигун ще не досяг цільового
положення.

.0

.0



Натисніть на порожнє місце, щоб прочитати повідомлення.

          

Крок 2

PR 
#40       

   

Крок 1           

    

78
Як викликати PR P5.007    

Запуск PR через P5.007 (2)

Запуск PR через P5.007

Налаштуйте PR#40 і запишіть 40 у P5.007 ­ PR#40 буде виконано.

(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
20,000 PUU, REL

«20040» означає, що PR виконано і двигун досяг

цільового положення.

.0

.0



   

          
     

    

    

1 2

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

0x3B(EV3), або 
0x3C(EV4).

1

2

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

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

P5.098=0x0602 
P5.099=0x0903

  

EV4 EV3 EV2 EV1

EV4 EV3 EV2 EV1

  

79
ПодіяЯк викликати PR

Запуск PR подією

Є 4 налаштування подій для запуску певних PR відповідно до
конфігурації ­ за наростаючим або спадним фронтом сигналу.

P5.098 Події наростаючого фронту для PR

P5.099 Події спадного фронту для PR

Налаштування A

EV1=
PR#52

EV1=
PR#53

EV3=
PR#56

EV3=
PR#59

.0



DI для запуску PR

       
      

DI: POS0~6 для 
вибору PR PR

DI: CTRG

DI: STOP

80
Як викликати PR DI POS

CTRG запускає PR, вибраний через POS0~6,
а STOP зупиняє PR, що виконується.

Швидкість



3-0. Вправа A - Налаштування (1)

 

Налаштування DI/O

Крок 1

Крок 2

PR 
#10  

     

81
Як викликати PR DI POS  Вправа A

Налаштуйте PR

(1) Speed
Delay = 0
S = 20.0 RPM



     
 

    
   

CH3
--

  
  

      

CH4
--

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

82
 Як викликати PR DI POS

3­0. Вправа A ­ Налаштування осцилографа (2)

Вправа A

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] DI Status / 16 bit
DI Status
CH2
[IDX] Speed / 16 bit
Motor Speed: Real Time



     

    Крок 1

83
Як викликати PR DI POS  

3­0. Вправа A ­ Осцилограф (3)

Вправа A

Натисніть «Run», щоб почати запис



     

    

    
       

    

   

DI
1 2 3 4 5 6 7

    

DI 
1 2 3 4 5 6 7

DI 
1 2 3 4 5 6 7

Крок 2

Крок 3

Крок 4

Крок 5

DI
1 2 3 4 5 6 7

84
Як викликати PR DI POS  

3­0. Вправа A ­ Порядок дій (4)

Вправа A

Увімкніть DI1, щоб увімкнути сервопривід

Увімкніть DI вибору команди положення:
DI3 (біт 1) і DI5 (біт 3)

21 + 23 = 10 PR#10

Увімкніть DI6, щоб запустити команду

Увімкніть DI7, щоб зупинити команду



     

    

Крок 6

85
Як викликати PR DI POS  

3­0. Вправа A ­ Осцилограф (5)

Вправа A

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

DI
1 2 3 4 5 6 7

   

DI
1 2 3 4 5 6 7

STOP0 об/хв

86
Як викликати PR DI POS  

3­0. Вправа A ­ Осцилограф (6)

Вправа A

20 об/хв



3-1. Вправа B - Налаштування (1)

 

Налаштування DI/O

Крок 1

Крок 2

PR 
#12  

   

87
Як викликати PR DI POS Вправа B

Налаштуйте PR

(1) Speed
Delay = 0
S = 200.0 RPM



3-1. Вправа B - Осцилограф (2)

    Крок 1

88
Як викликати PR DI POS Вправа B

Натисніть «Run», щоб почати запис



     

    

    
      

    

   

    

DI 
1 2 3 4 5 6 7

DI 
1 2 3 4 5 6 7

DI 
1 2 3 4 5 6 7

DI 
1 2 3 4 5 6 7

Крок 2

Крок 3

Крок 4

Крок 5

 

89
Як викликати PR DI POS Вправа B

3­1. Вправа B ­ Порядок дій (3)

Увімкніть DI1, щоб увімкнути сервопривід

Увімкніть DI вибору команди положення:
DI4 (біт 2) і DI5 (біт 3)

22 + 23 = 12 PR#12

Увімкніть DI6, щоб запустити команду

Увімкніть DI7, щоб зупинити команду



3-1. Вправа B - Осцилограф (4)

    

Крок 6

90
Як викликати PR DI POS Вправа B

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



3-1. Вправа B - Осцилограф (5)

DI
1 2 3 4 5 6 7

0 об/хв  STOP

DI
1 2 3 4 5 6 7

DI
1 2 3 4 5 6 7

91
Як викликати PR DI POS Вправа B

200 об/хв



3-2. Вправа C - Налаштування (1)

 

Налаштування DI/O

Крок 1

Крок 2

PR 
#11

  
     

92
Як викликати PR DI POS Вправа C

Налаштуйте PR

(1) Speed
Delay = 0
S = 0.0 RPM



3-2. Вправа C - Осцилограф (2)

Почніть запис
■     

Крок 1

93
Як викликати PR DI POS Вправа C

Натисніть «Run», щоб почати запис



   
         

   PR#11

     

    

    

    

DI 
1 2 3 4 5 6 7

DI 
1 2 3 4 5 6 7

DI 
1 2 3 4 5 6 7

DI 
1 2 3 4 5 6 7

Крок 2

Крок 3

Крок 4

Крок 5

94
Як викликати PR DI POS Вправа C

3­2. Вправа C ­ Порядок дій (3)

Увімкніть DI1, щоб увімкнути сервопривід

Виберіть команду положення:
DI2 (біт 0), DI3 (біт 1) і DI5 (біт 3)

20 + 21 + 23 = 11

Увімкніть DI6, щоб запустити команду

Увімкніть DI7, щоб зупинити команду



3-2. Вправа C - Осцилограф (4)

    

Крок 6

95
Як викликати PR DI POS Вправа C

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



0 об/хв0 об/хв STOP

DI
1 2 3 4 5 6 7

DI
1 2 3 4 5 6 7

DI
1 2 3 4 5 6 7

3-2. Вправа C - Осцилограф (5)

96
Як викликати PR DI POS Вправа C



КОМАНДА 
ЗАПИСУ PR

Вступ / Вправа A / Вправа B / 
Вправа C / Вправа D

97
Конфіденційно Delta



Запис PR

■ Вступ

■      

Використовуйте події для запуску різних 
режимів швидкості

Використовуйте P5.007 для запуску 
різних режимів швидкості

      
 

 

Вправа C

Вправа B

Вправа D

98
Запис PR

Вправа A Запишіть у P4.006 і отримайте вихідний сигнал

Перенесіть дані з монітора стану в
масив даних



Вступ

99

        
  

    
   

Тип даних Масив даних

Параметр

 
Вступ

     
    

   

Запис PR

Команда запису (Write) використовується для запису даних у параметри
або масив даних

Якщо значення часто записується в
EEPROM, зважайте на обмежену
кількість циклів запису

Ціллю запису може бути
масив даних або параметр

Константа

Змінна моніторингу



        
         

    

4-0. Вправа A - Налаштування (1)

Виберіть DO1 = 0x30 і вимкніть решту DO.

 

Крок 1

Крок 2

100
Запис PR  Вправа A

Запис значень у P4.006 вмикає вибраний сигнал DO. Ми
використаємо подію для виклику функції запису PR, а результат
перевіримо осцилографом.

Налаштуйте DI

.0



4-0. Вправа A - Налаштування (2)

          

          

Крок 4

Крок 6

Крок 3

Крок 5

101
Запис PR  Вправа A

Виберіть PR#53, а потім ­ «Write to Parameters or Data Array».

Виберіть PR#54, а потім ­ «Write to Parameters or Data Array».



4-0. Вправа A - Налаштування (3)

          Крок 7

102
Запис PR  Вправа A

Налаштуйте подію 1: ON запускає PR#53, OFF ­ PR#54.



  
  

      

CH4
--

CH5
     --

 

      
 

CH3
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

103
Запис PR  

4­0. Вправа A ­ Налаштування осцилографа (4)

Вправа A

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] Для спостереження DI / 16 bit
DI Status
CH2
[IDX] Для спостереження DO / 16 bit
DO Status



     

    Крок 1

104
Запис PR  

4­0. Вправа A ­ Осцилограф (5)

Вправа A

Натисніть «Run», щоб почати запис



     

    

     
    

     
    

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

Крок 2

Крок 4

Крок 3

105
Запис PR  

4­0. Вправа A ­ Порядок дій (6)

Вправа A

Увімкніть DI1, щоб увімкнути
сервопривід

Увімкніть DI2, щоб запустити EV1,
що запише 1 у P4.006.

Вимкніть DI2, щоб завершити EV1,
що запише 0 у P4.006.

.0

.0



     

    
Крок 5

106
Запис PR  

4­0. Вправа A ­ Осцилограф (7)

Вправа A

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

107
Запис PR  

4­0. Вправа A ­ Осцилограф (8)

Вправа A



4-1. Вправа B - Налаштування (1)

PR51 перейде до PR10

            

швидкість двигуна.

      
        

PR52 перейде до PR11

      
        

Крок 1

Крок 2

PR 
#11

  
     

PR 
#10

(1) Speed
Delay = 0
S = 20.0 RPM

PR 
#51 
(I)

  
 

PR 
#52 
(I)

  
 

PR 
#53

  
  

PR 
#54

  
  

108
Запис PR Вправа B

У вправі B ми використаємо функції запису PR і подій, щоб змінити

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

(1) Speed
Delay = 0
S = 0.0 RPM

(7) Jump
Delay = 0
PR#11

(8) Write
Delay = 0
P6.021 = 2000

Запишіть 2000 (одиниця: 0,1 об/хв) у PR#10,
тобто швидкість PR#10 становитиме 200 об/хв

Запишіть 200 (одиниця: 0,1 об/хв) у PR#10,
тобто швидкість PR#10 становитиме 20 об/хв

(8) Write
Delay = 0
P6.021 = 200



4-1. Вправа B - Налаштування (2)

Налаштування події

Подія 3

Подія 4

Налаштування DI

109
Запис PR Вправа B



   
 

    
   

CH3
--

  
  

      

CH4
--

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

110
Запис PR Вправа B

4­1. Вправа B ­ Налаштування осцилографа (3)

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] DI / 16 bit
DI Status
CH2
[IDX] Speed / 16 bit
Motor Speed: Real Time



4-1. Вправа B - Осцилограф (4)

    Крок 1

111
Запис PR Вправа B

Натисніть «Run», щоб почати запис



     

    

      
     

Дотримуйтесь інструкцій на наступній сторінці

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

Крок 2

Крок 4

Крок 3

Крок 12

112
Запис PR Вправа B

4­1. Вправа B ­ Порядок дій (5)

Увімкніть DI1, щоб увімкнути сервопривід

Увімкніть DI2, щоб активувати EV1 ­
двигун обертатиметься зі швидкістю 20 об/хв.



4-1. Вправа B - Часова діаграма (6)

Подія 1

Подія 2

 
  Швидкість

DI
1 2 3 4 5 6 7 8 2

off
3
off

2 3 2
on on on

2
on

3 3 2
on off off

Крок 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12

113
Запис PR Вправа B

2
off

20
об/хв

20
об/хв

200
об/хв



4-1. Вправа B - Осцилограф (7)

    
Крок 13

114
Запис PR Вправа B

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



4-1. Вправа B - Осцилограф (8)

3

3

4

3

4
3

3

4

4

32

Швидкість постійна.

115
Запис PR Вправа B



4-1. Вправа B - Осцилограф (9)

     
        

       
       
        

 
2

2

3

3

2
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Запис PR Вправа B

P6.020 ­ конфігурація функції PR#10.
P6.021 ­ дані PR#10 для призначеної функції.

У червоному квадраті праворуч P6.021 має нові
дані (2000), але команду не запущено повторно,
тому швидкість лишається такою, як після
попереднього запуску.



4-2. Вправа C (1)

      

 Крок 1 Крок 2

117
Запис PR Вправа C

Натисніть «PR Mode Setting» і ввімкніть сервопривід.

Увімкніть серво



4-2. Вправа C - Осцилограф (2)

    Крок 3

118
Запис PR Вправа C

Натисніть «Run», щоб почати запис



         працює

  

    

  
    

Натисніть

Крок 5

Крок 4

Крок 6

         
   

119
Запис PR Вправа C

4­2. Вправа C ­ Налаштування і порядок дій (3)

На відміну від способу з подіями, у вправі C функцію запису PR
запускають через P5.007.

* Запуск PR#10

Змініть цільову швидкість з 20 об/хв на 200 об/хв, поки

* Повторний запуск PR#10

.0



4-2. Вправа C - Осцилограф (4)

    

Крок 7

120
Запис PR Вправа C

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



4-2. Вправа C - Осцилограф (5)

20 RPM     P5.007=10

121
Запис PR Вправа C

200 RPM



          

 

Виберіть джерело даних

  
    

Крок 1 Виберіть пункт призначення

Крок 3

Крок 2

122
Запис PR  

4­3. Вправа D ­ Налаштування / порядок дій (1)

Вправа D

У вправі D показано, як записати змінну моніторингу в масив даних

PR#15



      

        

    
 

   

   
   

   
   

Крок 1

Крок 3

Крок 2

123
Запис PR  

4­3. Вправа D ­ Зчитування даних (2)

Вправа D

Перевірте, чи фактичне положення записано в масив даних
(Array[100])

Виберіть «Data Array Editor»Виберіть «Capture/Compare» у списку
функцій

Натисніть «Load from Servo»,
і фактичне положення

з'явиться в Array[100]



4-3. Вправа D - Налаштування (3)

Виберіть пункт призначення

     

 

Виберіть джерело

Крок 1

Крок 2

124
Запис PR  Вправа D

Запишіть дані з Array[100] у параметр

PR#16



        
   

4-3. Вправа D - Запис даних (4)

    

      

Крок 3

Крок 4

125
Запис PR  Вправа D

Виконайте PR#16 через P5.007

Прочитайте дані в PR#16 або в редакторі параметрів

Дані з Array[100] передаються в PR#16,
який зберігається в P6.033.

.0



 
 

Вступ / Вправа A / 
Вправа B / Вправа C

126
Конфіденційно Delta

КОЕФІЦІЄНТ
E­GEAR



PUU

   

   

   

 

Вправа C

Вправа B

■ Вступ

■

127
 

1280000для ASD-A2

Коефіцієнт E­Gear

Вправа A Коефіцієнт E­Gear 1:1

Коефіцієнт E­Gear 16777216:10000

Коефіцієнт E­Gear 16777216:100000



Вступ

  
   

PUU

           
    

  

  
  

 
  

 

Одиниця для команд 
користувача

128
 Вступ

A3

 

Коефіцієнт E­Gear

PUU (Pulse Per User Unit) ­ це одиниця, масштабована
електронним редуктором (E­Gear).

Для
користувача 1 280 000 для ASD­A2

16 777 216
імпульсів/оберт

Електронний редуктор
P1.044, P1.045

Одиниця розрахунків
у сервоприводі

Команда
Зворотний зв'язок

Похибка

16 777 216



    
  

      
   

    
     

 

P1.044=1 / P1.045=1

   

Крок 1

Крок 3

Крок 2

129
  

5­0. Вправа A ­ Налаштування коефіцієнта E­Gear (1)

Коефіцієнт E­Gear Вправа A

ВИМКНІТЬ СЕРВОПРИВІД!

Функція «Scope»: налаштування каналів

CH1
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]

CH2
[Mon] 003 / 32 bit
Motor feedback pulse number[pulse]



     

      

Крок 4     

130
  

5­0. Вправа A ­ Осцилограф (2)

Коефіцієнт E­Gear Вправа A

Запустіть осцилограф і поверніть вал двигуна вручну.

Натисніть «Scope», потім «Run»



     
       

     

131
  

5­0. Вправа A ­ Осцилограф (3)

Коефіцієнт E­Gear Вправа A

Значення фактичного положення [PUU] збігається з
кількістю імпульсів зворотного зв'язку двигуна [імпульс]



     

    

Крок 5

132
  

5­0. Вправа A ­ Осцилограф (4)

Коефіцієнт E­Gear Вправа A

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



    
  

P1.044=16 777 216 / P1.045=10 000

Крок 1

Крок 3

Крок 2

 

Налаштування каналу осцилографа

      
   

    
     

133
 Вправа B

P1-45=1 280 000 / P1-44=10 000

для ASD-A3

для ASD-A2 

5­1. Вправа B ­ Налаштування коефіцієнта E­Gear (1)

Коефіцієнт E­Gear

ВИМКНІТЬ СЕРВОПРИВІД!

CH1
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]

CH2
[Mon] 003 / 32 bit
Motor feedback pulse number[pulse]



5-1. Вправа B - Осцилограф (2)

      

Крок 4     

134
 Вправа BКоефіцієнт E­Gear

Запустіть осцилограф і поверніть вал двигуна вручну.

Натисніть «Scope», потім «Run»



5-1. Вправа B - Осцилограф (3)

           

10 000 PUU = 16 777 216 пульс × 10000
16777216

135
 Вправа B

00

Коефіцієнт E­Gear

Після повороту на певну відстань можна підрахувати кількість імпульсів і PUU,
наприклад:



5-1. Вправа B - Осцилограф (4)

    

Крок 5

136
 Вправа BКоефіцієнт E­Gear

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



    
  

P1.044=16 777 216 / P1.045=100 000

 Крок 1

Крок 3

Крок 2

Налаштування каналу осцилографа

      
   

    
     

137
  

5­2. Вправа C ­ Налаштування коефіцієнта E­Gear (1)

Коефіцієнт E­Gear Вправа C

ВИМКНІТЬ СЕРВОПРИВІД!

CH1
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]

CH2
[Mon] 003 / 32 bit
Motor feedback pulse number[pulse]



5-2. Вправа C - Осцилограф (2)

       

Крок 4     

138
  Коефіцієнт E­Gear Вправа C

Запустіть осцилограф і поверніть вал двигуна вручну.

Натисніть «Scope», потім «Run»



5-2. Вправа C - Осцилограф (3)

100 000 PUU = 16 777 216 Пульс × 0
16777216

           

139
  

100 00

Коефіцієнт E­Gear Вправа C

Після повороту на певну відстань можна підрахувати кількість імпульсів і PUU,
наприклад:



5-2. Вправа C - Осцилограф (4)

    

Крок 5

140
  Коефіцієнт E­Gear Вправа C

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



АБСОЛЮТНА 
КОМАНДА PR

Вступ / Вправа A / Вправа B / 
Вправа C

141
Конфіденційно Delta



Вступ

Вступ

■       

■       
  

 

Абсолютна команда 60000 PUU

Поточне положення 
двигуна (FB_PUU)

0 10000 20000 30000 40000 50000 60000 70000 80000 90000 100000

142
 ВступКоманда ABS

Цільове положення збігається з командою.

Незалежно від поточного положення двигун зрештою зупиниться
у цільовому положенні.

Цільове положення



      
   

    
   

CH3
--
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CH4
--

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

  

6­0. Вправа A ­ Налаштування осцилографа (1)

Команда ABS Вправа A

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]
CH2
[IDX] Speed / 16 bit
Motor Speed: Real Time



     

  
■  

Крок 1
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6­0. Вправа A ­ Осцилограф (2)

Команда ABS Вправа A

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



6-0. Вправа A - Налаштування (3)

 

      
       

   

     
 

     

Крок 2

Крок 5Крок 3

PR 
#0

  
  

PR 
#30         

   

PR 
#31

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
0 PUU, ABS

      

Крок 4

145
  Команда ABS Вправа A

Пошук нуля без зміщення
Задайте режим пошуку нуля

Увімкніть сервопривід, потім задайте
P5.007 = 0, щоб запустити PR#0 (пошук
нуля)

Home(4): F_Z
Offset = 0

Налаштуйте PR

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
100,000 PUU, ABS

Запустіть PR#30 і PR#31, записуючи
відповідні номери в P5.007.

.0

.0



     

    

Крок 6
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6­0. Вправа A ­ Осцилограф (4)

Команда ABS Вправа A

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     
P5.007=30 P5.007=31

0 PUU

100 000 PUU
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6­0. Вправа A ­ Осцилограф (5)

Команда ABS Вправа A



6-1. Вправа B - Осцилограф (1)

  
■  

Крок 1

148
  Команда ABS Вправа B

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



6-1. Вправа B - Налаштування (2)

 

      
       

      
 

       

Крок 2  
   

Крок 5Крок 3

PR 
#0

  
   

PR 
#30

 
         

   

PR 
#31

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM 
0 PUU, ABS

Крок 4

149
  Команда ABS Вправа B

Пошук нуля зі зміщенням (50000 PUU)

Задайте режим
пошуку нуля

Увімкніть сервопривід, потім задайте
P5.007 = 0, щоб запустити PR#0 (пошук
нуля)

Home(4): F_Z
Offset = 50,000

Налаштуйте PR

Запустіть PR#30 і PR#31, записуючи
відповідні номери в P5.007.

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
100,000 PUU, ABS

.0

.0



6-1. Вправа B - Осцилограф (3)

    

Крок 6

150
  Команда ABS Вправа B

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



6-1. Вправа B - Осцилограф (4)
P5.007=30

50 000 PUU

P5.007=31

0 PUU

100 000 PUU

151
  Команда ABS Вправа B



6-2. Вправа C - Осцилограф (1)

  
■  

Крок 1

152
  Команда ABS Вправа C

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



     

 

       
     

  

Крок 2   

Крок 4

Крок 3

PR 
#0

Home(4): F_ Z
Offset = 0

PR 
#32

  PR 
#31       

  

PR 
#30         

   

Крок 5

   
       

   

153
  

6­2. Вправа C ­ Налаштування (2)

Команда ABS Вправа C

Циклічне виконання абсолютної команди

Задайте режим пошуку нуля
За допомогою P5.007 запустіть
PR#30, після чого PR
виконуватимуться циклічно

Налаштуйте PR

(7) Jump
Delay = 0
PR#30

(3) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
100,000 PUU, ABS

(3) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
0 PUU, ABS

Задайте P5.007 = 0, щоб запустити PR#0 (пошук
нуля)

.0

.0



6-2. Вправа C - Осцилограф (3)

    

Крок 6
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  Команда ABS Вправа C

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



6-2. Вправа C - Осцилограф (4)

PR30 PR31 PR30 PR31

155
  Команда ABS Вправа C



ВІДНОСНА 
КОМАНДА

   

156
Конфіденційно Delta

Вступ / Вправа A



Вступ

60000

0 10000 20000 30000 40000 50000 60000 70000 80000 90000 100000

 

Вступ

■        

  

■       

    

Відносна команда 60000 PUU
Поточне положення 
двигуна (FB_PUU)

157
 ВступКоманда REL

Кінцеве цільове положення ­ це сума поточного положення двигуна

і команди положення.

Відносна (relative) команда розраховує ціль,

відраховуючи від поточного положення.

Цільове положення



7-0. Вправа A - Налаштування (1)

 

Налаштування DI/O

Налаштування події

    
 

Крок 1

Крок 3

Крок 2

PR 
#0

  
  

PR 
#51 
(I)

        
    

PR 
#52 
(I)

      
   

158
  Команда REL Вправа A

Задайте режим пошуку нуля Налаштуйте PR

(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
1,000,000 PUU, ABS

Home(4): F_Z
Offset = 0

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
200,000 PUU, REL



  
   

      

      
   

    
   

CH3
--

    
 

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--
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7­0. Вправа A ­ Налаштування осцилографа (2)

Команда REL Вправа A

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]

CH2
[IDX] Speed / 16 bit
Motor Speed: Real Time

CH4
[IDX] DI / 16 bit
DI Status



     

  
■  

Крок 1
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7­0. Вправа A ­ Осцилограф (3)

Команда REL Вправа A

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



     

    

     

       

Перевірте, як працює відносна (relative) команда.

       

Крок 2

Крок 3

Крок 4

Крок 5
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7­0. Вправа A ­ Порядок дій (4)

Команда REL Вправа A

Увімкніть DI1, щоб увімкнути сервопривід

Увімкніть DI3, щоб запустити пошук нуля

Увімкніть DI2, щоб активувати подію 1

Під час руху двигуна вимкніть DI2, щоб запустити PR#52.



     

    

Крок 6
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7­0. Вправа A ­ Осцилограф (5)

Команда REL Вправа A

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



7-0. Вправа A
- Вимірювання відстані (6)

Перетягніть сюди 
Але не клацайте

     
   

Крок 1 Крок 2

Крок 3
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  Команда REL Вправа A

Двічі клацніть, щоб відобразити
сигнал кожного каналу DI



     

   

Крок 3 Крок 4

  

Крок 5
Подія 1 OFF
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7­0. Вправа A ­ Осцилограф (7)

Команда REL Вправа A

Подія 1 ON

Rel = 200 000 PUU



ІНКРЕМЕНТНА 
КОМАНДА

   

165
Конфіденційно Delta

Вступ / Вправа A



Вступ

Вступ

         

   

60000
  

  

0 10000 20000 30000 40000 50000 60000 70000 80000 90000 100000

Поточне положення 
двигуна (FB_PUU)

   

 

166
 ВступКоманда INC

Кінцеве положення ­ це цільове положення попередньої команди

плюс значення поточної команди.

Інкрементна команда 60000 PUU

Цільове положення
попередньої команди

(Cmd_E)
Цільове положення



8-0. Вправа A - Налаштування (1)

 

Налаштування DI/O

Налаштування події

  Крок 1

Крок 3

Крок 2

PR 
#0

Home(4): F_ Z
Offset = 0

PR 
#51 
(I)

        
   

PR 
#52 
(I)

        
   

167
  Команда INC Вправа A

Задайте режим пошуку нуля Налаштуйте PR

(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
100,000 PUU, ABS

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
10,000 PUU, INC



  
  

      

      
   

    
   

CH3
--

    
 

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--
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8­0. Вправа A ­ Налаштування осцилографа (2)

Команда INC Вправа A

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]

CH2
[IDX] Speed / 16 bit
Motor Speed: Real Time

CH4
[IDX] DI / 16 bit
DI Status



     

  
■  

Крок 1
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8­0. Вправа A ­ Осцилограф (3)

Команда INC Вправа A

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



     

    

     

       

        

    

Крок 2

Крок 3

Крок 4

Крок 5
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8­0. Вправа A ­ Порядок дій (4)

Команда INC Вправа A

Перевірте, як працює інкрементна команда.

Увімкніть DI1, щоб увімкнути сервопривід.

Увімкніть DI3, щоб запустити пошук нуля.

Увімкніть DI2, щоб активувати подію 1.

Під час руху двигуна вимкніть DI2, щоб запустити PR#52.



     

    

Крок 6
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8­0. Вправа A ­ Осцилограф (5)

Команда INC Вправа A

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     

 

   

   
  

  Подія 1 OFF
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8­0. Вправа A ­ Осцилограф (6)

Команда INC Вправа A

Подія 1 ON

100 об/хв

Кінцеве положення
110 000 PUU

20 об/хв



ВИКОНАННЯ  PR

   
   

   
   

173
Конфіденційно Delta

Вступ / Абсолютна команда /
Відносна команда / Інкрементна
команда / Пошук нуля



Вступ (1)

вступ
■ Cmd_O

■ Cmd_E

■ Fb_PUU

■ Err_PUU

Абсолютна команда

 

Відносна команда

Вступ

   

174
Виконання PR Вступ

Інкрементна команда

Пошук нуля



Вступ (2)

       
     

    

  Cmd_O Fb_PUU

Cmd_O
        

      
 

Cmd_E

Fb_PUU

Err_PUU

175
Виконання PR Вступ

Робоча команда керує рухом відповідно до свого профілю:
прискорення, уповільнення та швидкості.

Кінцева точка команди (END), яка обчислюється при
отриманні нової команди, є цільовим положенням нової
команди.

Поточне (фактичне) положення двигуна.

Похибка положення =



Вступ (3)

Fb_PUU 
Cmd_O 
Cmd_E

       
        

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

 

176
Виконання PR Вступ

Кінцеве положення Cmd_E обчислюється після отримання нової
команди, після чого двигун починає рух за Cmd_O.

Позиціонування
завершено



9-0. Вправа A
- Налаштування осцилографа (1)

      

177

    
  

    

CH3
--

CH4
--

      
   

CH6
--

CH7
--

CH8
--

   Виконання PR 9­0. Вправа AКоманда ABS

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] Cmd_O / 32 bit
Command Position[PUU]

CH5
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]

CH2
[MON] 064 / 32 bit
Cmd_E



     

  
■  

Крок 1

178
   Виконання PR

9­0. Вправа A ­ Осцилограф (2)

9­0. Вправа AКоманда ABS

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



9-0. Вправа A - Налаштування (3)

 

0

Cmd_E  Fb_PUU Абсолютна 
команда

25 4000 6000 8000 10000 12000 20 000

20 000

Крок 2

Крок 3

PR 
#0

Home(4): F_ Z
Offset = 0

PR 
#40

 
       
   

   Крок 4 
 

 

      
    

Крок 6

      
 

Крок 5

179
   Виконання PR 9­0. Вправа AКоманда ABS

Увімкніть серво
Задайте режим пошуку нуля.

Налаштуйте PR Задайте P5.007 = 0, щоб запустити пошук
нуля

(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
20,000 PUU, ABS

Задайте P5.007 = 40, щоб запустити
команду положення

.0

.0



     

    

Крок 7

180
   Виконання PR

9­0. Вправа A ­ Осцилограф (4)

9­0. Вправа AКоманда ABS

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     

Cmd_E=20 000

Cmd_O≈343

Cmd_E=0

Cmd_O Cmd_E

FB_PUU

FB_PUU≈343

Cmd_O = 20 000

FB_PUU≈ 20 000

181
   Виконання PR

9­0. Вправа A ­ Осцилограф (5)

9­0. Вправа AКоманда ABS



  
  

      

182

    
  

    

CH3
--

CH4
--

      
   

CH6
--

CH7
--

CH8
--

 9-1. Вправа BВиконання PR

9­1. Вправа B ­ Налаштування осцилографа (1)

Команда REL

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH5
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]

CH1
[IDX] Cmd_O / 32 bit
Command Position[PUU]

CH2
[MON] 064 / 32 bit
Cmd_E



9-1. Вправа B - Осцилограф (2)

  
■  

Крок 1
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 9-1. Вправа BВиконання PR Команда REL

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



9-1. Вправа B - Налаштування (3)

Cmd_E

0

 

25 4000 6000 8000 10000 12000 20 025FB_PUU + 20 000 =

20 000FB_PUU

 

     
  

     
   

  

Крок 2

Крок 3

PR 
#0

  
  

PR 
#40

 
         
   

Крок 5

Крок 6

   Крок 4 
 

 

184
 9-1. Вправа BВиконання PR Команда REL

Увімкніть серво
Задайте режим пошуку нуля

Home(4): F_Z
Offset = 0

Задайте P5.007 = 0, щоб
запустити пошук нуля

Налаштуйте PR

(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
20,000 PUU, REL Задайте P5.007 = 40, щоб

запустити команду положення

Відносна
команда

.0

.0



9-1. Вправа B - Осцилограф (4)

    

Крок 7

185
 9-1. Вправа BВиконання PR Команда REL

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



9-1. Вправа B - Осцилограф (5)

Cmd_ECmd_O

Cmd_O≈429
Cmd_E=0

FB_PUU

FB_PUU≈429

 

186
 9-1. Вправа BВиконання PR Команда REL

Cmd_E=20 429

Cmd_O=20 429
FB_PUU≈ 20 429



  
   

      

187

    
  

    

CH3
--

CH4
--

      
   

CH6
--

CH7
--

CH8
--

 9-2. Вправа CВиконання PR

9­2. Вправа C ­ Налаштування осцилографа (1)

Команда INC

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] Cmd_O / 32 bit
Command Position[PUU]

CH5
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]

CH2
[MON] 064 / 32 bit
Cmd_E



9-2. Вправа C - Осцилограф (2)

  
■ Натисніть «Scope»

Крок 1 Натисніть «Run»

188
Виконання PR  9-2. Вправа CКоманда INC

Запустіть осцилограф



9-2. Вправа C - Налаштування (3)

      
  

     
  

Крок 2

Крок 3

PR 
#0

  
  

PR 
#40

 
         
   

Cmd_E FB_PUU & Cmd_O

0

 

25 4000 6000 8000 10000 12000 20 000Cmd_E + 20 000 =

20 000

Крок 5

Крок 6

   Крок 4 
 

 

189
Виконання PR  9-2. Вправа CКоманда INC

Увімкніть серво
Задайте режим пошуку нуля

Home(4): F_Z
Offset = 0

Задайте P5.007 = 0, щоб
запустити пошук нуля

Налаштуйте PR

(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
20,000 PUU, INC Задайте P5.007 = 40, щоб

запустити команду положення

Інкрементна
команда

.0

.0



9-2. Вправа C - Осцилограф (4)

    

Крок 7

190
Виконання PR  9-2. Вправа CКоманда INC

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



9-2. Вправа C - Осцилограф (5)

1

Cmd_ECmd_O

Cmd_E=20 000

Cmd_O≈432
Cmd_E=0

FB_PUU

FB_PUU≈432

Cmd_O = 20 000
FB_PUU≈ 20 000

191
Виконання PR  9-2. Вправа CКоманда INC



  
   

 

 

S1 E

Cmd_E = Початок координат    
    

 

     
          

Cmd_O = Двигун зупиняється в цій точці
L

  

192
9-3. Вправа DВиконання PR

9­3. Вправа D ­ Інкрементна команда (1)

Пошук нуля

Пошук нуля (4):
Пошук імпульсу Z у прямому напрямку; імпульс Z приймається за нуль.

Y не має значення

Застосуйте додатковий PR, щоб
точно повернути двигун у
початок координат.

Імпульс Z

Сигнал PL



  
  

      

    
  

    

CH3
--

CH4
--

      
   

CH6
--

CH7
--

CH8
--

193
9-3. Вправа DВиконання PR

9­3. Вправа D ­ Налаштування осцилографа (2)

Пошук нуля

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] Cmd_O / 32 bit
Command Position[PUU]

CH5
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]

CH2
[MON] 064 / 32 bit
Cmd_E



9-3. Вправа D - Осцилограф (3)

  
■  

Крок 1

194
9-3. Вправа DВиконання PR Пошук нуля

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
     

■

 

P5.007 = 0   

PR 
#0

  
  

          
  

Крок 2

■ Налаштування

195
9-3. Вправа DВиконання PR

9­3. Вправа D ­ Налаштування / Порядок дій (4)

Пошук нуля

Перевірте, як працюють Cmd_O та Cmd_E у режимі пошуку нуля (4)

Home(4): F_Z
Offset = 0

Порядок дій

Увімкніть серво

Пошук нуля



9-3. Вправа D - Осцилограф (5)

    

Крок 3

196
9-3. Вправа DВиконання PR Пошук нуля

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



9-3. Вправа D - Осцилограф (6)
           
           

            

  

 

Cmd_ECmd_O

FB_PUU

FB_PUU = 431

Cmd_O = 431

197
9-3. Вправа DВиконання PR Пошук нуля

Двигун переходить у положення імпульсу Z і приймає його за нуль. Через час
уповільнення двигун проходить далі нуля. Як видно на рисунку нижче, Cmd_E
= 0, але Cmd_O і FB_PUU ≠ Cmd_E.

Задається
Cmd_E = 0

Імпульс Z



9-4. Вправа E - Осцилограф (1)

  
■  

Крок 1

198
  Виконання PR Пошук нуля 9­4. Вправа E

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



■

 

PR 
#0

  
 

  
    

P5.007 = 0   

            
 

Крок 2

■ Налаштування

199
  Виконання PR

9­4. Вправа E ­ Налаштування / Порядок дій (2)

Пошук нуля 9­4. Вправа E

Перевірте, як працюють Cmd_O та Cmd_E у режимі пошуку нуля (4) зі
зміщенням 1000.

Home(4): F_Z
Offset = 1000

Порядок дій

Увімкніть серво

Пошук нуля



9-4. Вправа E - Осцилограф (3)

    

Крок 3

200
  Виконання PR Пошук нуля 9­4. Вправа E

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



9-4. Вправа E - Осцилограф (4)
           
       

       

Cmd_ECmd_O

FB_PUU

 

   

FB_PUU = 1429

Cmd_O = 1429

201
  Виконання PR Пошук нуля 9­4. Вправа E

Двигун переходить у положення імпульсу Z і приймає його за нуль. Через
час уповільнення двигун проходить далі нуля. Тому Cmd_E = 1000, але
Cmd_O і FB_PUU ≠ Cmd_E.

Задається Cmd_E = 1000

Імпульс Z



9-5. Вправа F - Осцилограф (1)

  
■  

Крок 1

202
  Виконання PR Пошук нуля 9­5. Вправа F

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

■

 

P5.007 = 0  
 

PR 
#1       

  

PR 
#0

  
   

          
      

Крок 2

■ Налаштування

203
  Виконання PR

9­5. Вправа F ­ Налаштування / Порядок дій (2)

Пошук нуля 9­5. Вправа F

Перевірте, як працюють Cmd_O та Cmd_E у режимі пошуку нуля (4)
з подальшим PR#1.

Home(4): F_Z
Offset = 0
PR#1

(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
0 PUU, ABS

Порядок дій

Увімкніть серво

Пошук нуля



9-5. Вправа F - Осцилограф (3)

    

Крок 3

204
  Виконання PR Пошук нуля 9­5. Вправа F

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



9-5. Вправа F - Осцилограф (4)
             

            
              

Cmd_ECmd_O

 

   

FB_PUU = 0

Cmd_O = 0

FB_PUU

205
  Виконання PR Пошук нуля 9­5. Вправа F

Двигун переходить у положення імпульсу Z і приймає його за нуль. Через час
уповільнення двигун проходить далі нуля, тому потрібен додатковий PR#1, щоб
повернути двигун у 0 PUU. У результаті Cmd_E = Cmd_O = FB_PUU = 0 PUU.

Задається Cmd_E = 0

Імпульс Z



 Вправа A / Вправа B / Вправа C / 
Вправа D / Вправа E / Вправа F

206
Конфіденційно Delta

ВСТАВКА
КОМАНДИ



Вставка команди

    

    

    

    

Інкрементна команда + відносна команда

     
    

 

Вправа C

Вправа B

Вправа D

Вправа F

 

207
Вставка команди

Абсолютна команда + абсолютна командаВправа A

Інкрементна команда + абсолютна команда

Відносна команда + абсолютна команда

Відносна команда + інкрементна команда

Пошук нуля (4) з PR1 + вправа DВправа E



10-0. Вправа A - Налаштування (1)

       

     
 

Крок 1

Крок 3 

Налаштування події

Налаштування DI/O

Крок 2

PR 
#0

  
  

PR 
#51 
(I)

        
   

PR 
#52 
(I)

        
   

208
Вставка команди  Вправа A

Абсолютна команда + абсолютна команда через зовнішню вставку

Задайте режим пошуку нуля Налаштуйте PR

(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
100,000 PUU, ABS

Home(4): F_Z
Offset = 0

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
10,000 PUU, ABS



    
 

      
   

    
   

CH7
--

  
  

      
CH1
--

CH2
--

CH3
--

CH4
--

209
Вставка команди  

10­0. Вправа A ­ Налаштування осцилографа (2)

Вправа A

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH5
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]

CH6
[IDX] Speed / 16 bit
Motor Speed: Real Time

CH8
[IDX] DI / 16 bit
DI Status



     

  
■  

Крок 1

210
Вставка команди  

10­0. Вправа A ­ Осцилограф (3)

Вправа A

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



     

     

       

        
  Крок 3

Крок 5

Крок 4

    Крок 2
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Вставка команди  

10­0. Вправа A ­ Порядок дій (4)

Вправа A

Увімкніть DI1, щоб увімкнути сервопривід

Задайте P5.007 = 0, щоб запустити процес пошуку нуля

Увімкніть DI2, щоб активувати подію 1

Під час руху двигуна вимкніть DI2, щоб запустити PR#52.



     

    

Крок 6

212
Вставка команди  

10­0. Вправа A ­ Осцилограф (5)

Вправа A

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     

    

Крок 3 Крок 5 
EV1 OFF

Крок 4 
EV1 ON

213
Вставка команди  

10­0. Вправа A ­ Осцилограф (6)

Вправа A

Кінцеве положення 10 000 PUU



      
   

    
   

CH7
--

    
 

  
  

      

214

    
  

    

CH3
--

CH4
--

Вставка команди  

10­1. Вправа B ­ Налаштування осцилографа (1)

Вправа B

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] Cmd_O / 32 bit
Command Position[PUU]

CH5
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]

CH2
[MON] 064 / 32 bit
Cmd_E

CH6
[IDX] Speed / 16 bit
Motor Speed: Real Time

CH8
[IDX] DI / 16 bit
DI Status



10-1. Вправа B - Осцилограф (2)

  
■  

Крок 1

215
Вставка команди  Вправа B

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



10-1. Вправа B - Налаштування (3)

       

 

  
   

 

Крок 2

Крок 4 

Налаштування події

Налаштування DI/O

Крок 3

PR 
#0

  
  

PR 
#51 
(I)

        
   

PR 
#52 
(I)
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Вставка команди  Вправа B

Інкрементна команда + абсолютна команда через зовнішню вставку

Задайте режим пошуку
нуля (4) Налаштуйте PR

(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
100,000 PUU, INC

Home(4): F_Z
Offset = 0

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
10,000 PUU, ABS



     

     

       

         
 

Крок 2

Крок 4

Крок 3

    Крок 1

217
Вставка команди  

10­1. Вправа B ­ Порядок дій (4)

Вправа B

Увімкніть DI1, щоб увімкнути сервопривід

Задайте P5.007 = 0, щоб запустити процес пошуку нуля

Увімкніть DI2, щоб активувати подію 1

Під час руху двигуна вимкніть DI2, щоб запустити PR#52.

.0



10-1. Вправа B - Осцилограф (5)

    

Крок 5

218
Вставка команди  Вправа B

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



10-1. Вправа B - Осцилограф (6)

    

EV1 ON EV1 OFF

219
Вставка команди  Вправа B

Кінцеве положення 10 000 PUU



  
  

    

Cmd_E=100 000

Cmd_ECmd_O

FB_PUU

Cmd_O=10 000

 

EV1 ON EV1 OFF

220
Вставка команди  

10­1. Вправа B ­ Змінні моніторингу (7)

Вправа B

Cmd_E=10 000
Кінцеве положення 10 000 PUU



  
  

      

221

CH1
--

CH2
--

CH3
--

CH4
--

      
   

    
   

CH7
--

    
 

Вставка команди  

10­2. Вправа C ­ Налаштування осцилографа (1)

Вправа C

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH5
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]
CH6
[IDX] Speed / 16 bit
Motor Speed: Real Time

CH8
[IDX] DI / 16 bit
DI Status



10-2. Вправа C - Осцилограф (2)

  
■  

Крок 1

222
Вставка команди  Вправа C

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



10-2. Вправа C - Налаштування (3)

       

    
  Крок 2

Крок 4 

Налаштування події

Налаштування DI/O

Крок 3  

PR 
#0

  
  

PR 
#51 
(I)

      
   

PR 
#52 
(I)

      
   

223
Вставка команди  Вправа C

Відносна команда + абсолютна команда через зовнішню вставку

Задайте режим пошуку нуля (4) Налаштуйте PR

(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
100,000 PUU, REL

Home(4): F_Z
Offset = 0

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
10,000 PUU, ABS



     

     

       

         
 

Крок 2

Крок 4

Крок 3

Крок 1     

224
Вставка команди  

10­2. Вправа C ­ Порядок дій (4)

Вправа C

Увімкніть DI1, щоб увімкнути сервопривід

Задайте P5.007 = 0, щоб запустити процес пошуку нуля

Увімкніть DI2, щоб активувати подію 1

Під час руху двигуна вимкніть DI2, щоб запустити PR#52.

.0



10-2. Вправа C - Осцилограф (5)

    

Крок 5

225
Вставка команди  Вправа C

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



10-2. Вправа C - Осцилограф (6)

    

Крок 2 Крок 4 
EV1 OFF

Крок 3 
EV1 ON

226
Вставка команди  Вправа C

Кінцеве положення 10 000 PUU



    
 

      
   

    
   

CH7
--

  
   

      

    
  

    

CH3
--

CH4
--
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Вставка команди Вправа D

10­3. Вправа D ­ Налаштування осцилографа (1)

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] Cmd_O / 32 bit
Command Position[PUU]

CH5
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]

CH2
[MON] 064 / 32 bit
Cmd_E

CH6
[IDX] Speed / 16 bit
Motor Speed: Real Time

CH8
[IDX] DI / 16 bit
DI Status



10-3. Вправа D - Осцилограф (2)

  
■  

Крок 1

228
Вставка команди Вправа D

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



10-3. Вправа D - Налаштування (3)

       

 
  
   

 
Крок 2

Крок 4

Налаштування 
події

Налаштування 
DI/O

Крок 3

PR 
#0

  
  

PR 
#51 
(I)

 
       

   

PR 
#52 
(I)

 
       
   

229
Вставка команди Вправа D

Відносна команда + інкрементна команда через зовнішню вставку

Задайте режим пошуку
нуля (4) Налаштуйте PR

(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
100,000 PUU, REL

Home(4): F_Z
Offset = 0

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
10,000 PUU, INC



     

     

       

         
 

Крок 2

Крок 4

Крок 3

Крок 1     

230
Вставка команди Вправа D

10­3. Вправа D ­ Порядок дій (4)

Увімкніть DI1, щоб увімкнути сервопривід

Задайте P5.007 = 0, щоб запустити процес пошуку нуля

Увімкніть DI2, щоб активувати подію 1

Під час руху двигуна вимкніть DI2, щоб запустити PR#52.

.0



10-3. Вправа D - Осцилограф (5)

    

Крок 5

231
Вставка команди Вправа D

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



10-3. Вправа D - Осцилограф (6)

    

FB_PUU=420 PUU

Крок 2 Крок 4 
EV1 OFF

Крок 3 
EV1 ON

232
Вставка команди Вправа D

Кінцеве положення 110 420 PUU



  
  

    

Cmd_ECmd_O

FB_PUU

Cmd_O=110 420

FB_PUU=420

Cmd_O=420
Cmd_E=0

Cmd_E=100 420

EV1 ONКрок 2 Крок 4 EV1 OFF

Cmd_E=110 420

Крок 3

233
Вставка команди Вправа D

10­3. Вправа D ­ Змінні моніторингу (7)

Кінцеве положення 110 420 PUU



  
  

      

234

    
  

    

CH3
--

CH4
--

      
   

    
   

CH7
--

    
 

Вставка команди Вправа E

10­4. Вправа E ­ Налаштування осцилографа (1)

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH5
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]

CH1
[IDX] Cmd_O / 32 bit
Command Position[PUU]

CH6
[IDX] Speed / 16 bit
Motor Speed: Real Time

CH2
[MON] 064 / 32 bit
Cmd_E

CH8
[IDX] DI / 16 bit
DI Status



10-4. Вправа E - Осцилограф (2)

  
■  

Крок 1

235
Вставка команди Вправа E

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



10-4. Вправа E - Налаштування (3)

          

Крок 2          

Крок 4

Налаштування 
події

Налаштування 
DI/O

Крок 3

PR 
#1       

  

PR 
#0

   
   

 

PR 
#51 
(I)

      
   

PR 
#52 
(I)

        
   

  
  

236
Вставка команди Вправа E

Відносна + інкрементна команда через зовнішню вставку, початок координат у 0.

Задайте режим пошуку нуля (4) і додатковий PR

Повернення до
абсолютного положення 0

Home(4): F_Z
Offset = 0
PR#1

(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
0 PUU, ABS

Налаштуйте PR

(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
100,000 PUU, REL

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
10,000 PUU, INC



     

     

       

      
    

 

 Крок 2

Крок 4

Крок 3

Крок 1     

237
Вставка команди Вправа E

10­4. Вправа E ­ Порядок дій (4)

Увімкніть DI1, щоб увімкнути
сервопривід

Виконуються
послідовно

Задайте P5.007 = 0, щоб запустити
процес пошуку нуля

PR#1

Увімкніть DI2, щоб активувати подію 1

Під час руху двигуна вимкніть DI2, щоб запустити PR#52.

.0



10-4. Вправа E - Осцилограф (5)

    

Крок 5

238
Вставка команди Вправа E

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



10-4. Вправа E - Осцилограф (6)

EV1 ON
    

FB_PUU=0 PUU

Крок 2

 Крок 3 Крок 4 EV1 OFF

239
Вставка команди Вправа E

Пошук нуля + PR#1

Кінцеве положення 110 000 PUU



      

    

Cmd_ECmd_O

FB_PUU

 

Cmd_E=110 000

FB_PUU=0

Cmd_O=0
Cmd_E=0

Cmd_E=100 000

Крок 2
 

Крок 3
EV1 ON

Крок 4
EV1 OFF

240
Вставка команди Вправа E

10­4. Вправа E ­ Змінні моніторингу (7)

Пошук нуля + PR#1

Cmd_O=110 000
Кінцеве положення 110 000 PUU



  
  

      

241

    
  

    

CH3
--

CH4
--

      
   

    
   

CH7
--

    
 

Вставка команди Вправа F

10­5. Вправа F ­ Налаштування осцилографа (1)

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH5
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]

CH1
[IDX] Cmd_O / 32 bit
Command Position[PUU]

CH6
[IDX] Speed / 16 bit
Motor Speed: Real Time

CH2
[MON] 064 / 32 bit
Cmd_E

CH8
[IDX] DI / 16 bit
DI Status



10-5. Вправа F - Осцилограф (2)

  
■  

Крок 1

242
Вставка команди Вправа F

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



     
Інкрементна команда + відносна команда через зовнішню вставку 

Порівняйте результат із вправою 10-4

 
  

 

Крок 4 

Налаштування події

Налаштування DI/O

Крок 2 Крок 3  

PR 
#0

  
  

PR 
#51 
(I)

        
   

PR 
#52 
(I)

        
   

243
Вставка команди Вправа F

10­5. Вправа F ­ Налаштування (3)

Задайте режим пошуку
нуля (4) Налаштуйте PR

(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
100,000 PUU, INC

Home(4): F_Z
Offset = 0

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
10,000 PUU, REL



     

     

       

         
 

Крок 2

Крок 4

Крок 3

Крок 1     

244
Вставка команди Вправа F

10­5. Вправа F ­ Порядок дій (4)

Увімкніть DI1, щоб увімкнути сервопривід

Задайте P5.007 = 0, щоб запустити процес пошуку нуля

Увімкніть DI2, щоб активувати подію 1

Під час руху двигуна вимкніть DI2, щоб запустити PR#52.

.0



10-5. Вправа F - Осцилограф (5)

    

Крок 5

245
Вставка команди Вправа F

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



10-5. Вправа F - Осцилограф (6)

Подальша інформація на наступній сторінці

    

Крок 1 Крок 2
EV1 ON

Крок 3
EV1 OFF

246
Вставка команди Вправа F

Кінцеве положення 86 984 PUU



10-5. Вправа F - Деталі (7)

    

    

         

       

247
Вставка команди Вправа F

У цьому випадку відносна команда додає ще 10 000 PUU.

Кінцеве положення 86 984 PUU

Відносна команда = 10000 PUU

Фактичне положення двигуна 76 984 PUU



MC_OK Вступ / Вправа A / Вправа B

248
Конфіденційно Delta



MC_OK

■

■    

    

 

Вправа B

249
MC_OK

Вступ

Вправа A Затримка не застосовується

Застосовується затримка 3000 мс



Вступ

          

DI:CTRG

DO: CMD_OK

DO:TPOS

DO:MC_OK

DLY

КОМАНДА
     

  

(TPOS ) І (CMD_OK)

250
MC_OK Вступ

У цьому розділі розглянуто три сигнали DO: CMD_OK, TPOS і MC_OK.

CMD_O (PUU) ­ Fb_PUU (PUU) < P1.054 (імпульс)
Цільове положення

досягнуто



     
  

    
   

CH3
--

  
  

      

251

    
 

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

MC_OK  

11­0. Вправа A ­ Налаштування осцилографа (1)

Вправа A

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] Command Position / 32 bit
Command Position[PUU]
CH2
[IDX] Speed / 16 bit
Motor Speed: Real Time

CH4
[IDX] DI / 16 bit
DO Status



     

  
■  

Крок 1

252
MC_OK  

11­0. Вправа A ­ Осцилограф (2)

Вправа A

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



11-0. Вправа A - Налаштування (3)

Налаштуйте PR

    
    

   

 

   

Cmd_OK 
MC_OK 

TPOS

Крок 2

Крок 4

Крок 3

Налаштування DI/O

PR 
#0

  
  

PR 
#40 
(I)

 
       
   

   
   Крок 5

Крок 6

253
MC_OK  Вправа A

Затримка не застосовується.

Увімкніть сервопривід, потім задайте
P5.007 = 0, щоб запустити пошук
нуля

Задайте режим пошуку нуля
(4)

Home(4): F_Z
Offset = 0

Задайте P5.007 = 40(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
10,000 PUU, INC

.0

.0



     

    

Крок 7

254
MC_OK  

11­0. Вправа A ­ Осцилограф (4)

Вправа A

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     

3 DO ON

Три сигнали DO (CMD_OK, TPOS і MC_OK) мають увімкнутися 
одночасно, коли двигун досягне цільового положення.

TPOS ON

255
MC_OK  

11­0. Вправа A ­ Осцилограф (5)

Вправа A



     

  
■  

Крок 1

256
MC_OK  

11­1. Вправа B ­ Осцилограф (1)

Вправа B

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



     

 

    
   

   

 

    

Крок 2

Крок 3

PR 
#0

  
  

  
   

 

PR 
#40 
(I)

       
   

Крок 4

Крок 5

257
MC_OK  

11­1. Вправа B ­ Налаштування (2)

Вправа B

Застосовується затримка 3000 мс

Задайте режим пошуку
нуля (4)

Увімкніть сервопривід, потім задайте P5.007 = 0,
щоб запустити пошук нуля

Home(4): F_Z
Offset = 0

Задайте P5.007 = 40Налаштуйте PR

(2) Position
D = 3000, S = 20.0 RPM
10,000 PUU, INC

.0

.0



     

    

Крок 6

258
MC_OK  

11­1. Вправа B ­ Осцилограф (3)

Вправа B

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     

Затримка 3000 мс

      
         

3 DO ON

TPOS ON

259
MC_OK  

11­1. Вправа B ­ Осцилограф (4)

Вправа B

Коли двигун досягне положення CMD_O, увімкнеться TPOS.
Після закінчення затримки увімкнуться CMD_OK і MC_OK.



ПОСЛІДОВНІ 
КОМАНДИ

      

260
Конфіденційно Delta

Вступ / Вправа A / Вправа B



Послідовні команди

■ Вступ

■    

    

 

 

261
Послідовні команди

Вправа A Затримка не застосовується

Застосовується затримка 2000 мсВправа B



Вступ

        
 

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

 
 

P_Command 2
(Тип 2)

INS
OVLP
DLY

262
Послідовні команди Вступ

Наступна команда PR виконується після закінчення затримки
попередньої команди.

V_Command 1
(Тип 1)



   
  

      

263

CH5
--  

CH6
      --

   

     
   

CH4
--

CH7
--

CH8
--

Послідовні команди  

12­0. Вправа A ­ Налаштування осцилографа (1)

Вправа A

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[MON] 64 / 16 bit
Cmd_E
CH2
[IDX] Feedback Position / 32 bit
Feedback Position[PUU]
CH3
[IDX] Motor Speed / 16 bit
Motor Speed: Real Time



     

  
■  

Крок 1

264
Послідовні команди  

12­0. Вправа A ­ Осцилограф (2)

Вправа A

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

■

  P5.007 = 25

PR 
#25       

   

PR 
#26       

   

Крок 4

      

Крок 2

■  

Крок 3

■ Налаштування

265
Послідовні команди  

12­0. Вправа A ­ Налаштування і порядок дій (3)

Вправа A

Демонстрація часової діаграми послідовних команд без затримки.

Увімкніть серво

(3) Position
D = 0, S = 10.0 RPM
10,000 PUU, INC

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
20,000 PUU, INC

Порядок дій

Запустіть PR#25



     

    

Крок 5

266
Послідовні команди  

12­0. Вправа A ­ Осцилограф (4)

Вправа A

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     

         
PR#25 PR#26

267
Послідовні команди  

12­0. Вправа A ­ Осцилограф (5)

Вправа A

Коли двигун досягне 10 000 PUU, автоматично запуститься PR#26.



     

  
■  

Крок 1

268
Послідовні команди  

12­1. Вправа B ­ Осцилограф (1)

Вправа B

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

■

  P5.007 = 25

PR 
#25        

   

PR 
#26       

   

      

Крок 2

■  

Крок 3

■ Налаштування

Крок 4

269
Послідовні команди  

12­1. Вправа B ­ Налаштування і порядок дій (2)

Вправа B

Демонстрація часової діаграми послідовних команд із затримкою.

Увімкніть серво

(3) Position
D = 2000, S = 10.0 RPM
10,000 PUU, INC

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
20,000 PUU, INC

Порядок дій
Запустіть PR#25



     

    

Крок 5

270
Послідовні команди  

12­1. Вправа B ­ Осцилограф (3)

Вправа B

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     
          

         
  

Затримка 2000 мс

271
Послідовні команди  

12­1. Вправа B ­ Осцилограф (4)

Вправа B

Коли двигун досягає 10 000 PUU, він утримується, доки не мине час
затримки 2000 мс. Далі автоматично виконується PR#26.

PR#26PR#25



       

272
Конфіденційно Delta

КОМАНДА З Вступ / Вправа A / Вправа B
ПЕРЕКРИТТЯМ



 

■ Вступ

■ Функція перекриття не застосована

       
 

 

 

273
 

Команда з перекриттям

Команда з перекриттям

Вправа A

Однаковий час прискорення та уповільнення з
функцією перекриття

Вправа B



Вступ (1)
         

         
         

 

ЧАС

ШВИДКІСТЬ INS
OVLP
DLY

INS
OVLP
DLY

P_Command 1
(Тип 3)

P_Command 2
(Тип 2)

DLY 1

ШВИДКІСТЬ

ЧАС

INS
OVLP
DLY

INS
OVLP
DLY

P_Command 1
(Тип 3)

P_Command 2
(Тип 2)

274
 ВступКоманда з перекриттям

Друга команда виконується після закінчення часу затримки або під час
уповільнення. Якщо попередня команда має час затримки, це може
порушити плавність руху при застосуванні функції перекриття.



Вступ (2)

       
       

 

275
 ВступКоманда з перекриттям

Коли час уповільнення попередньої команди дорівнює часу
прискорення наступної, на ділянці перекриття крива швидкості плавна.



    

     
   

CH3
--

  
  

      

276

CH4
--

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

  

13­0. Вправа A ­ Налаштування осцилографа (1)

Команда з перекриттям Вправа A

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[MON] 064 / 32 bit
Cmd_E
CH2
[IDX] Motor speed / 16 bit
Motor Speed: Real Time



     

  
■  

Крок 1

277
  

13­0. Вправа A ­ Осцилограф (2)

Команда з перекриттям Вправа A

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

■

  P5.007 = 25

PR 
#25       

   

PR 
#26       

   

      

Крок 2

■  

Крок 3

■ Налаштування

Крок 4

278
  

13­0. Вправа A ­ Налаштування / Порядок дій (3)

Команда з перекриттям Вправа A

Часова діаграма послідовних команд без перекриття

Увімкніть серво

(3) Position
D = 0, S = 50.0 RPM
10,000 PUU, INC

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
20,000 PUU, INC

Порядок дій
Запустіть PR#25



     

    

Крок 5

279
  

13­0. Вправа A ­ Осцилограф (4)

Команда з перекриттям Вправа A

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     
         

  

280
  

13­0. Вправа A ­ Осцилограф (5)

Команда з перекриттям Вправа A

Двигун досягає 10 000 PUU, і PR#26 виконується автоматично.
PR#25 PR#26



     

  
■  

Крок 1

281
  

13­2. Вправа B ­ Осцилограф (1)

Команда з перекриттям Вправа B

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

P5.007 = 25  

Час уповільнення:
50

3000
× 200 = 3,33�

Час прискорення:

3000
100 × 100 = 3,33�

 
       

   
   

PR 
#26

      
   

   

       
      

Крок 2
■  

Крок 3
■ Налаштування

Крок 4
■

282
  

13­2. Вправа B ­ Налаштування / Порядок дій (2)

Команда з перекриттям Вправа B

Крива швидкості послідовних команд з перекриттям.
Час прискорення і час уповільнення однакові.

Увімкніть серво

(3) Position
D = 0, S = 50.0 RPM
DEC = 200 ms
10,000 PUU, INC

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
ACC = 100 ms
20,000 PUU, INC

PR
#25
(O)

Порядок дій

Запустіть PR#25



     

    

Крок 5

283
  

13­2. Вправа B ­ Осцилограф (3)

Команда з перекриттям Вправа B

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     
       
       

PR#25 PR#26

284
  

13­2. Вправа B ­ Осцилограф (4)

Команда з перекриттям Вправа B

Коли час уповільнення дорівнює часу прискорення, крива
швидкості між двома командами плавніша.



ВНУТРІШНЯ 
ВСТАВКА

        
         
    

285
Конфіденційно Delta

Вступ / Вправа A / Вправа B /
Вправа C / Вправа D / Вправа E /
Вправа F / Вправа G



■ Вступ

■

Внутрішня вставка

PR 
#25

   
  

PR 
#26    

  

INC, INS INC, INS
INC, INS INC, INS

INC, затримка 1 мс INC, INS
INC, затримка 20 мс INC, INS
INC, затримка 20 мс REL , INS
REL , затримка 20 мс REL, INS
REL, затримка 20 мс INC , INS

286
Внутрішня вставка

Вправа
(3) Position
S = 50.0 RPM
10,000 PUU

(2) Position
S = 100.0 RPM
20,000 PUU

A
B
C
D
E
F
G



Вступ (1)

■       
    

■ Невиконана команда буде перезаписана наступною командою.

■ Для внутрішньої вставки відносна команда має той самий результат,
що й інкрементна команда.

■ Початок часу затримки:
     

      

  

Запис 
параметрів

   

 
 

 

287
Внутрішня вставка Вступ

Поточна команда об’єднується з наступною командою, і її
неможливо перервати.

Традиційний
запускЗапуск

подією DI Пошук
нуля

Перехід
PR

Керування
швидкістюВідлік починається з моменту виклику

команди, а не з її завершення.
Інші

Керування

позицією

Програмний
запуск Спеціальний

запуск



Вступ (2)

 
■ Абсолютна команда: Cmd_E = задана команда
■         

 

288
Внутрішня вставка Вступ

Кінцеве положення

Відносна та інкрементна команда: Cmd_E = останній Cmd_E +
задана команда



  
  

      

    

    

CH3
--

CH4
--

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

289
Внутрішня вставка  

14­0. Вправа A ­ Налаштування осцилографа (1)

Вправа A

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[MON] 064 / 32 bit
Cmd_E
CH2
[MON] 001 / 32 bit
Cmd_O



     

  
■  

Крок 1

290
Внутрішня вставка  

14­0. Вправа A ­ Осцилограф (2)

Вправа A

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

PR 
#25 
(I)

      
   

PR 
#26       

   

      
     

Крок 2

■  

Крок 3

■ Налаштування

Крок 4

■    

P5.007 = 25
291

Внутрішня вставка  

14­0. Вправа A ­ Налаштування / Порядок дій (3)

Вправа A

Часова діаграма послідовних команд зі вставкою, заданою в
першій команді.

Увімкніть серво

(3) Position
D = 0, S = 50.0 RPM
10,000 PUU, INC

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
20,000 PUU, INC

Порядок дій: запустіть PR#25



     

    
Крок 5

292
Внутрішня вставка  

14­0. Вправа A ­ Осцилограф (4)

Вправа A

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     
        

PR#25 
10000PUU

PR#26 
20000PUU

293
Внутрішня вставка  

14­0. Вправа A ­ Осцилограф (5)

Вправа A

Коли двигун досягне 10 000 PUU, PR#26 виконується автоматично.



     

  
■  

Крок 1

294
Внутрішня вставка Вправа B

14­1. Вправа B ­ Осцилограф (1)

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

P5.007 = 25

PR 
#25 
(I)

 
       
   

PR 
#26 
(I)

 
       
   

       
    

Крок 2

■  

Крок 3

■ Налаштування

 

■

  
295

Внутрішня вставка Вправа B

14­1. Вправа B ­ Налаштування / Порядок дій (2)

Часова діаграма послідовних команд зі вставкою, заданою в наступній
команді.

Увімкніть серво

(3) Position
D = 0, S = 50.0 RPM
10,000 PUU, INC

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
20,000 PUU, INC

Крок 4

Порядок дій

Запустіть PR#25



     

    

Крок 5

296
Внутрішня вставка Вправа B

14­1. Вправа B ­ Осцилограф (3)

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     

        

  

297
Внутрішня вставка Вправа B

14­1. Вправа B ­ Осцилограф (4)

Перша команда PR#25 перезаписується командою PR#26. Виконується лише
PR#26.

PR#26
20000PUU



14-2. Вправа C - Осцилограф (1)

  
■  

Крок 1

298
Внутрішня вставка  Вправа C

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

P5.007 = 25

PR 
#25 
(I)

 
       
   

PR 
#26 
(I)

      
   

       
           

  
Крок 2

■  

Крок 3

■ Налаштування

Крок 4
■

  
299

Внутрішня вставка  

14­2. Вправа C ­ Налаштування / Порядок дій (2)

Вправа C

Часова діаграма послідовних команд із затримкою 1 мс, заданою в
першій команді. Через 1 мс вставляється решта команди.

Увімкніть серво

(3) Position
D = 1, S = 50.0 RPM
10,000 PUU, INC

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
20,000 PUU, INC

Порядок дій

Запустіть PR#25



14-2. Вправа C - Осцилограф (3)

    

Крок 5

300
Внутрішня вставка  Вправа C

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



14-2. Вправа C - Осцилограф (4)
         

      

   
 

      

1 мс,
PR#25, 10000 PUU

301
Внутрішня вставка  Вправа C

PR#25 виконується 1 мс, після чого автоматично виконується PR#26.
Об’єднати можна лише команду, що виконується.

PR#25 об’єднується з
PR#26.

INC 10 000 + INC 20 000



14-3. Вправа D - Осцилограф (1)

  
■  

Крок 1

302
Внутрішня вставка Вправа D

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

PR 
#25

 
       
   

PR 
#26 
(I)

 
       
   

        
          

  

Крок 2

■  

Крок 3

■ Налаштування

Крок 4

■

  P5.007 = 25

303
Внутрішня вставка Вправа D

14­3. Вправа D ­ Налаштування / Порядок дій (2)
Демонстрація часової діаграми послідовних команд INC із затримкою 20 мс,
заданою в першій команді. Через 20 мс вставляється наступна команда.

Увімкніть серво

(3) Position
D = 20, S = 50.0 RPM
10,000 PUU, INC

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
20,000 PUU, INC

Порядок дій

Запустіть PR#25



14-3. Вправа D - Осцилограф (3)

    

Крок 5

304
Внутрішня вставка Вправа D

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



14-3. Вправа D - Осцилограф (4)

        

20 мс
PR#25 10000PUU     

      

305
Внутрішня вставка Вправа D

PR#25 виконується 20 мс, після чого автоматично викликається PR#26.

PR#25 об’єднується з PR#26
INC 10 000 + INC 20 000



14-4. Вправа E - Осцилограф (1)

  
■  

Крок 1

306
Внутрішня вставка Вправа E

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

 P5.007 = 25

PR 
#25        

   

PR 
#26 
(I)

      
   

        
        

           
    

Крок 2
■  

Крок 3

■ Налаштування

Крок 4

■  

307
Внутрішня вставка Вправа E

14­4. Вправа E ­ Налаштування / Порядок дій (2)
Демонстрація часової діаграми послідовних команд INC і REL із
затримкою 20 мс, заданою в першій команді. Через 20 мс вставляється
наступна команда. У цьому випадку команда INC діє так само, як REL.

Увімкніть серво

(3) Position
D = 20, S = 50.0 RPM
10,000 PUU, INC

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
20,000 PUU, REL

Порядок дій
Запустіть PR#25



14-4. Вправа E - Осцилограф (3)

    

Крок 5

308
Внутрішня вставка Вправа E

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



14-4. Вправа E - Осцилограф (4)

        

20 мс
PR#25 10000PUU     

      

309
Внутрішня вставка Вправа E

PR#25 виконується 20 мс, після чого автоматично викликається PR#26.

PR#25 об’єднується з PR#26
INC 10 000 + REL 20 000



14-5. Вправа F - Осцилограф (1)

  
■  

Крок 1

310
Внутрішня вставка Вправа F

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

P5.007 = 25

PR 
#25

 
       
   

PR 
#26 
(I)

 
       
   

но

      
         

     

Крок 2
■  

Крок 3

■ Налаштування

Крок 4

■  

  
311

Внутрішня вставка Вправа F

14­5. Вправа F ­ Налаштування / Порядок дій (2)
Демонстрація часової діаграми послідовних команд REL із затримкою
20 мс, заданою в першій команді. Через 20 мс вставляється наступна
команда.

Увімкніть серво

(3) Position
D = 20, S = 50.0 RPM
10,000 PUU, REL

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
20,000 PUU, REL

Порядок дій

Запустіть PR#25



14-5. Вправа F - Осцилограф (3)

    

Крок 5

312
Внутрішня вставка Вправа F

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



14-5. Вправа F - Осцилограф (4)

        

20 мс, 
PR#25, 
10000PUU

    
      

313
Внутрішня вставка Вправа F

PR#25 виконується 20 мс, після чого автоматично викликається PR#26.

PR#25 об’єднується з PR#26
REL 10 000 + REL 20 000



14-6. Вправа G - Осцилограф (1)

  
■  

Крок 1

314
Внутрішня вставка Вправа G

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

■  

  P5.007 = 25

PR 
#25

 
       
   

PR 
#26 
(I)

 
       
   

      
          

      

Крок 2

■  

Крок 3

■ Налаштування

Крок 4

315
Внутрішня вставка Вправа G

14­6. Вправа G ­ Налаштування / Порядок дій (2)
Демонстрація часової діаграми послідовних команд REL та INC із
затримкою 20 мс, заданою в першій команді. Через 20 мс
вставляється наступна команда.

Увімкніть серво

(3) Position
D = 20, S = 50.0 RPM
10,000 PUU, REL

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
20,000 PUU, INC

Порядок дій

Запустіть PR#25



14-6. Вправа G - Осцилограф (3)

    

Крок 5

316
Внутрішня вставка Вправа G

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



14-6. Вправа G - Осцилограф (4)

        

20 мс
PR#25 10000PUU     

      

317
Внутрішня вставка Вправа G

PR#25 виконується 20 мс, після чого автоматично виконується PR#26.

PR#25 об’єднується з PR#26
REL 10 000 + INC 20 000



ЗОВНІШНЯ 
ВСТАВКА

        
    

318
Конфіденційно Delta

Вступ / Вправа A / Вправа B /
Вправа C / Вправа D



■ Вступ

■

Зовнішня вставка

 PR 
#51 
(I)

   
  

PR 
#52 
(I)

   
  

 INC INC

 INC REL

 INC INC

Вправа D.
Подія

PR  
#51   
(I)    

REL

319
Зовнішня вставка

Способи
запуску

(2) Position
S = 20.0 RPM
10,000 PUU

(2) Position
S = 100.0 RPM
20,000 PUU

Вправа A.
Подія

Вправа B.
Подія

Вправа C.
P5.007

(1) Speed
Delay = 0
S = 20.0 RPM



Вступ (1)

■         
   

■         

■ Час затримки виконуваної команди буде проігноровано, коли
спрацьовує зовнішня вставка.

 

Запис
параметрів

 
 

 

 
 

 

320
Зовнішня вставка Вступ

Команда з INS, запущена певною дією, а не викликана
внутрішньо, називається зовнішньою вставкою.

Зовнішня вставка може об’єднатися лише з командою, що виконується.

Традиційний
запускЗапуск від

DI / події Пошук
нуля

Перехід
PR

Керування
швидкістю

Інші
Керування

позицією

Програмний
запуск Запуск

спеціального
призначення



 
■ Абсолютна команда: Cmd_E = задана команда
■ Відносна команда: Cmd_E = Fb_PUU + задана команда
■ Інкрементна команда: Cmd_E = попередній Cmd_E + задана команда
■        

Вступ (2)

ЧАС

ШВИДКІСТЬ

ЧАС

ШВИДКІСТЬ

AUTO
INS
OVLP
DLY

DLY

DLY

 
 

P_Command 2
(Тип 2)

P_Command 1
(Тип 2 або 3)

INS
OVLP
DLY

P_Command 2
(Тип 2 або 3)

INS
OVLP
DLY

INS
OVLP
DLY

321
Зовнішня вставка Вступ

Кінцеве положення

Відносна команда (Cap.): захоплені дані + задана команда

V_Command 1
(Тип 1)



  
  

■ Налаштування DI ■ Налаштування події

322
Зовнішня вставка  

15­0. Вправа A ­ Налаштування функцій (1)

Вправа A



    

     
    

CH3
--

  
  

      

    
 

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

323
Зовнішня вставка  

15­0. Вправа A ­ Налаштування осцилографа (2)

Вправа A

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[MON] 064 / 32 bit
Cmd_E

CH2
[IDX] Motor Speed / 16 bit
Motor Speed: Real Time[rpm]

CH4
[IDX] DI / 16 bit
DI Status



     

  
■ Натисніть «Run»

Крок 1

324
Зовнішня вставка  

15­0. Вправа A ­ Осцилограф (3)

Вправа A

Запустіть осцилограф



  
    

DI 
1

(2) Позиція
D = 0, S = 100,0 об/хв
20 000 PUU, INC

DI 
2

DI 
2

2. Подія 1: On   

        
 

Крок 2

Крок 3

■

1. Серво: On

325
Зовнішня вставка  

■ Налаштування

      
   

15­0. Вправа A ­ Налаштування / Порядок дій (4)

Вправа A

Демонстрація часової діаграми послідовних команд INC при зовнішній
вставці.

(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
100,000 PUU, INC

Порядок дій
3. Подія 1: Off



     

    

Крок 4

326
Зовнішня вставка  

15­0. Вправа A ­ Осцилограф (5)

Вправа A

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     

Cmd_E = 300000

Профіль руху буде комбінацією PR#51 і PR#52.
    

327
Зовнішня вставка  

15­0. Вправа A ­ Осцилограф (6)

Вправа A

PR#51 Подія 1 ON PR#52 Подія 1 OFF



     

  
■  

Крок 1

328
Зовнішня вставка Вправа B

15­1. Вправа B ­ Осцилограф (1)

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

DI 
2

DI 
2

2. Подія 1: On 3. Подія 1: Off
DI 
1

Крок 3

■

1. Серво: On

329
Зовнішня вставка Вправа B

        
   

Крок 2

■ Налаштування

      
   

15­1. Вправа B ­ Налаштування / Порядок дій (2)
Демонстрація часової діаграми послідовних команд INC і REL при
зовнішній вставці.

(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
100,000 PUU, INC

Порядок дій



     

    

Крок 4

330
Зовнішня вставка Вправа B

15­1. Вправа B ­ Осцилограф (3)

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     
        

      
    

Cmd_E = 278180 < 300000

331
Зовнішня вставка Вправа B

15­1. Вправа B ­ Осцилограф (4)
При зовнішній вставці команда положення REL бере за точку відліку
поточне положення двигуна (Fb_PUU).

PR#51 Подія 1 ON PR#52 Подія 1 OFF



  
  

      

    

    

CH3
--

CH4
--

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

332
Зовнішня вставка Вправа C

15­2. Вправа C ­ Налаштування осцилографа (1)

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[MON] 064 / 32 bit
Cmd_E
CH2
[MON] 001 / 32 bit
Cmd_O



15-2. Вправа C - Осцилограф (2)

  
■  

Крок 1

333
Зовнішня вставка Вправа C

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

PR 
#51 
(I)

      
   

PR 
#52 
(I)

      
   

DI 
2

DI 
2

    
DI 
11. Серво: On

        
   

Крок 2

■ Налаштування

Крок 3
■

334
Зовнішня вставка Вправа C

15­2. Вправа C ­ Налаштування / Порядок дій (3)

Демонстрація часової діаграми послідовних команд INC і INC під час
зовнішньої вставки.

(2) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
100,000 PUU, INC

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
20,000 PUU, INC

Порядок дій

2. Подія 1: ON 3. Подія 1: OFF



15-2. Вправа C - Осцилограф (4)

    

Крок 4

335
Зовнішня вставка Вправа C

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



15-2. Вправа C - Осцилограф (5)
            

  
    

Cmd_O = 71326 < 100000

Cmd_E = Cmd_O = 120000

336
Зовнішня вставка Вправа C

Запис числа в P5.007 дає той самий результат, що й запуск
подією.

PR#52 Подія 1 OFFPR#51 Подія 1 ON

.0



15-3. Вправа D - Осцилограф (1)

  
■  

Крок 1

337
Зовнішня вставка  Вправа D

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

■

1. Серво: On

PR 
#52 
(I)

      
   

PR 
#51 
(I)

 
   

   

DI 
2

DI 
2    DI 

1

         
  

Крок 2

■ Налаштування

Крок 3

338
Зовнішня вставка  

15­3. Вправа D ­ Налаштування / Порядок дій (2)

Вправа D

Демонстрація часової діаграми послідовних команд SPD і REL під час
зовнішньої вставки.

(1) Speed
Delay = 0
S = 20.0 RPM

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
20,000 PUU, REL

Порядок дій

2. Подія 1: ON 3. Подія 1: OFF



15-3. Вправа D - Осцилограф (3)

    

Крок 4

339
Зовнішня вставка  Вправа D

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



15-3. Вправа D - Осцилограф (4)

     
    

Cmd_E = 20000

340
Зовнішня вставка  Вправа D

PR#52 бере Fb_PUU за опорне положення.
PR#51 Подія 1 ON PR#52 Подія 1 OFF



 
 

         
    

341
Конфіденційно Delta

ВІДНОВЛЕННЯ
ТА ОЧИЩЕННЯ

Вправа A / Вправа B / Вправа C /
Вправа D / Вправа E



   

■ Вступ

       

■      

     

     

  

  

 

Вправа C

 

Вправа D

 
342

  

Команди відновлення та очищення

Відновлення та очищення

Комбінація команд дозволяє призупинити та відновити рух двигуна.

Запуск команди ABS через DIВправа A

Запуск команди ABS через P5.007Вправа B

Запуск команди INC через P5.007

Відновлення команди через P5.007

Очищення команди через P5.007Вправа E

.0

.0

.0

.0



    
   

    
    

CH3
--

    
 

  
  

      
CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

343
   

16­0. Вправа A ­ Налаштування осцилографа (1)

Відновлення та очищення Вправа A

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] Fb_PUU / 32bit
Feedback Position [PUU]

CH2
[IDX] Speed / 16bit
Motor speed: Real time [rpm]

CH4
[IDX] DI / 16bit
DI Status



     

  
■  

Крок 1

344
   

16­0. Вправа A ­ Осцилограф (2)

Відновлення та очищення Вправа A

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



16-0. Вправа A - Налаштування DI (3)

■ DI1
[0x01]Сервопривід
увімкнено

■ DI2~DI4
[0x11]~[0x13]POS0~2

■ DI6
[0x46]Зупинка двигуна

■ DI7
[0x08]CTRG

Крок 2

345
   Відновлення та очищення Вправа A



  
    

■ Налаштування

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

DI 
7 7

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

DI 
7 7

DI 
6 6

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

DI 
7 7

  
  

4. Знову запустіть
PR#5

PR 
#0

 
  

PR 
#5       

    

DI 
1

         
            
 

Крок 3

346
   

◾

16­0. Вправа A ­ Налаштування / Порядок дій (4)

Відновлення та очищення Вправа A

Дізнайтеся, як використовувати DI (вибір команди положення) для запуску
процесу PR; команда ABS не змінює значення Cmd_E навіть при повторному
запуску.

Порядок дій

1. Увімкніть
сервопривід

Home(8): CUR
Offset = 0

2. Пошук нуля

(2) Position
D = 0, S = 200.0 RPM
1,000,000 PUU, ABS 3. Запустіть PR#5,

потім зупиніть



     

    

Крок 4

347
   

16­0. Вправа A ­ Осцилограф (5)

Відновлення та очищення Вправа A

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



 

     
Зрештою, двигун все одно досягає заданого положення, навіть якщо він 
зупиняється в середині процесу.

FB_PUU = 1 000 000 PUU

STOP
  

348
   

16­0. Вправа A ­ Осцилограф (6)

Відновлення та очищення Вправа A

PR#0
Пошук нуля

PR#5
PR#5



    
   

    
    

CH3
--

    
  

  
  

      
CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

349
  Вправа B

16­1. Вправа B ­ Налаштування осцилографа (1)

Відновлення та очищення

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] Fb_PUU / 32bit
Feedback Position [PUU]

CH2
[IDX] Speed / 16bit
Motor speed: Real time [rpm]

CH4
[PAR] P5.007 / 16bit
Trigger Position Command



     

  
■  

Крок 1

350
  Вправа B

16­1. Вправа B ­ Осцилограф (2)

Відновлення та очищення

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

■ Налаштування ◾
 

P5.007 = 0

P5.007 = 5

P5.007 = 5

P5.007 = 1000  
 

  

PR 
#0

 
  

PR 
#5       

    

Дізнайтеся, як використовувати P5.007 для запуску процесу PR, а команда ABS 
не змінить значення Cmd_E, навіть якщо її повторно запустити.

Крок 2

DI 
1

351
  Вправа B

16­1. Вправа B ­ Налаштування / Порядок дій (3)

Відновлення та очищення

Порядок дій

1. Увімкніть серво
Home(8): CUR
Offset = 0

2. Пошук нуля
(2) Position
D = 0, S = 200.0 RPM
1,000,000 PUU, ABS 3. Запустіть PR#5,

потім зупиніть

4. Знову запустіть
PR#5



     

    

Крок 3

352
  Вправа B

16­1. Вправа B ­ Осцилограф (4)

Відновлення та очищення

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     
       

     
 P5.007=5P5.007=5 P5.007=1000

FB_PUU =
1 000 000 PUU

PR#5

353
  Вправа B

16­1. Вправа B ­ Осцилограф (5)

Відновлення та очищення

Зрештою, двигун все одно досягає заданого положення,
навіть якщо зупиняється посеред процесу.

STOP PR#5



16-2. Вправа C - Осцилограф (1)

  
■  

Крок 1

354
   Відновлення та очищення Вправа C

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

■ Налаштування ◾

P5.007 = 0

P5.007 = 5

P5.007 = 5

P5.007 = 1000  

  

PR 
#0

 
  

PR 
#5       

    

Дізнайтеся, як використовувати P5.007 для запуску процесу PR, а 
команда INC збільшить значення Cmd_E під час повторного запуску.

Крок 2

DI 
1

355
   

16­2. Вправа C ­ Налаштування / Порядок дій (2)

Відновлення та очищення Вправа C

Порядок дій
1. Увімкніть
сервопривідHome(8): CUR

Offset = 0

1. Пошук нуля
(2) Position
D = 0, S = 200.0 RPM
1,000,000 PUU, INC

2. Запустіть
PR#5,
потім зупиніть

3. Знову запустіть
PR#5



16-2. Вправа C - Осцилограф (3)

    

Крок 3

356
   Відновлення та очищення Вправа C

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



16-2. Вправа C - Осцилограф (4)
       

PR#5
007=5P5.007=5 P5.007=1000

FB_PUU =
2 000 000 PUU

357
   

P5.

Відновлення та очищення Вправа C

Команда INC бере значення Cmd_E за опорне положення.
STOP PR#5



16-3. Вправа D - Осцилограф (1)

  
■  

Крок 1

358
  Вправа DВідновлення та очищення

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



■ Налаштування ◾

  
    

P5.007 = 0

P5.007 = 5

P5.007 = 6

P5.007 = 1000  
 

  

PR 
#0

 
  

PR 
#5       

    

PR 
#6       

   

           
 

Крок 2

DI 
1

359
  Вправа D

16­3. Вправа D ­ Налаштування / Порядок дій (2)

Відновлення та очищення

Тимчасово зупиніть процес, а потім запустіть команду INC на 0 PUU, щоб
відновити попередню команду.

Порядок дій

1. Увімкніть
сервопривід

Home(8): CUR
Offset = 0

2. Пошук нуля(2) Position
D = 0, S = 200.0 RPM
1,000,000 PUU, INC

3. Запустіть PR#5,
потім зупиніть(2) Position

D = 0, S = 200.0 RPM
0 PUU, INC

4. Запустіть PR#6



16-3. Вправа D - Осцилограф (3)

    

Крок 3

360
  Вправа DВідновлення та очищення

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



16-3. Вправа D - Осцилограф (4)
Відновити попередню команду за допомогою команди 0 INC.

 
P5.007=6P5.007=5 P5.007=1000

FB_PUU = 1 000 000 PUU

PR#5 СТОП

361
  Вправа DВідновлення та очищення

PR#6



16-4. Вправа E - Осцилограф (1)

  
■  

Крок 1

362
  Вправа EВідновлення та очищення

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

■ Налаштування ◾

P5.007 = 0

P5.007 = 5

P5.007 = 6

P5.007 = 10003. Запустіть
  

  

PR 
#0

Home(8): CUR
Offset = 0

PR 
#5       

    

PR 
#6       

   

Тимчасово зупиніть процес, а потім запустіть команду 0 REL, щоб очистити 
попередню команду.

Крок 2

DI 
1

363
  Вправа E

16­4. Вправа E ­ Налаштування / Порядок дій (2)

Відновлення та очищення

Порядок дій

1. Увімкніть
сервопривід

2. Пошук нуля
(2) Position
D = 0, S = 200.0 RPM
1,000,000 PUU, INC

PR#5, а потім
зупиніть(2) Position

D = 0, S = 200.0 RPM
0 PUU, REL

4. Запустіть PR#6



16-4. Вправа E - Осцилограф (3)

    

Крок 3

364
  Вправа EВідновлення та очищення

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



16-4. Вправа E - Осцилограф (4)
Очистіть попередню команду, встановивши для команди REL значення 0 PUU.

PR#5 СТОП PR#6
P5.007=6P5.007=5 P5.007=1000

FB_PUU < 1 000 000 PUU

365
  Вправа EВідновлення та очищення



Конфіденційно Delta

         
       

Вступ / Вправа A / Вправа B /
Вправа C / Вправа D / Вправа E

ВИКОНАВЕЦЬ
PR



■ Вступ

■  

 

Вправа C

Вправа D

 

367

Виконавець PR

Виконавець PR

Вправа A

Вправа B

Вправа E



Вступ

368
Вступ

Черга PR (першим прийшов, першим вийшов)

Генератор команд руху
    
      

           
            

      
              

         
      

Буфер

           
    

         
     

    

Черга PR

Генератор 
команд руху

Вихідний 
профіль 

руху

Виконавець PR

Кожну 1 мс черга видає HEAD PR, якщо в черзі PR очікує
HEAD PR.
Новий HEAD PR, виданий чергою PR, перериває групу PR, що
виконується у виконавці PR.

Виконавець PR
1. Виконавець PR передає кожен PR групи на наступний рівень, якщо це PR
руху (тип 1 ­ керування постійною швидкістю, тип 2 ­ положення, тип 3 ­
положення з переходом до наступного).

Виконавець
PR 2. Тип 7 (Jump), тип 8 (Write) і тип B (Statement) виконуються повністю у виконавці PR.

3. Щонайменше 20 послідовних PR з INS гарантовано виконуються протягом 1 мс у
виконавці PR.

Послідовність / Вставка / Перекриття

1. Тут генерується команда руху.
2. Режими: послідовний, зі вставкою та з перекриттям.



PR 
#2 
(I)

  PR 
#1       

   

PR 
#10 
(I)

(8) Write
Delay = 0
P5.055 = 10

 PR
#11       
(I)    

PR 
#12 
(I)

(8) Write
Delay = 0
P5.055 = 12

Огляд

Огляд

C

B

D

E

369

 0
(7) Стрибок
Затримка = 
PR#10

(3) Позиція
D = 0, S = 20,0 RPM 
200 000 PUU, INC

PR
#10 
(

(8) Напишіть
Затримка = 0
P5.055 = 10

(3) Позиція
D = 0, S = 100,0 об/хв
300 000 PUU, INC

PR
#12 
(

(8) Напишіть
Затримка = 0
P5.055 = 12

PR  
#2   
(I)  

PR 
#1       

   

PR 
#10 
(I)

(8) Write
Delay = 0
P5.055 = 10

PR 
#11 
(I)

      
   

PR 
#12 
(I)

(8) Write
Delay = 0
P5.055 = 12

PR
#2

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1        

   

PR 
#10 
(I)

(8) Write
Delay = 0
P5.055 = 10

PR 
#11 
(I)

      
   

PR 
#12 
(I)

(8) Write
Delay = 0 
P5.055 = 12

PR
#2

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1        

   

PR
#10 
(I)

  
  

PR 
#11 
(I)

      
   

PR 
#12 
(I)

(8) Write
Delay = 0
P5.055 = 12

Вступ

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1

(3) Position
D = 0, S = 20,0 RPM 
200 000 PUU, INC

PR 
#10 
(I)

(8) Write 
Delay = 0 
P5.055 = 10

PR (3) Position
#11 D = 0, S = 100,0 об/хв
(І) 300 000 PUU, INC

PR (8) Write
#12 Delay = 0
(I) P5.055 = 12(

#2

Виконавець PR

PR
#2
(I)

A

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

(3) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
300,000 PUU, INC

(3) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
200,000 PUU, INC

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

(3) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
200,000 PUU, INC

(3) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
300,000 PUU, INC

(3) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
300,000 PUU, INC

(3) Position
D = 10, S = 20.0 RPM
200,000 PUU, INC

(3) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
200,000 PUU, INC

(3) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
300,000 PUU, INC

(8) Write
Delay = 5000
P5.055 = 10



Як виконується команда PR

370
Як виконується команда PRВступ

ВВВпппрррааавввааа АВCВправа DВправа Е

PR
#12
(I)

PR 
#10 
(I)

 
 

PR 
#2 
(I)

   
 

PR 
#11 
(I)

  
 

PR 
#1

 
  

PR 
#10 
(I)

 

 

Генератор команд руху

Вихідний профіль руху

+

PR 
#12

Виконавець PR

Position
D=10, S=20.0 rpm
200000PUU,INC

Jump
DLY=0
PR#10

Write
DLY=5000
P5.055=10

Position
D=0, S=100.0 rpm
300000PUU,INC

Write
DLY=0
P5.055=12

Черга PR

Виконавець PR



    
   

    
    

CH3
--

    
 

  
  

      

    
  

CH6
--

CH7
--

CH8
--

371
 

17­0. Вправа A ­ Налаштування осцилографа (1)

Виконавець PR Вправа A

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] Fb_PUU / 32bit
Feedback Position [PUU]

CH5
[PAR] P5.007 / 32bit
Trigger Position Command

CH2
[IDX] Speed / 16bit
Motor speed: Real time [rpm]

CH4
[PAR] P5.055 / 16bit
Delay time



17-0. Вправа A - Пояснення (2)

(7) Стрибок
Затримка = 0 
PR#10

      
   

(8) Напишіть
Затримка = 0
P5.055 = 10

PR
#11

(3) Позиція
D = 0, S = 100,0 об/хв 
300 000 PUU, INC

P5.007 = 1
  

PR 
#2 
(I)

(7) Jump 
Delay = 0 
PR#10

PR 
#1        

   

P R 
#10 
(I)

(8) Write 
Delay = 0 
P5.055 = 10

PR (3) Позиція
#11 D = 0, S = 100,0 об/хв
( 300 000 PUU, INC

P R 
#12 
(I)

  
  

Вихідний профіль руху
       

Генератор команд руху

           
 

      

  

372
 Виконавець PR Вправа A

Група 1 Група 2Head
(8) Write
Delay = 0
P5.055 = 12

(3) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
200,000 PUU, INC

Оскільки PR#11 не має вставки (INS), його буде виконано після завершення
PR#1.

Виконавець PR
PR#2, 10, 12 виконуються у виконавці PR

PR#11PR#1

Після завершення PR#1 буде виконано PR#11.



     

  
■  

Крок 1
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17­0. Вправа A ­ Осцилограф (3)

Виконавець PR Вправа A

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

 

  

P5.007 = 1

Крок 2

■ Налаштування

PR (7) Jump
#2 Delay = 0
(I) PR#10

PR 
#1       

   

PR (8) Write
#10 Delay = 0
(I) P5.055 = 10

PR (3) Позиція
#11 D = 0, S = 100,0 об/хв

(І) 300 000 PUU, INC

PR (8) Write
#12 Delay = 0
(I) P5.055 = 12

Вправа

374
 

◾

17­0. Вправа A ­ Налаштування / Порядок дій (4)

Виконавець PR Вправа A

A

(3) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
200,000 PUU, INC

Порядок дій

1. Увімкніть серво

2. Запустіть PR#1



     

    

Крок 3

375
 

17­0. Вправа A ­ Осцилограф (5)

Виконавець PR Вправа A

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     

 #2 #10 #11 #12

FB_PUU = 500 000

376
 

17­0. Вправа A ­ Осцилограф (6)

Виконавець PR Вправа A

PR#1



     

            

P5.007 = 1
 

PR
#1

(3) Позиція
D = 0, S = 20,0 RPM 
200 000 PUU, INC

(3) Позиція
D = 0, S = 100,0 об/хв 
300 000 PUU, INC

PR 
#2 
(I)

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1

(3) Позиція
D = 0, S = 20,0 RPM 
200 000 PUU, INC

P R 
#10 
(I)

(8) Write
Delay = 0
P5.055 = 10

PR (3) Позиція
#11 D = 0, S = 100,0 об/хв
(I) 300 000 PUU, INC

P R 
#12 
(I)

(8) Write
Delay = 0
P5.055 = 12

Вихідний профіль руху
Вихід команди руху PR#11

PR#1 буде замінено на PR#11 у виконавці PR.

Генератор команд руху

 

377
 

17­1. Вправа B ­ Пояснення (1)

Виконавець PR Вправа B

Група 1Head

Чотири PR із вставкою виконуються протягом 1 мс у виконавці PR.

Виконавець PR

PR#11



     

  
■  

Крок 1

378
 

17­1. Вправа B ­ Осцилограф (2)

Виконавець PR Вправа B

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

 

  

P5.007 = 1

Крок 2

■ Налаштування

Вправа

PR (7) Jump
#2 Delay = 0
(I) PR#10

PR 
#1       

   

PR (8) Write
#10 Delay = 0
(I) P5.055 = 10

      
   

PR (8) Write
#12 Delay = 0
(I) P5.055 = 12

B

379
 

◾

17­1. Вправа B ­ Налаштування / Порядок дій (3)

Виконавець PR Вправа B

(3) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
300,000 PUU, INC

(3) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
200,000 PUU, INC

PR
#11
(I)

Порядок дій

1. Увімкніть серво

2. Запустіть PR#1



     

    

Крок 3

380
 

17­1. Вправа B ­ Осцилограф (4)

Виконавець PR Вправа B

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     

Fb_PUU= 300 000

1 мс

 #10 #11 #12

Детальніше на наступній сторінці

381
 

17­1. Вправа B ­ Осцилограф (5)

Виконавець PR Вправа B

PR#2



     

P5.055=10
P5.055=12 P5.055=12 

 

382
 

17­1. Вправа B ­ Осцилограф (6)

Виконавець PR Вправа B

PR#10

PR#12



17-2. Вправа C - Пояснення (1)

 

PR (7) Jump
#2 Delay = 0
(I) PR#10

PR 
#1       

   

PR 
#10 
(I)

(8) Write
Delay = 0
P5.055 = 10

PR 
#11 
(I)

      
   

PR 
#12 
(I)

(8) Write
Delay = 0
P5.055 = 12

P5.007 = 1
 

PR 
#2 
(I)

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1       

   

PR 
#10 
(I)

(8) Write
Delay = 0
P5.055 = 10

PR
#11       
(I)    

PR 
#12 
(I)

(8) Write
Delay = 0
P5.055 = 12

Вправа C

P5.007 = 1
  

383
 Виконавець PR Вправа C

Вправа B

Група 1Head
(3) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
200,000 PUU, INC

(3) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
300,000 PUU, INC

Група 1 Група 2
Head

(3) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
200,000 PUU, INC

(3) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
300,000 PUU, INC



17-2. Вправа C - Осцилограф (2)

  
■  

Крок 1

384
 Виконавець PR Вправа C

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

 

   

P5.007 = 1

Крок 2

■ Налаштування

Вправа C

 
 

 
  

 

PR 
#1

 
       

   

PR 
#10 
(I)

(8) Write 
Delay = 0 
P5.055 = 10

PR 
#11 
(I)

 
       

   

PR 
#12 
(I)

(8) Write 
Delay = 0 
P5.055 = 12

385
 

◾

17­2. Вправа C ­ Налаштування / Порядок дій (3)

Виконавець PR Вправа C

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

(3) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
200,000 PUU, INC

(3) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
300,000 PUU, INC

PR
#2
(I)

Порядок дій

1. Увімкніть серво

2. Запустіть PR#1



17-2. Вправа C - Осцилограф (4)

    

Крок 3

386
 Виконавець PR Вправа C

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



17-2. Вправа C - Осцилограф (5)

 

#2 #10 #11 #12

FB_PUU = 500 000

1 мс

387
 Виконавець PR Вправа C

PR#1



     

Вправа C

PR (7) Jump
#2 Delay = 0
(I) PR#10

PR 
#1

 
       

   

PR 
#10 
(I)

(8) Write 
Delay = 0 
P5.055 = 10

PR 
#11 
(I)

 
       

   

PR 
#12 
(I)

(8) Write 
Delay = 0 
P5.055 = 12

P5.007 = 1
  

PR
#2

(7) Jump 
Delay = 0 
PR#10

PR 
#1

 
        

   

PR 
#10 
(I)

(8) Write 
Delay = 0 
P5.055 = 10

PR 
#11 
(I)

 
       

   

PR 
#12 
(I)

(8) Write 
Delay = 0 
P5.055 = 12

Вправа D 

P5.007 = 1

  

388
Вправа D

17­3. Вправа D ­ Пояснення (1)

Виконавець PR

Група 1 Група 2
Head

(3) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
200,000 PUU, INC

(3) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
300,000 PUU, INC

Група 1 Група 2Head
(3) Position
D = 10, S = 20.0 RPM
200,000 PUU, INC

(3) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
300,000 PUU, INC



17-3. Вправа D - Осцилограф (2)

  
■  

Крок 1

389
Вправа DВиконавець PR

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

 

   

P5.007 = 1

Крок 2

■ Налаштування

Вправа D

PR
#2

(7) Jump 
Delay = 0 
PR#10

PR 
#1

 
        

   

PR (8) Write
#10 Delay = 0
(I) P5.055 = 10

PR 
#11 
(I)

 
       

   

PR (8) Write
#12 Delay = 0
(I) P5.055 = 12

390
Вправа D

◾

17­3. Вправа D ­ Налаштування / Порядок дій (3)

Виконавець PR

(3) Position
D = 10, S = 20.0 RPM
200,000 PUU, INC

(3) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
300,000 PUU, INC

Порядок дій

1. Увімкніть серво

2. Запустіть PR#1



17-3. Вправа D - Осцилограф (4)

    

Крок 3

391
Вправа DВиконавець PR

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



17-3. Вправа D - Осцилограф (5)

 
#2 #10 #11 #12

10 мс

FB_PUU = 500 000

392
Вправа DВиконавець PR

PR#1



17-4. Вправа E - Пояснення (1)

PR
#2

(7) Jump 
Delay = 0 
PR#10

PR 
#1

 
       

   

PR 
#10 
(I)

(8) Write 
Delay = 0 
P5.055 = 10

PR 
#11 
(I)

 
       

   

PR 
#12 
(I)

(8) Write 
Delay = 0 
P5.055 = 12

Вправа D

P5.007 = 1
  

PR
#2

(7) Jump 
Delay = 0 
PR#10

PR 
#1

 
       

   

PR (8) Write
#10 Delay = 5000 
(I) P5.055 = 10

PR 
#11 
(I)

 
       

   

PR 
#12 
(I)

(8) Write 
Delay = 0 
P5.055 = 12

 

P5.007 = 1
  

393
Вправа EВиконавець PR

Група 1 Група 2
Початок

(3) Position
D = 10, S = 20.0 RPM
200,000 PUU, INC

(3) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
300,000 PUU, INC

Вправа E

Група 1 Група 2
Початок

(3) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
200,000 PUU, INC

(3) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
300,000 PUU, INC



17-4. Вправа E - Осцилограф (2)

  
■  

Крок 1

394
Вправа EВиконавець PR

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

 

  

P5.007 = 1

Крок 2

■ Налаштування

Вправа E

PR
#2

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1       

   
  

  

PR 
#11 
(I)

      
   

PR 
#12 
(I)

  
  

395
Вправа E

◾

17­4. Вправа E ­ Налаштування / Порядок дій (3)

Виконавець PR

(8) Write
Delay = 0
P5.055 = 12

(8) Write
Delay = 5000
P5.055 = 10

(3) Position
D = 0, S = 20.0 RPM
200,000 PUU, INC

(3) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
300,000 PUU, INC

PR
#10
(I)

Порядок дій

1. Увімкніть серво

2. Запустіть PR#1



17-4. Вправа E - Осцилограф (4)

    

Крок 3

396
Вправа EВиконавець PR

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



17-4. Вправа E - Осцилограф (5)

 #2 #10 #11 #12

Затримка 
5000 мс

397
Вправа EВиконавець PR

PR#1



Конфіденційно Delta

        
       

Вступ / Вправа A / Вправа B /
Вправа C / Вправа D / Вправа EЗАХОПЛЕННЯ



Захоплення

399

Функція захоплення (Capture)

   

         

     

    

Захоплення

■ Вступ

■  

Вправа C

 

Вправа D

 

Вправа A

Вправа B Функція повторюваного захоплення (P1.019)

Прирівняйте 1­шу захоплену точку до 0 (P5.039.X, біт
1)

Запуск команд захоплення подією

Запуск команд захоплення через PR#50Вправа E

.0

.0



Вступ
■         

  

■          
           

 

■      
         

■        
       

■      

ВступЗахоплення

Функція захоплення може записувати в масив даних кількість імпульсів,
отриману від осі­джерела.

DI7 ­ високошвидкісний DI, доступний для функції захоплення: після
фізичного спрацювання DI кількість імпульсів зчитується лише за 5 мкс.

Важливо вимкнути функцію захоплення на початку процесу
і додати затримку 1 мс перед активацією функції захоплення.

Якщо функція захоплення працює з командою відносного положення,
за опорне положення береться останнє захоплене значення.

Після завершення захоплення можна запустити PR#50.

400



 

01
 Вступ

P5.038==0

P5.038 = P5.038 - 1

P5.037 
7890

P5.039.Y =1
P5.039.Y =2
P5.039.Y =3

  
 

 

Масив даних

1234
2345
3457
6823
7890

P5.036

P5.038

DI7

Усі елементи
 

 

  
    

    
    

  
  

7890

   
 

P5.039.X =0
P5.039.Z=0 (Деактивувати)

P5.039.Z=1 P5.039.X =1
(Активувати)

 

 

      
   

      

АБО

    
   

  
 

Захоплення
4

Алгоритм роботи

Алгоритм роботи

Якщо встановлено
біт 1 P5.039.X,
P5.037=P5.076Перший

елемент
захоплено. Якщо встановлено біт 2 P5.039.X,

сервопривід запустить функцію
COMPARE після захоплення
першого елемента.

Лінійний енкодер
Послідовність імпульсів

Основний енкодер Ні
P5.039.X =1захоплено?

Біт 1 P5.039.X
Так
P5.039.X =0

P5.039.X =1

Якщо встановлено біт 1 P1.019.X,
сервопривід циклічно
повторює функцію

захоплення.

Якщо встановлено біт 3 P5.039.X,
сервопривід викличе PR#50
після захоплення всіх
елементів (P5.038).

.0

.0

.0

.0



18-0. Вправа A - Налаштування (1)

1. DI3:
[0x3A] Подія 2

   

   

402
Захоплення  Вправа A

2. Подія 2 ON: PR#53

3. Подія 2 OFF: PR#54



    
   

    
 

CH3
--

    
 

  
  

      
CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

403
Захоплення  

18­0. Вправа A ­ Налаштування осцилографа (2)

Вправа A

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] Fb_PUU / 32bit
Feedback Position [PUU]

CH2
[PAR] P5.038 / 16bit
Amounts of Capture

CH4
[IDX] DI / 16bit
DI Status



     

  
■        

Крок 1

404
Захоплення  

18­0. Вправа A ­ Осцилограф (3)

Вправа A

Запустіть осцилограф
Задайте часовий інтервал «120» і натисніть «Run»



18-0. Вправа A - Пояснення (4)

P5.039 = 0x2031 Активуйте CAP Control

+1
+2
+4
+8

405
Захоплення  Вправа A



(1) Швидкість
Затримка = 0
S = 20,0 об/хв

  
    

DI 
32. Подія 2: On

3. Захоплення × 5 разів

Щоб переконатися, що PR#27 можна виконати

 
  

 

 
    

  

PR 
#26 
(I)

 
     

  

 
    

  

PR 
#28 
(I)

DI 
1

     
Крок 2

■ Налаштування ◾

406
Захоплення  

18­0. Вправа A ­ Налаштування / Порядок дій (5)

Вправа A

Демонстрація роботи функції захоплення (Capture).

Порядок дій
(7) Jump
Delay = 0
PR#25

(8) Write
Delay = 0
P5.039 = 0x2030

PR
#53

(I)

PR
#25
(I)

1. Увімкніть
сервопривід

(8) Write
Delay = 1 ms
P5.038 = 5

(8) Write
Delay = 0
P5.039 = 0x2031

PR
#26
(I)

PR
#27
(I)



     

    

Крок 3

407
Захоплення  

18­0. Вправа A ­ Осцилограф (6)

Вправа A

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     
          

          
   

CAP 1
4665

CAP 2
10878

CAP 3
16539

CAP 4
22965

CAP 5
28848

408
Захоплення  

18­0. Вправа A ­ Осцилограф (7)

Вправа A

Функція захоплення записує положення двигуна в масив даних. Датчик може
вносити затримку, тому захоплені дані відрізняються від даних, збережених у
масиві даних.



     

  
■  

Крок 1

409
Захоплення  

18­1. Вправа B ­ Осцилограф (1)

Вправа B

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



  
    

DI 
32. Подія 2: On

3. Захоплення × 5 разів

   

 
   

 

 
    

  

PR 
#26 
(I)

 
   

  

 
     

  

PR 
#28 
(I)

 
    

   

 
    

  

DI 
1

      

Крок 2

■ Налаштування ◾

410
Захоплення  

18­1. Вправа B ­ Налаштування / Порядок дій (2)

Вправа B

Демонстрація роботи функції повторюваного захоплення.

Порядок дій
(7) Jump
Delay = 0
PR#25

(8) Write
Delay = 0
P5.039 = 0x2030

PR
#53
(I)

PR
#25
(I)

1. Увімкніть
сервопривід

Режим повторення (Capture): ON

(8) Write
Delay = 0
P5.038 = 5

(8) Write
Delay = 1 ms
P1.019 = 0x0001

PR
#26
(I)

PR
#27
(I)

(8) Write
Delay = 0
P5.039 = 0x2031

(1) Speed
Delay = 0
S = 20.0 RPM

PR
#28
(I)

PR
#29
(I)



     

    

Крок 3

411
Захоплення  

18­1. Вправа B ­ Осцилограф (3)

Вправа B

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     

CAP 1
2262258

CAP 2
2329957

CAP 3
2423654

CAP 5
2601788

CAP 4
2505820

       
 

      

412
Захоплення  

18­1. Вправа B ­ Осцилограф (4)

Вправа B

Після захоплення останнього положення функція захоплення
починає все спочатку.

1­й цикл 2­й цикл 3­й цикл



18-2. Вправа C - Осцилограф (1)

  
■  

Крок 1

413
Захоплення  Вправа C

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



18-2. Вправа C - Пояснення (2)

P5.039 = 0x2033 Активуйте CAP Control

+1
+2
+4
+8

414
Захоплення  Вправа C



  
    

        
      

◾

DI 
3

3. Захоплення × 5 разів

   
   

 
   

 

 
    

  

PR 
#26 
(I)

 
   

  

 
     

  

PR 
#28 
(I)

 
    

   

 
    

  

2. Подія 2: On

DI 
1

Крок 2

■ Налаштування

415
Захоплення  

18­2. Вправа C ­ Налаштування / Порядок дій (3)

Вправа C

Якщо встановлено біт 1 P5.039.X, значення захопленої точки
зміщується відносно значення, заданого в P5.076.

Порядок дій

(7) Jump
Delay = 0
PR#25

(8) Write
Delay = 0
P5.039 = 0x2030

PR
#53
(I)

PR
#25
(I)

1. Увімкніть
сервопривідЗадайте значення 1­ї

захопленої точки рівним 0
(8) Write
Delay = 0
P5.038 = 5

(8) Write
Delay = 1 ms
P5.076 = 0

PR
#26
(I)

PR
#27
(I)

(8) Write
Delay = 0
P5.039 = 0x2033

(1) Speed
Delay = 0
S = 20.0 RPM

PR
#28
(I)

PR
#29
(I)

.0



18-2. Вправа C - Осцилограф (4)

    

Крок 3

416
Захоплення  Вправа C

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



18-2. Вправа C - Осцилограф (5)
          

     

CAP 2
25000

CAP 3
49834

CAP 4
73632

CAP 5
101301CAP 1

0

417
Захоплення  Вправа C

Якщо встановлено біт 1 P5.039.X, значення захопленої точки зміщується
відносно значення, заданого в P5.076.

.0
.0



    
   

    
    

CH3
--

    
 

  
   

      

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

418
Захоплення Вправа D

18­3. Вправа D ­ Налаштування осцилографа (1)

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[IDX] Fb_PUU / 32bit
Feedback Position [PUU]

CH2
[IDX] Speed / 16bit
Motor speed: Real time [rpm]

CH4
[IDX] DI / 16bit
DI Status



18-3. Вправа D - Осцилограф (2)

  
■  

Крок 1

419
Захоплення Вправа D

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



18-3. Вправа D - Пояснення (3)

P5.039 = 0x2031 Активуйте CAP Control

+1
+2
+4
+8

420
Захоплення Вправа D



  
    

■ Налаштування ◾

DI 
3

DI 
3

2. Подія 2: On

4. Подія 2: Off

DI 
73. Захоплення

 
   

 

 
    

  

PR 
#26 
(I)

 
    

  

PR 
#26 
(I)

   
  

 
    

   

PR 
#28 
(I)

PR
#50 
(Я)

      
   

DI 
1

Щоб продемонструвати, як виконати команду положення CAP

Крок 2

421
Захоплення Вправа D

18­3. Вправа D ­ Налаштування / Порядок дій (4)

Порядок дій

(7) Jump
Delay = 0
PR#25

(8) Write
Delay = 0
P5.039 = 0x2030

PR
#53
(I)

PR
#25
(I)

1. Увімкніть
сервопривід

(8) Write
Delay = 1 ms
P5.038 = 1

(8) Write
Delay = 0
P5.039 = 0x2031

PR
#27
(I)

(1) Speed
Delay = 0
S = 20.0 RPM

PR
#28
(I)

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
100,000 PUU, CAP



18-3. Вправа D - Осцилограф (5)

    

Крок 3

422
Захоплення Вправа D

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



18-3. Вправа D - Осцилограф (6)
       

  

Подія 2 On Подія 2 Off

100 000 PUU

423
Захоплення Вправа D

Для виконання команди положення відносно точки захоплення
(CAP) потрібне захоплене значення положення.

Захоплення



18-4. Вправа E - Осцилограф (1)

  
■  

Крок 1

424
Захоплення Вправа E

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



18-4. Вправа E - Пояснення (2)

P5.039 = 0x2039   

+1
+2
+4
+8

425
Захоплення Вправа E

Активація керування CAP



  
    

■ Налаштування ◾

DI 
32. Подія 2: On

DI 
73. Захоплення

PR 
#26 
(I)

   
  

R 
    

   

 
    

  

PR 
#28 
(I)

R 
   

 

 
    

  

PR 
#26 
(I)

 
        

   

DI 
1

Щоб продемонструвати, як PR#50 запускається після завершення 
функції захоплення.

Крок 2

426
Захоплення Вправа E

18­4. Вправа E ­ Налаштування / Порядок дій (3)

Порядок дій
(7) Jump
Delay = 0
PR#25

(8) Write
Delay = 0
P5.039 = 0x2030

P
#53
(I)

PR
#25
(I)

1. Увімкніть
сервопривід

(8) Write
Delay = 1 ms
P5.038 = 1

(8) Write
Delay = 0
P5.039 = 0x2039

PR
#27
(I)

(1) Speed
Delay = 0
S = 20.0 RPM

P
#28
(I)

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
100,000 PUU, CAP

PR
#50
(I)



18-4. Вправа E - Осцилограф (4)

    

Крок 3

427
Захоплення Вправа E

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



18-4. Вправа E - Осцилограф (5)

PR#50 може бути виконано автоматично після завершення функції 
захоплення.

  Захоплення --> PR#50

100 000 PUU

428
Захоплення Вправа E

Подія 2 On



Конфіденційно Delta

      ПОРІВНЯННЯ Вступ / Вправа A / Вправа B
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Функція порівняння (Compare)

  

■ Вступ

■  

 

Порівняння

Порівняння

Вправа A

Функція порівняння з повтореннямВправа B



Вступ

■ Функція порівнює кількість імпульсів на осі джерела (P5.057)
зі значенням, що зберігається в масиві даних.

■ Коли отримані дані дорівнюють числу, що зберігається в масиві
даних, система ввімкне сигнал DO4.

■ Користувачеві слід вимкнути функцію порівняння на початку
процесу та додати час затримки в 1 мс до запуску функції
порівняння.

■       
    

■ Після функції порівняння можна запустити PR#45.

431ВступПорівняння

Якщо джерелом вибрано основний енкодер, кількість
імпульсів на оберт визначається P1.046 і P1.097..0
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P5.057
Значення

  
  

 
 

 

Вісь джерела 
ФУНКЦІЇ ПОРІВНЯННЯ.

1234
2345
3457
6823
7890
9304
11020
32450
35120
43567
55123

Масив даних

P5.058
Довжина 
даних

Значення
>= 7890

Значення
P5.059.Y =0
P5.059.Y =1
P5.059.Y =2
P5.059.Y =3

 
 

 
 імпульсу

      
   

   
  
  

  
   

 
  

 

Якщо біт 3 
P5.059.X
встановлено, 
P5.057=0 .

P5.059.X =1

АБО

DO4

  

P5.058==0

     
  
 

 

 Вступ

P5.059.Z=0

P5.059.Z=1

P5.059.CBA
Ширина

  

  

P5.058 = P5.058-1

Алгоритм роботи

Порівняння Алгоритм роботи

P5.059.X =1
(Активувати порівняння.)

P5.059.X =0
(Вимкнути порівняння.)P5.056

Початкова
точка

Так

Усі порівняння
виконано? Ні P5.059.X =1Вісь захоплення

Лінійний енкодер
Послідовність імпульсів

Основний енкодер

Так P5.059.X =0

Якщо встановлено
біт 2 P5.059.X,
сервопривід
запускає ФУНКЦІЮ
ЗАХОПЛЕННЯ.

Якщо біт 1 P5.059.U
встановлено, після
завершення
викликається PR#45.

Якщо встановлено біт 1 P5.059.X,
P5.058 відновлюється до
початкового значення, а
сервопривід продовжує
повторювати функцію
порівняння.

.0

.0



  
   

 

 
 

3. Введіть [050] = 5000
[051] = 10000
[052] = 11000
[053] = 12000
[054] = 13000

4. Натисніть
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19­0. Вправа A ­ Налаштування масиву даних (1)

Порівняння Вправа A

1. Відкрийте вікно
«Capture/Compare»

2. Виберіть
«Data Array Editor»

«Write into
Servo»



    
   

    
 

CH3
--

    
 

  
  

      
CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

434
 

19­0. Вправа A ­ Налаштування осцилографа (2)

Порівняння Вправа A

Натисніть «Scope» і налаштуйте канали
CH1
[PAR] P5.057 / 32bit
Value from chosen source
CH2
[IDX] DO / 16bit
DO Status

CH4
[PAR] P5.058 / 16bit
Data Length



     

  
■        

Крок 1

435
 

19­0. Вправа A ­ Осцилограф (3)

Порівняння Вправа A

Запустіть осцилограф
Задайте часовий інтервал «80» і натисніть «Run»



19-0. Вправа A - Пояснення (4)

P5.059 = 0x00640031 Активація керування CMP

+1
+2
+4
+8

436
 Порівняння Вправа A



  
     

       
       

◾

  

 

P5.007 = 0

PR 
#0

 
  

PR 
#30 
(I)

 
  

  

PR 
#31 
(I)

  
   

  

PR 
#32 
(I)

PR 
#34 
(I)

PR 
#32 
(I)

  
    

  

PR 
#33 
(I)

 
  

  

  

Крок 2

■ Налаштування

P5.007 = 30 437
 

19­0. Вправа A ­ Налаштування / Порядок дій (5)

Порівняння Вправа A

Демонстрація роботи функції порівняння: при збігу значення із
заданим система видає сигнал на DO4.

Порядок дій

Home(8): CUR
Offset = 0

1. Увімкніть сервопривід

(8) Write
Delay = 0
P5.056 = 50

(8) Write
Delay = 0
P5.059 = 0x00640000 2. Пошук нуля

(8) Write
Delay = 1 ms
P5.058 = 5

(8) Write
Delay = 0
P5.059 = 0x00640031

3. Запустіть PR#30



     

    

Крок 3
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19­0. Вправа A ­ Осцилограф (6)

Порівняння Вправа A

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     
        

     
      

5000 10000 11000 12000 13000
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19­0. Вправа A ­ Осцилограф (7)

Порівняння Вправа A

Коли кількість імпульсів, отримана від осі­джерела (P5.057),
дорівнює 5000/10000/11000/12000/13000 (значенням у масиві
даних), система вмикає сигнал DO4.



  
    

4. Натисніть
  3. Введіть [050] = 50000

[051] = 100000
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19­1. Вправа B ­ Налаштування масиву даних (1)

Порівняння Вправа B

1. Відкрийте вікно
«Capture/Compare»

2. Виберіть
«Data Array Editor»

«Write into
Servo»
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19­1. Вправа B ­ Вихід енкодера (2)

Порівняння Вправа B

Щоб продемонструвати функцію порівняння в режимі повторення,
задайте 100 000 імпульсів на оберт.

1. Вимкніть серво

2. Відкрийте вікно
«Parameter Editor»

3. Виберіть розділ «P1.XXX»

4. Введіть «25000 Pulse» Задайте кількість імпульсів на оберт «25000 x 4» імп/об



     

  
■  

Крок 1
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19­1. Вправа B ­ Осцилограф (3)

Порівняння Вправа B

Запустіть осцилограф
Натисніть «Run»



     

P5.059 = 0x0064003B Активація керування CMP

+1
+2
+4
+8
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19­1. Вправа B ­ Пояснення (4)

Порівняння Вправа B



  
    

 

P5.007 = 30

P5.007 = 0

PR 
#0

 
  

PR 
#34 
(I)

PR 
#32 
(I)

   
  

PR 
#33 
(I)

  
  

PR 
#30 
(I)

  
  

PR 
#31 
(I)

  
  

PR 
#32 
(I)

Щоб продемонструвати функцію порівняння в режимі повторення.
Крок 2

■ Налаштування
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◾

19­1. Вправа B ­ Налаштування / Порядок дій (5)

Порівняння Вправа B

Порядок дій

1. Увімкніть сервопривідHome(8): CUR
Offset = 0

(8) Write
Delay = 0
P5.056 = 50

(8) Write
Delay = 0
P5.059 = 0x0064000A

2. Пошук нуля

(8) Write
Delay = 1 ms
P5.058 = 2

(8) Write
Delay = 0
P5.059 = 0x0064003B 3. Запустіть PR#30



     

    

Крок 3
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19­1. Вправа B ­ Осцилограф (6)

Порівняння Вправа B

Зупиніть запис кнопкою «Stop».



     
         

          

    …

50000 100000 50000 100000
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19­1. Вправа B ­ Осцилограф (7)

Порівняння Вправа B

Функція порівняння перезапускається кожні 100 000 імпульсів і видає
сигнал DO4 кожні 50 000 імпульсів, коли P1.046 = 25000.

1­й цикл 2­й цикл



Розумніше.
Екологічніше. 
Разом з нами

Щоб дізнатися більше про Delta, відвідайте 
www.deltaww.com.

Дистриб'ютор в Україні
Україна: ТОВ "Системи реального часу - Україна"
www.delta-electronics.com.ua
вул. Святослава Хороброго, 29-А, 49001, м.Дніпро
Пошта: sales@rts.ua
ТЕЛ : +38 0562 392223 / +38 068 2392223
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	4-1. Вправа B - Часова діаграма (6)
	4-1. Вправа B - Осцилограф (7)
	4-1. Вправа B - Осцилограф (8)
	4-1. Вправа B - Осцилограф (9)


	4-2. Вправа C (1)
	4-2. Вправа C - Осцилограф (2)
	4-2. Вправа C- Підготовка / Порядок дій (3)
	4-2. Вправа C - Осцилограф (4)
	4-2. Вправа C - Осцилограф (5)


	4-3. Вправа D
	4-3. Вправа D - Завантажити дані (2)
	4-3. Вправа D - Налаштування (3)
	4-3. Вправа D - Запис даних (4)


	5. ЕЛЕКТРОННЕ ПЕРЕДАВАЛЬНЕ ЧИСЛО
	PUU
	Вступ
	5-0. Вправа A
	5-0. Вправа А - Осцилограф (2)
	5-0. Вправа А - Осцилограф (3)
	5-0. Вправа А - Осцилограф (4)

	5-1. Вправа B
	5-1. Вправа B - Осцилограф (2)
	5-1. Вправа B - Осцилограф (3)
	5-1. Вправа B - Осцилограф (4)

	5-2. Вправа C
	5-2. Вправа C - Осцилограф (2)
	5-2. Вправа C - Осцилограф (3)
	5-2. Вправа C - Осцилограф (4)


	6. АБСОЛЮТНА КОМАНДА PR
	Вступ
	6-0. Вправа A
	Налаштування осцилографа
	Осцилограф (2)
	6-0. Вправа A - Налаштування (3)
	6-0. Вправа А - Осцилограф (4)
	6-0. Вправа А - Осцилограф (5)

	6-1. Вправа B
	6-1. Вправа B - Налаштування (2)
	6-1. Вправа B - Осцилограф (3)
	6-1. Вправа B - Осцилограф (4)

	6-2. Вправа C
	6-2. Вправа C - Установка (2)
	6-2. Вправа C - Осцилограф (3)
	6-2. Вправа C - Осцилограф (4)


	7. ВІДНОСНА КОМАНДА
	Вступ
	7-0. Вправа A
	7-0. Вправа A– Налаштування осцилографа (2)
	7-0. Вправа А - Осцилограф (3)
	7-0. Вправа A - Операція (4)
	7-0. Вправа А - Осцилограф (5)
	7-0. Вправа A- Вимірювання відстані (6)
	7-0. Вправа А - Осцилограф (7)


	8. ІНКРЕМЕНТНА КОМАНДА
	Вступ
	8-0. Вправа A
	8-0. Вправа A– Налаштування осцилографа (2)
	8-0. Вправа А - Осцилограф (3)
	8-0. Вправа A - Процедура (4)
	8-0. Вправа А - Осцилограф (5)
	8-0. Вправа А - Осцилограф (6)


	9. ВИКОНАННЯ PR
	Вступ
	Вступ (2)
	Вступ (3)

	9-0. Вправа A
	9-0. Вправа А - Осцилограф (2)
	9-0. Вправа A - Налаштування (3)
	9-0. Вправа А - Осцилограф (4)
	9-0. Вправа А - Осцилограф (5)

	9-1. Вправа B
	9-1. Вправа B - Осцилограф (2)
	9-1. Вправа B - Налаштування (3)
	9-1. Вправа B - Осцилограф (4)
	9-1. Вправа B - Осцилограф (5)

	9-2. Вправа C
	9-2. Вправа C - Осцилограф (2)
	9-2. Вправа C - Налаштування (3)
	9-2. Вправа C - Осцилограф (4)
	9-2. Вправа C - Осцилограф (5)

	9-3. Вправа D
	9-3. Вправа D– Налаштування осцилографа (2)
	9-3. Вправа D - Осцилограф (3)
	9-3. Вправа D- Підготовка / Порядок дій (4)
	9-3. Вправа D - Осцилограф (5)
	9-3. Вправа D - Осцилограф (6)

	9-4. Вправа E
	9-4. Вправа E- Підготовка / Порядок дій (2)
	9-4. Вправа E - Осцилограф (3)
	9-4. Вправа E - Осцилограф (4)

	9-5. Вправа F
	9-5. Вправа F- Підготовка / Порядок дій (2)
	9-5. Вправа F - Осцилограф (3)
	9-5. Вправа F - Осцилограф (4)


	10. КОМАНДА ВСТАВКА
	Вставка команди
	10-0. Вправа A
	10-0. Вправа A– Налаштування осцилографа (2)
	10-0. Вправа А - Осцилограф (3)
	10-0. Вправа A - Процедура (4)
	10-0. Вправа А - Осцилограф (5)
	10-0. Вправа А - Осцилограф (6)

	10-1. Вправа B
	10-1. Вправа B - Осцилограф (2)
	10-1. Вправа B - Налаштування (3)
	10-1. Вправа B - Процедура (4)
	10-1. Вправа B - Осцилограф (5)
	10-1. Вправа B - Осцилограф (6)
	10-1. Вправа B– Моніторинг змінної (7)

	10-2. Вправа C
	10-2. Вправа C - Осцилограф (2)
	10-2. Вправа C - Налаштування (3)
	10-2. Вправа C - Процедура (4)
	10-2. Вправа C - Осцилограф (5)
	10-2. Вправа C - Осцилограф (6)

	10-3. Вправа D
	10-3. Вправа D - Осцилограф (2)
	10-3. Вправа D - Налаштування (3)
	10-3. Вправа D - Процедура (4)
	10-3. Вправа D - Осцилограф (5)
	10-3. Вправа D - Осцилограф (6)
	10-3. Вправа D- Моніторинг змінних (7)

	10-4. Вправа E
	10-4. Вправа E - Осцилограф (2)
	10-4. Вправа E - Налаштування (3)
	10-4. Вправа E - Процедура (4)
	10-4. Вправа E - Осцилограф (5)
	10-4. Вправа E - Осцилограф (6)
	10-4. Вправа E - Моніторинг змінних (7)

	10-5. Вправа F
	10-5. Вправа F - Осцилограф (2)
	10-5. Вправа F - Постановка (3)
	10-5. Вправа F - Процедура (4)
	10-5. Вправа F - Осцилограф (5)
	10-5. Вправа F - Осцилограф (6)
	10-5. Вправа F - Деталі (7)


	11. MC_OK
	MC_OK
	Вступ
	11-0. Вправа A
	11-0. Вправа А - Осцилограф (2)
	11-0. Вправа A - Налаштування (3)
	11-0. Вправа А - Осцилограф (4)
	11-0. Вправа А - Осцилограф (5)

	11-1. Вправа В
	11-1. Вправа В - Налаштування (2)
	11-1. Вправа В - Осцилограф (3)
	11-1. Вправа В - Осцилограф (4)


	12. ПОСЛІДОВНІ КОМАНДИ
	Послідовні команди
	Вступ
	12-0. Вправа A
	12-0. Вправа А - Осцилограф (2)
	12-0. Вправа A-Підготовка / Порядок дій (3)
	12-0. Вправа А - Осцилограф (4)
	12-0. Вправа А - Осцилограф (5)

	12-1. Вправа В
	12-1. Вправа В-Підготовка / Порядок дій (2)
	12-1. Вправа В - Осцилограф (3)
	12-1. Вправа В - Осцилограф (4)


	13. КОМАНДА ПЕРЕКРИТТЯ
	Команда перекриття
	Вступ
	Вступ (2)

	13-0. Вправа A
	13-0. Вправа А
	13-0. Вправа A-Підготовка / Порядок дій (3)
	13-0. Вправа А - Осцилограф (4)
	13-0. Вправа А - Осцилограф (5)

	13-2. Вправа В
	13-2. Вправа В-Підготовка / Порядок дій (2)
	13-2. Вправа В - Осцилограф (3)
	13-2. Вправа В - Осцилограф (4)


	14. ВНУТРІШНЯ ВСТАВКА
	Внутрішня вставка
	Вступ
	Вступ (2)

	14-0. Вправа A
	14-0. Вправа А - Осцилограф (2)
	14-0. Вправа A-Підготовка / Порядок дій (3)
	14-0. Вправа А - Осцилограф (4)
	14-0. Вправа А - Осцилограф (5)

	14-1. Вправа В
	14-1. Вправа В-Підготовка / Порядок дій (2)
	14-1. Вправа В - Осцилограф (3)
	14-1. Вправа В - Осцилограф (4)

	14-2. Вправа C
	14-2. Вправа C-Підготовка / Порядок дій (2)
	14-2. Вправа C - Осцилограф (3)
	14-2. Вправа C - Осцилограф (4)

	14-3. Вправа D
	14-3. Вправа D-Підготовка / Порядок дій (2)
	14-3. Вправа D - Осцилограф (3)
	14-3. Вправа D - Осцилограф (4)

	14-4. Вправа E
	14-4. Вправа E-Підготовка / Порядок дій (2)
	14-4. Вправа E - Осцилограф (3)
	14-4. Вправа E - Осцилограф (4)

	14-5. Вправа F
	14-5. Вправа F-Підготовка / Порядок дій (2)
	14-5. Вправа F - Осцилограф (3)
	14-5. Вправа F - Осцилограф (4)

	14-6. Вправа G
	14-6. Вправа G-Підготовка / Порядок дій (2)
	14-6. Вправа G - Осцилограф (3)
	14-6. Вправа G - Осцилограф (4)


	15. ЗОВНІШНЯ ВСТАВКА
	Зовнішня вставка
	Вступ
	Вступ (2)

	15-0. Вправа A
	15-0. Вправа A–Налаштування осцилографа (2)
	15-0. Вправа А - Осцилограф (3)
	15-0. Вправа A-Підготовка / Порядок дій (4)
	15-0. Вправа А - Осцилограф (5)
	15-0. Вправа А - Осцилограф (6)

	15-1. Вправа В
	15-1. Вправа В-Підготовка / Порядок дій (2)
	15-1. Вправа В - Осцилограф (3)
	15-1. Вправа В - Осцилограф (4)

	15-2. Вправа C
	15-2. Вправа C - Осцилограф (2)
	15-2. Вправа C-Підготовка / Порядок дій (3)
	15-2. Вправа C - Осцилограф (4)
	15-2. Вправа C - Осцилограф (5)

	15-3. Вправа D
	15-3. Вправа D-Підготовка / Порядок дій (2)
	15-3. Вправа D - Осцилограф (3)
	15-3. Вправа D - Осцилограф (4)


	16. ПРОДОВЖИТИІ ОЧИСТИТИ
	Відновити та видалити команду
	16-0. Вправа A
	16-0. Вправа А - Осцилограф (2)
	16-0. Вправа A - Налаштування DI (3)
	16-0. Вправа A-Підготовка / Порядок дій (4)
	16-0. Вправа А - Осцилограф (5)
	16-0. Вправа А - Осцилограф (6)

	16-1. Вправа В
	16-1. Вправа В - Осцилограф (2)
	16-1. Вправа В-Підготовка / Порядок дій (3)
	16-1. Вправа В - Осцилограф (4)
	16-1. Вправа В - Осцилограф (5)

	16-2. Вправа C
	16-2. Вправа C-Підготовка / Порядок дій (2)
	16-2. Вправа C - Осцилограф (3)
	16-2. Вправа C - Осцилограф (4)

	16-3. Вправа D
	16-3. Вправа D-Підготовка / Порядок дій (2)
	16-3. Вправа D - Осцилограф (3)
	16-3. Вправа D - Осцилограф (4)

	16-4. Вправа E
	16-4. Вправа E-Підготовка / Порядок дій (2)
	16-4. Вправа E - Осцилограф (3)
	16-4. Вправа E - Осцилограф (4)


	17. PR-ВИКОНАВЕЦЬ
	PR-виконавець
	Вступ
	Огляд
	Як виконується команда PR
	17-0. Вправа A
	17-0. Вправа A - Пояснення (2)
	17-0. Вправа А - Осцилограф (3)
	17-0. Вправа A-Підготовка / Порядок дій (4)
	17-0. Вправа А - Осцилограф (5)
	17-0. Вправа А - Осцилограф (6)

	17-1. Вправа В
	17-1. Вправа В - Осцилограф (2)
	17-1. Вправа В-Підготовка / Порядок дій (3)
	17-1. Вправа В - Осцилограф (4)
	17-1. Вправа В - Осцилограф (5)
	17-1. Вправа В - Осцилограф (6)

	17-2. Вправа C
	17-2. Вправа C - Осцилограф (2)
	17-2. Вправа C-Підготовка / Порядок дій (3)
	17-2. Вправа C - Осцилограф (4)
	17-2. Вправа C - Осцилограф (5)

	17-3. Вправа D
	17-3. Вправа D - Осцилограф (2)
	17-3. Вправа D-Підготовка / Порядок дій (3)
	17-3. Вправа D - Осцилограф (4)
	17-3. Вправа D - Осцилограф (5)

	17-4. Вправа E
	17-4. Вправа E - Осцилограф (2)
	17-4. Вправа E-Підготовка / Порядок дій (3)
	17-4. Вправа E - Осцилограф (4)
	17-4. Вправа E - Осцилограф (5)


	18. ЗАХОПЛЕННЯ
	Захоплення
	Вступ
	робочий процес
	18-0. Вправа A
	18-0. Вправа A–Налаштування осцилографа (2)
	18-0. Вправа А - Осцилограф (3)
	18-0. Вправа A - Пояснення (4)
	18-0. Вправа A-Підготовка / Порядок дій (5)
	18-0. Вправа А - Осцилограф (6)
	18-0. Вправа А - Осцилограф (7)

	18-1. Вправа В
	18-1. Вправа В- Підготовка / Порядок дій (2)
	18-1. Вправа В - Осцилограф (3)
	18-1. Вправа В - Осцилограф (4)

	18-2. Вправа C
	18-2. Вправа C - Пояснення (2)
	18-2. Вправа C- Підготовка / Порядок дій (3)
	18-2. Вправа C - Осцилограф (4)
	18-2. Вправа C - Осцилограф (5)

	18-3. Вправа D
	18-3. Вправа D - Осцилограф (2)
	18-3. Вправа D - Пояснення (3)
	18-3. Вправа D- Підготовка / Порядок дій (4)
	18-3. Вправа D - Осцилограф (5)
	18-3. Вправа D - Осцилограф (6)

	18-4. Вправа E
	18-4. Вправа E - Пояснення (2)
	18-4. Вправа E- Підготовка / Порядок дій (3)
	18-4. Вправа E - Осцилограф (4)
	18-4. Вправа E - Осцилограф (5)


	19. ПОРІВНЯННЯ
	Порівняти
	Вступ
	Робочий процес
	19-0. Вправа A
	19-0. Вправа A– Налаштування осцилографа (2)
	19-0. Вправа А - Осцилограф (3)
	19-0. Вправа A - Пояснення (4)
	19-0. Вправа A- Підготовка / Порядок дій (5)
	19-0. Вправа А - Осцилограф (6)
	19-0. Вправа А - Осцилограф (7)

	19-1. Вправа В
	19-1. Вправа В - Вихід кодера (2)
	19-1. Вправа В - Осцилограф (3)
	19-1. Вправа В - Пояснення (4)
	19-1. Вправа В- Підготовка / Порядок дій (5)
	19-1. Вправа В - Осцилограф (6)
	19-1. Вправа В - Осцилограф (7)
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