BÀI 7: ĐIỀU KHIỂN SERVO MOTOR
Giới thiệu: 
Mục tiêu: 

· Đọc được catalog Servo Panasonic, Mitsubitshi.
· Đấu dây test chạy Jog để kiểm tra servo.
· Đấu dây phát xung điều khiển được servo.
Nội dung thực hành:
7.1 Chuẩn bị dụng cụ thiết bị:

· Driver + động cơ Servo Hybid, Panasonic, Mitsubitshi
· Đồng hồ V, A

7.2 Nội dung:
7.2.1 Servo Hybrid

A. Lý thuyết.

7.2.1.1 Hình ảnh
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Hình 1: Hình ảnh Động cơ và Driver Hybrid Servo
Switch 1 đến Switch 4 dùng để cấu hình số xung / vòng
7.2.1.2 Thông số kỹ thuật
[image: image2.png]Input Voltage 24~50VDC(36V Typical)
Output Current 4.5A 20KHz PWM
Pulse Frequency max 200K
Communication rate 57.6Kbps
Over current peak value 8A+10%
Protection Over voltage value 80V

The over position error range can be

set through the HISU
Overall Dimensions (mm) 111.5x75.5x34
Weight Approximate 300g
Environment | Avoid dust, oil fog and corrosive gases
Operating 70C MAX
Environment | Temperature
Sfivage 20°C~+65°C
Specifications | Temperature
Humidity 40~90%RH
Cooling Natural cooling or forced air cooling
method





7.2.1.3 Sơ đồ nối dây dùng PLC S71200, CPU 1212 DC/DC/DC để điều khiển Servo.
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Hình 2: Sơ đồ đấu dây Động cơ và Driver Hybrid Servo
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B. Thực hành
7.2.1.4 Bài thực hành: Điểu khiển Động cơ Hybrid Servo, có cấu trúc mỗi vòng/5mm, số xung/vòng 1600 pulse với yêu cầu sau: (Xem hình 3)
+ Nhấn nút Start/Stop: kích hoạt/dừng khối MC-Power (sẳn sàng cho việc điều khiển).

+ Điều khiển Servo chạy Jog thuận/nghịch.

+ Khi Servo chạy, setup trên PLC để giới hạn bảo vệ HardWare, tức là chạm hành trình bên trái thì dừng, chạm hành trình bên phải thì dừng.

+ Khi gọi HOME, Servo lập tức quay về ngay vị trí sensor mà ta đặt đó là vị trí HOME.
+ Điều khiển để Servo chạy theo vị trí tuyệt đối (Absolute Position) đặt trước: ví dụ chạy 1 vòng (5mm), 2 vòng (10mm)… với tốc độ từ thấp đến cao.
+ Điều khiển để Servo chạy theo vị trí tương đối (Relative Position) đặt trước: ví dụ chạy 1 vòng (5mm), 2 vòng (10mm)… với tốc độ từ thấp đến cao.
[image: image5.png]I | Mg
5657 5 606162

. ns 6616768 69.70 71 72 73 74 7976 77 75 79 50 81 52 83 84 85 86 57 58 990 91 92 93 94 95 9 9
(i
i




Hình 3: Phần cứng lắp động cơ servo khiển trục vitme.
Thực hiện:

- Bước 1: Đấu dây PLC và Driver theo sơ đồ ở mục 7.2.1.3
- Bước 2: Lập bảng địa chỉ vào ra.
	Stt
	Địa chỉ PLC
	Thiết bị ngoài
	Mô tả

	1
	I0.0
	Nút Start
	Kích hoạt khối MC-Power

	2
	I0.1
	Nút Stop
	Tắt khối MC-Power

	3
	I0.2
	Nút ON thuận
	Điều khiển Servo chạy Jog thuận

	4
	I0.3
	Nút ON nghịch
	Điều khiển Servo chạy Jog nghịch

	5
	I0.4
	Nút ON điều khiển gọi HOME
	Khi kích hoạt, servo quay về vị trí HOME tại sensor Home

	6
	I0.5
	HT Trái
	Khi Servo chạm HT Trái, Servo dừng

	7
	I0.6
	HT Phải
	Khi Servo chạm HT Phải, Servo dừng

	8
	I0.7
	Sensor VT Home
	Đặt Home cho servo

	9
	Q0.0
	Ngõ ra phát xung
	Phát xung PTO với tốc độ 100 KHz

	10
	Q0.1
	Ngõ ra điều hướng
	Quay nghịch

	11
	Q0.2
	Ngõ ra cho phép servo hoạt động
	Cho phép điều khiển servo


- Bước 3: Cấu hình Driver để Servo nhận 1600 pulse/vòng.
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Hình 4: Cấu hình 1600 pulse/vòng
- Bước 4: Cấu hình cho PLC S7 1200 để điều khiển servo.

(Lưu ý: PLC phải là loại có ngõ ra Trasistor để phát xung tốc độ cao (CPU DC/DC/DC)
+ Kích hoạt chức năng phát xung PTO tốc độ cao, xem hình 5
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Hình 5: Tick Enable this pulse generator

+ Chọn kiểu phát xung tốc độ cao PTO, chân A phát xung, chân B đảo chiều, xem hình 6
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Hình 6: Chọn loại tín hiệu PTO chân A phát xung, chân B đảo chiều

+ Chọn ngõ ra Q0.0 phát xung 100 KHz, Q0.1 đảo chiều, xem hình 7
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Hình 7: Chọn Q0.0 phát xung, Q0.1 đảo chiều

+ Vào Technology object/Add new object/TO_Possitioning Asixs và đặt tên: Bai tap 1_Servo Pana, nhấn Ok để lưu. Xem hình 8
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Hình 8: Đặt tên cho khối điều khiển Servo

+ Vào Bai tap 1_Servo pana/General để cấu hình loại phát xung và đơn vị đo lường là mm, xem hình 9.
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Hình 9: Cấu hình loại phát PTO và đơn vị đo là pulse.

+ Vào Bai tap 1_Servo pana/Driver để chọn xung pulse 1, xem hình 10
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Hình 10: Chon kênh phát xung là Pulse 1 

+ Vào Bai tap 1_Servo pana/Mechenic để chọn phát 1600 xung/vòng, xem hình 11
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Hình 11: Chọn phát 1600 xung/vòng, mỗi vòng di chuyển 5mm
+ Vào Bai tap 1_Servo pana/Mechenic/tick chọn Enable HW và Enable SW (giới hạn cứng và giới hạn mềm) để chọn chức năng giới hạn trái/phải. Ta chọn High level để cấp tín hiệu mức cao vào chân I0.5/ I0.6, nếu chọn Low level thì cấp tín hiệu mức thấp vào I0.5/ I0.6. Xem hình 12
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Hình 12: Chọn chức năng giới hạn

+ Vào Bai tap 1_Servo pana/Dynamics/General để cấu hình vận tốc max, vận tốc khởi động và dừng, chọn thời gian tăng tốc/giảm tốc cho các tải ứng dụng khác nhau. Xem hình 13
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Hình 13: Cấu hình vận tốc và thời gian tăng tốc/giảm tốc

- Bước 5: Lập trình.

+ Lập trình: vào Program block/Main (OB1)/Technology/Motion control để lấy các khối hàm điều khiển Servo. Xem hình 14.
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Hình 14: Vào cửa sổ soạn thảo để lập trình Servo
+ Chương trình điều khiển servo như sau:
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Hình 15: Chương trình điều khiển Servo
+ Quy trình vận hành và giải thích chương trình:
a. Network 1: Lệnh chạy/ dừng (xem hình 16).
+ Nhấn nút Start (địa chỉ I0.0): biến nhớ M0.0 có điện, tiếp điểm M0.0 đóng lại, đồng thời cấp điện cho phép khối MC-Power ở Network 3, để sẳn sàng điều khiển servo.
+ Nhấn nút Stop (địa chỉ I0.1): biến nhớ M0.0 mất điện, tiếp điểm M0.0 nhả ra, khối MC-Power ở Network 3 không được kích hoạt, động cơ servo không điều khiển được, hoặc đang trong quá trình vận hành, khi muốn dừng, ta nhấn nút Stop này thì servo dừng.
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Hình 16: Khởi động và dừng khối MC-Power
b. Network 2: Lệnh nút nhấn ngoài
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Hình 17: Nút nhấn điều khiển chạy Jog và gọi Home
+ Nhấn nút Jog thuận (I0.2): biến M0.1 có điện, tiếp điểm M0.1 đóng lại, lệnh Jog Forward ở khối MC-Move Jog (Network 4) được kích hoạt, servo chạy thuận.
+ Nhấn nút Jog nghịch (I0.3): biến M0.2 có điện, tiếp điểm M0.2 đóng lại, lệnh Jog Backward ở khối MC-Move Jog (Network 4) được kích hoạt, servo chạy nghịch.

+ Nhấn nút gọi Home (I0.4): biến M0.3 có điện, tiếp điểm M0.3 đóng lại, lệnh Execute ở khối MC-Home (Network 5) được kích hoạt, servo được gọi về Home.

c. Network 3: Khối tạo nguồn điều khiển Servo
+ Lệnh axis phải được gán với tên đã tạo trong mục Technology Object. ‘Baitap1-servo pana’

+ Lệnh Enable phải được kích hoạt lên 1, thì khối MC_Power mới sẵn sàng để điều khiển servo. Các lệnh khác để mặc định.
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Hình 18: Khối khởi tạo MC_Power để điều khiển servo
d. Network 4: Điều khiển Jog
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Hình 19: Khối điều khiển chạy Jog MC_MoveJog

+ Lệnh JogForward được kích hoạt, điều khiển servo chạy thuận với vận tốc được Set thông qua vùng dữ liệu MD50. Lưu ý: tốc độ set tại MD50 < Max Velocity. 
Ví dụ: ta đã Set vận tốc tối đa là 20 mm/s, thì trong vùng nhớ MD50 cho phép điều khiển vận tốc từ 0-20 mm/s.
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Hình 20: Set và vận hành servo tương ứng với Maximum Velocity

Giải thích vận tốc gốc (pulse/s) và chuyển đổi về mm/s:
- Cấu hình đơn vị vận tốc là: pulse/s.

- Cấu hình vận tốc max: 6400 pulse/s.
- Cấu hình 1600 pulse cho mỗi vòng quay của servo, trục vitme di chuyển được 5mm. Nghĩa là: 1600 pulse/s = 5mm, ta set Maximum velocity = 6400 pulse/s = = 4.1600 pulse/s = 4.5 mm/s = 20 mm/s.
+ Lệnh JogBackward được kích hoạt, điều khiển servo chạy nghịch với vận tốc được Set thông qua vùng dữ liệu MD50.
e. Network 5: Điều khiển Home
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Hình 21: Khối điều khiển chạy Jog MC_MoveJog

+ Khi có tính hiệu về home (I0.4) vào lệnh Execute, Servo sẽ quay về điểm Home, điểm Home ở đây được chọn tại vị trí đặt Sensor từ (I0.7), nghĩa là Servo sẽ dừng tại vị trí đặt sensor từ. Vị trí Home được tính là 0mm, đây là căn cứ quan trọng để điều khiển vị trí tuyệt đối.
f. Network 6: Điều khiển tốc độ
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Hình 22: Khối điều khiển chạy tốc độ MC_MoveVelocity

+ Khi có tính hiệu chạy tốc độ (M0.4) vào lệnh Execute, Servo sẽ quay với vận tốc được set trong vùng nhớ MD200 và tốc độ được điều khiển này <= Max Velocity.
g. Network 7: Điều khiển vị trí tuyệt đối
- Vị trí tuyệt đối là vị trí tính từ vị trí Home.
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Hình 23: Khối điều khiển chạy vị trí tuyệt đối MC_MoveAbsolute

+ Khi có tính hiệu điều khiển vị trí tuyệt đối (M0.5) vào lệnh Execute, Servo sẽ chạy đến vị trí được set trong vùng nhớ MD300 với tốc độ set tại MD400 <= Max Velocity. Trước khi điều khiển vị trí tuyệt đối, ta phải đưa Servo về Home.
Ví dụ 1: Điều khiển servo chạy 30mm tính từ vị trí Home với vận tốc = vận tốc max là 20 mm/s.

Giải:

- Đưa Servo về vị trí Home.
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Hình 24: Vị trí Home có giá trị = 80 mm trên thước đo.

(Servo hiểu đây là vị trí = 0 mm)

- Set thông số chương trình như sau:
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Hình 25: Set thông số điều khiển vị trí tuyệt đối
- Điều khiển servo chạy 30 mm, tức là cách vị trí Home theo hướng tăng thêm 30 mm, vậy vị trí cần đến là 83 mm, và ta cần hiểu thêm rằng, servo phải quay 6 vòng x 5mm = 30 mm. 

- Sau khi bật tín hiệu M0.5 lên 1, nghĩa là chân Execute có điện (nhận xung cạnh lên) vị trí servo đến như sau:
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Hình 26: Vị trí servo cách vị trí Home 1 (80mm) khoảng là (83mm), nghĩa là di chuyển 1 khoảng 30 mm.

h. Network 8: Điều khiển vị trí tương đối
- Vị trí tương đối là vị trí tính từ vị trí của servo hiện tại.
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Hình 27: Khối điều khiển chạy vị trí tương đối MC_MoveRelative
Ví dụ 2: Điều khiển servo chạy 20mm tính từ vị trí hiện tại = 83mm (Hình 26) ở ví dụ 1 trước đó với vận tốc = 10 mm/s.

Giải:

- Set thông số chương trình như sau:
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Hình 28: Set thông số điều khiển vị trí tương đối

- Điều khiển servo chạy tương đối 20 mm, tức là cách vị trí hiện tại theo hướng tăng thêm 20 mm, vậy vị trí cần đến là 85 mm, và ta cần hiểu thêm rằng, servo phải quay 4 vòng x 5mm = 20 mm. 

- Sau khi bật tín hiệu M0.6 lên 1, nghĩa là chân Execute có điện (nhận xung cạnh lên) vị trí servo đến như sau:
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Hình 29: Vị trí servo cách vị trí hiện tại (83mm) khoảng là (85mm), nghĩa là di chuyển 1 khoảng 20 mm.

i. Network 9: Khối Reset

- Nhiệm vụ reset lại trình điều khiển khi servo gặp giới hạn hành trình, lỗi…
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Hình 30: Khối Reset
7.2.2 Servo Panasonic
A. Lý thuyết.
7.2.2.1. Hình ảnh
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Hình 15: Servo Panasonic
7.2.2.2. Đọc thông số Servo MSDA043A1A
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Hình 16: Thông số động cơ Servo Panasonic

7.2.2.3. Cấu trúc Driver, động cơ và sơ đồ đấu dây
a.Cấu trúc Driver và động cơ
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Hình 17: Cấu trúc Driver và động cơ Servo Panasonic

d.Sơ đồ đấu dây mạch động lực.
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Hình 18: Sơ đồ đấu dây mạch động lực cho ĐC servo 3 pha và servo 1 pha

Chú ý: Đấu đúng màu Motor vào cổng Driver, cụ thể: Red-U; White-V; Black-W

e.Sơ đồ đấu dây cổng điều khiển CN I/F
e.1.Sơ đồ ra dây cổng encorder và cổng điều khiển CN I/F
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Hình 19: Sơ đồ chân cổng điều khiển CN I/F.
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Hình 20: Sơ đồ đấu dây encorder và cáp nối (jack)
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Hình 21: Sơ đồ chân encorder.

e.2.Sơ đồ tổng thể cổng điều khiển CN I/F điều khiển vị trí.
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Hình 21: Sơ đồ nối dây điều khiển Vị trí

e.3.Sơ đồ tổng thể cổng điều khiển CN I/F điều khiển tốc độ.
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Hình 22: Sơ đồ nối dây điều khiển Tốc độ

e.4.Sơ đồ tổng thể cổng điều khiển CN I/F điều khiển Moment.
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Hình 23: Sơ đồ nối dây điều khiển Moment

B. Thực hành.
7.2.2.4. Thực hành điều khiển ĐC Servo.

-Bước 1: Đấu dây mạch động lực như hình 18, chú ý không nối tải khi ĐC servo chạy Jog.
-Bước 2: Set thông số theo sơ đồ hình 24.
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Hình 24: Sơ đồ Set thông số điều khiển Jog ĐC Servo

Thông số Pr57 dùng để set tốc độ cho Servo chạy Jog, từ 0-500 v/phút.

	Stt
	Thông số Pr
	Giá trị
	Mô tả

	1
	Pr57
	Chọn từ 0-500
	Điều khiển tốc độ từ 0-500 v/p


-Bước 3: Sơ đồ nối dây PLC và Servo

+ Sơ đồ mạch động lực nối như hình 4.
+ Sơ đồ mạch điều khiển, xem hình 10

+ Set thông số liên quan để vận hành.

	Stt
	Thông số Pr
	Giá trị
	Mô tả

	1
	Pr02
	3
	Điều khiển vị trí và tốc độ

	2
	Pr42
	1
	Chân Q0.0 phát xung.

Chân Q0.1 xác định chiều quay.
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Hình 25: Sơ đồ nối dây PLC và chân tín hiệu điều khiển ở cổng CN I/F

-Bước 3: Lập trình PLC để điều khiển.
+ Lập trình và lập bảng địa chỉ tương tự như Servo Hybrid.
7.2.3 Servo Mitsubitshi

A. Lý thuyết.
7.2.3.1. Hình ảnh
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Hình 1: Hình ảnh Driver và động cơ servo Mitsubitshi
7.2.3.2. Sơ đồ mạch động lực
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Hình 2: Sơ đồ nối dây mạch động lực

7.2.3.3. Sơ đồ chân Encoder CN2 và cổng điều khiển CN1
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Hình 3: Sơ đồ nối dây mạch động lực
7.2.3.3. Sơ đồ mạch điều khiển

a. Vị trí (Position)
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Hình 4: Sơ đồ nối dây mạch điều khiển
b. Vận tốc (Velocity)
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Hình 5: Sơ đồ nối dây mạch động lực
c. Moment (Torque)
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Hình 6: Sơ đồ nối dây mạch động lực

Điều khiển moment là điều khiển tạo ra 1 lực không đổi ở cốt ĐC servo. Dùng nguồn 0-10V để điều khiển lực, tương ứng từ 0-100% moment.
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Set PA13=0001

B. Thực hành.

I. Thực hành điều khiển Jog Servo Mitsubitshi.

1. Điều khiển chạy Jog trên Bàn phím Servo.

- Bước 1: 

+ Đấu dây để hở chân SON (chân 15), Nhấn nhả phím Mode cho đến khi xuất hiện: do – on.

- Bước 2: 

+ Nhấn phím Up màn hình xuất hiện: resri.

- Bước 3: 

+ Nhấn phím Set 3s, màn hình xuất hiện: d-01.

- Bước 4: 

+ Nhấn phím Up/Down để điều khiển test Jog chạy thuận nghịch.

- Bước 5: 

+ Để xem tốc độ vòng/p, Nhấn phím Mode, màn hình xuất hiện: r, nhấn phím Set để màn hình xuất hiện 0.0 ( 0 vòng/p). Nhấn Up/Down và quan sát tốc độ.
2. Điều khiển Servo Mr-J3 từ phần mềm Mr-Configurator 2.
-Bước 1: Cấu hình thông số
+ Cài đặt phần mềm MR-configuration 2/Project/New/đặt tên là MR-J3-A/Parameter/List display/Basic/ hiện bảng thông số PA01 đến PA19 (xem hình 7), ta lần lượt cấu hình như sau: (Xem Manual mục 5.1.3)
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Hình 7: Bảng cấu hình thông số cơ bản trên phần mềm MR-configuration 2

+ Thông số PA01: lựa chọn chế độ vận hành, tùy theo yêu cầu điều khiển, ta chọn từ 0-5. Ở đây ta điều khiển vị trí và tốc độ nên chọn PA01=1. Trên phần mềm, tại trục Axis1, ta nhập 0001 
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Hình 8: Thông số PA01

+ Thông số PA02: lựa chọn mã hiệu Driver phù hợp. Driver sử dụng là MR-J3-40A, nên ta chọn PA02 = 00
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Hình 9: Thông số PA02

+ Thông số PA05: 
Trường hợp 1: Chọn PA05 khác 0, set số xung ngõ vào từ 1000 đến 50.000 pulse để servo quay được 1 vòng. Chú ý, set số xung xong ta phải tắt nguồn Driver và mở lại. Hình 11, set số xung vào là 2000 xung, servo quay 1 vòng. 
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Hình 10: Thông số PA05
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Hình 11: Bảng cấu hình thông số trên phần mềm Mr Config 2

Trường hợp 2: Chọn PA05=0, bộ truyền động hộp số điện tử được kích hoạt. Thông số PA06 (CMX), PA07 (CDV) có hiệu lực. Hình 12.
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Hình 12: Sơ đồ nhận xung từ thông số PA05

Giải thích tại sao dùng hộp số điện tử: trong quá trình điều khiển Servo, ta dùng PLC để điều khiển mà PLC thì phát xung có giới hạn, cụ thể:
+ PLC S71200, có 2 cổng Q0.0 và Q0.1 phát xung tối đa là 100Khz. Các cổng ngõ ra khác 30KHz.

+ Tần số phát xung ngõ ra Q0.0, Q0.1 là f = 1/T (số chu kỳ/giây) = 100.000 xung/giây.
+ Động cơ servo có tốc độ tối đa 3000 vòng/phút (v/p) = 3000 vòng/60.giây = 50 vòng/giây (v/s).

+ Độ phân giải của encoder là 18 bít,  2^18 = 262.144. Tức là cấp 262.144 xung động cơ sẽ quay được một vòng.
+ Muốn động cơ quay 50 v/s thì cấp xung 50 x 262.144 = 13.107.200 xung/giây. Vượt quá khả năng cấp của PLC là 100.000 xung/giây. Giải pháp là sử dụng hộp số điện tử.
-Bước 2: Thực hành điều khiển Jog trên MR Config 2.

+ Chọn chế độ Test Jog: Vào Test Mode/Jog Mode.
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Hình 13: Vào chế độ điều khiển Jog

+ Hộp thoại Jog Mode xuất hiện: Ta chọn tốc độ Motor v/min, chọn từ 1 đến 6900 v/min, thời gian tăng giảm tốc từ 0-50000 ms. Sau đó nhấn giữ CCW/CW để điều khiển servo chạy thuận nghịch.
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Hình 14: Hộp thoại điều khiển Servo chạy Jog

-Bước 3: Thực hành điều khiển vị trí (Position) trên MR Config 2.

+ Chọn chế độ Test Jog: Vào Test Mode/Positioning Mode.
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Hình 15: Vào chế độ điều khiển Position

+ Hộp thoại Positioning Mode xuất hiện Hình 16. 
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Hình 16: Hộp thoại điều khiển Position

+ Chọn tốc độ Motor: 1000 v/min (chọn tốc độ từ 1-6900 v/min)

+ Chọn số xung/vòng ở PA05 = 1000 xung/vòng. Hình 17
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Hình 17: Set PA05=1000 xung/vòng

+ Chọn vị trí mà Motor cần đến vào ô Move Distance (đơn vị là xung):…ở đây ta chọn 500 xung. 

+ Chọn đơn vị xung cho khoảng cách di chuyển: Comand pulse unit.
+ Nhấn nhả nút CCW, motor di chuyển nữa vòng. Giải thích: PA05=1000 xung thì motor quay 1 vòng, nhưng ta chọn có 500 xung, nên motor quay nữa vòng. Nếu ta nhập 10000 thì motor quay 10 vòng. Hình 18
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Hình 18: Set khoảng cách di chuyển là 10 vòng
+ Nếu chọn đơn vị xung cho khoảng cách di chuyển: Encoder pulse unit. Khi nhập 262144 (18 bít = 2^18 = 262144 xung) sau khi nhấn nút CCW thì motor quay 1 vòng. Hình 19
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Hình 19: Set nhận xung encoder
B. Thực hành.

7.2.3.5. Thực hành điều khiển Jog Servo Invt.

a. Tổng quan - overview.

- Driver có mã hiệu: D180-S1R8SG0, Iđm = 1.8A
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[image: image82.png]Input Output
Model Rated Rated Frame
Voltage (V) Power (kW) size
current (A) current (A)
DA180-S1R3 1PH 220 0.9 0.1 13 A
DA180-S1R8 1PH 220 1.8 0.2 1.8 A
DA180-S2R8 1PH 220 3.6 0.4 2.8 A
DA180-S4R5 1PH 220 6.8 0.75 4.5 B
DA180-S5R0 1PH 220 9.1 1.0 5 B





- Nhãn động cơ:
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-Ý nghĩa Model: SV-ML06-0R2G-2-SA0-1000 (Loại không có thắng từ)
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-Sơ đồ đấu dây mạch chính:
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-Mô tả chức năng các chân cổng CN1:
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-Cấp nguồn cho cổng CN1:
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-Giải thích các chân cổng CN1:
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-Sơ đồ đấu dây mạch điều khiển (CN1) ở chế độ điều khiển vị trí:
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-Sơ đồ đấu dây mạch điều khiển (CN1) ở chế độ điều khiển tốc độ:
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-Sơ đồ đấu dây mạch điều khiển (CN1) ở chế độ điều khiển moment:
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-Sơ đồ đấu dây chân khởi động Servo SON (DI1): ta đấu dạng Active low
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-Sơ đồ đấu dây mạch ngõ vào xung cho cổng điều khiển:

+ Cách 1: Kết nối theo kiểu vi sai
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+ Điện áp cấp cho tín hiệu ngõ vào xung vi sai là 5v, tần số max 4MHz

+ Phương pháp truyền tín hiệu này có khả năng chống nhiễu tốt.

+ Dùng UNO hoặc board Mach 3 để điều khiển.

+ Cách 2: Kết nối theo kiểu mạch vòng hở NPN, kiểu đấu này không cần điện trở hạn dòng khi PLC xuất xung âm. (Bộ điều khiển là PLC loại ngõ ra NPN: PLC Mitsubitshi, Omron)
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+ Cách 3: Kết nối theo kiểu mạch vòng hở PNP, kiểu đấu này cũng không cần điện trở hạn dòng khi PLC xuất xung dương. (Bộ điều khiển là PLC loại ngõ ra PNP, PLC S7-1200)
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+ Cách 4: Kết nối theo kiểu mạch vòng hở NPN, kiểu đấu này cần điện trở hạn dòng khi PLC xuất xung âm. (Bộ điều khiển là PLC loại ngõ ra PNP, PLC Mitsubitshi)
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+ Cách 5: Kết nối theo kiểu mạch vòng hở PNP, kiểu đấu này cần điện trở hạn dòng khi PLC xuất xung dương. (Bộ điều khiển là PLC loại ngõ ra PNP, PLC S7-1200). Tần số xung vào max cho cách 4,5 là 200KHz, điện trở hạn dòng bảo vệ driver được tính theo công thức: (Cách 5 được áp dụng cho Servo Panasonic A4.)
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b. Điều khiển vị trí:

b.1 Sơ đồ nối dây và thông số liên quan.
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b.2 Các bước điều khiển.

- Nối dây theo sơ đồ.

- Set P0.03 = 0: chọn chế độ điều khiển vị trí.

- Set P0.22 = 2000 xung/vòng thì motor chạy max 50 vòng/s. Nếu ta set 1000 xung/vòng thì motor chạy max 25 vòng/s.
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- Set P0.23 = 0, 1 chân phát xung, 1 chân điều hướng. Khi cấu hình cho PLC phát xung, ta chọn tương tự. (Ví dụ bên dưới, trong phần signal type, ta chọn PTO (pulse A and direction B)).
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- Set P0.24 = 0, nếu thực tế vận hành, ta cần đổi chiều thì set P0.24=1
PHỤ LỤC THAM KHẢO PLC
Cụ thể chân phát xung của dòng PLC Mitsubitshi: Ngõ ra của PLC Mitsubitshi có cấu tạo transistor ngược NPN, chân E nối với chân COM và cực âm của nguồn, một đầu tải R1 nối cực dương nguồn, một đầu còn lại của tải nối với ngõ ra của PLC. Khi ngõ ra PLC được kích hoạt, ngõ ra Y0-COM nối lại, tải R1 có điện, vậy PLC xuất xung âm.
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Cụ thể chân phát xung của dòng PLC Siemen: Ngõ ra của PLC Siemen S7 1200 có cấu tạo transistor thuận PNP, chân E nối với chân ngõ ra Q0.0 và cực dương của nguồn nối chân E, một đầu tải Load1 nối cực âm nguồn, một đầu còn lại của tải nối với ngõ ra của PLC. Khi PLC xuất xung, làm cho Load1 có điện, vậy PLC xuất xung dương.
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PHƯƠNG PHÁP DOWNLOAD TIAPORTAL KHI DÙNG TIA V16 (VERSION 4.4) DOWNLOAD QUA PLC ĐÃ ĐƯỢC TIA V17 (VERSION 4.5) LOAD TRƯỚC.
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PHỤ LỤC THAM KHẢO KẾT NỐI PLC VÀ HMI
I. Cấu hình.

- Tại dòng lệnh Window, gõ cmd, enter để mở cửa sổ Command Prompt.
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- Xuất hiện cửa sổ Command Prompt, ta gõ: ipconfig.
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- Quan sát xem lớp mạng của Router wifi hoặc internet là bao nhiêu để cấu hình cho PLC và HMI giống nhau, cụ thể hình bên dưới có lớp mạng Ip4 là 200.
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- Cấu hình cho PLC có lớp mạng là 200.
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- Cấu hình trên phần mềm PIStudio để giao tiếp PLC và HMI như sau: 

+ Vào Communication, chọn Setting và chọn lớp mạng truyền thông với PLC là 200.
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+ Vào Project Setting, chọn Setting và chọn Ip là 200, Gateway là 192.168.200.41. (Chú ý, ta chọn 41 để trùng với địa chỉ Gate way ta đã Ping (ipconfig) ở trên.
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+ Trên HMI, ta nhấn giữ góc trên bên phải cho đến khi xuất hiện hộp thoại, chọn network, và cấu hình IP, Gate way có lớp mạng 200 như hình bên dưới:
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+ Bấm Restate, OK để hoàn tất quá trình setup.
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THAM KHẢO CANH TAY 3 TRỤC
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Chương trình con FB3: GotoXYZ (di chuyển 3 trục)
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Chương trình chính:

Nét 1:
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Nét 2:
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Net 3:
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HỘP SỐ ĐIỆN TỬ SERVO INVT
+ Chọn thông số P0.22 = 0
+ Công thức tính:
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+ Khai báo trên PLC: 2000 xung/vòng.

+ Encoder của ĐC là 17 bít, 2^17 = 131.072 xung. 

+ Chọn P0.25 = 131.072

+ Chọn P0.26 = 2000.

Vậy: 2000 x 131072/2000 = 131072 xung, lúc này động cơ quay 01 vòng

Trang 54

