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Quick Guide

CP1x Servo

Denne quick guide er ment som supplement til de respektive manualer for CP1 PLCen og de
monterede servodrev. Guiden beskriver den basale opsaetning og indeholder kort guide til PLC
opseetningen og programmeringen.
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1. Opstart & Opseetning

1.1. Fortradning

Der tages udgangspunkt i en CP1L PLC med PNP udgange. Alt efter servodrevets type, er ben
numrene forskellige.

SmartStep 2 — R7D-BPOxH

| appendix 3.1 findes oversigten over servodrevets benforbindelser og farvekoder pa I/O kablet.
Nedenstaende er et eksempel for fortradning af to servodrev til en PLC. Hvis man benytter den
indbyggede homing med funktionsblokke, er der nogle indgange pa PLCen der er faste. De andre ind-
og udgange er valgfrie.

100.00 |22k 1 22 cw *7PZR00G

100.01 |—{ 2.9k | 24 ccw 100.00 - CW
ClockWise
103.XX H 2 Run Pulseudgang til servodrevet
e 100.01 - CCW
=8 N .
= THRNE W4 Tesel T CounterClockWise
= 100.04 M 4 ECRST E_ Pulseudgang til servodrevet
N e 7 umitn S
o . 10X.XX — Run
w g 8 LmitP Seetter moment pa servodrevet
10X. XX — Reset
0.XX 4 9 /Fault B Alarm reset
0.XX ¢ 10 InPos i<y 100.04 — ECRST
=
0.06 k 21 7 a Error Counter Clear

Bruges ved nogle homing
Origin 0.10 p— sekvenser

* %»' ovdc— 1-13-14- 23 - 25 Limit N
Negativ Limit Input
Limit P
100.02 |—{ 22k ] 22 cw R7PEBPOXHE positiy Limit nput
100.032 —{ 2.2k |—¥ 24 ccw

0.XX — /Fault
Alarmudgang
1020200 b
2 ¥ Normally Closed (bryde)
103020 M 3 Reset - 0.XX — InPos
100.05 M 4 ECRST 32 In Position _
o £ Udgang nar servodrevet er i
W—» 7 LimitN = position
%g—» 8 LimitPp 0.06 -7
) Z-Phase
0.2 L4 9 /Fault - Servomotorens Z fase. Bruges
=4 ved nogle homing sekvenser
0.XX M4
10 InPos H
0.07 |¢ 21 7 " 0.10 — Origin
Home fgler

Origin 0.11 (g oyac |1 13-14-23-25

Bemaerk; Servodrevets udgange er altid NPN. PLCens common klemmer forbindes til +24Vdc

AG/OEE-DK 3



Quick Guide

CP1x Servo

G5 — R88D-KTxx

| appendix 3.2 findes oversigten over servodrevets benforbindelser og farvekoder pa I/O kablet.
Nedenstaende er et eksempel for fortradning af to servodrev til en PLC. Hvis man benytter den
indbyggede homing med funktionsblokke, er der nogle indgange pa PLCen der er faste. De andre ind-
og udgange er valgfrie.

100.00
100.01

10220
102.20¢
100.04

CP1X (PNP)

0.2
02X
0.06

Origin 0.10

100.02
100.03

1020.20(

10X.XX
100.05

0.XX
0.2
0.07

Origin 0.11

F

F S

FS

‘_M 0 Vdc—

RBBD-KTxx

cw Servo 0

2 CCw

29
31 Reset
30 ECRST
8 LimitN
Limit P

Run

37 /Fault
39 InPos
19 7

4-6-7-25-36-38

e

Fi
bl

Fi
el

Fi
bl

‘_M 0 Vdc—

R33D-KTxx

1 cw Servo 1

2 CCw

29
31 Reset
30 ECRST
8 LimitN
Limit P

Run

37 [Fault
39 InPos
19 7

4-6-7-25-36-38

100.00 - CW

ClockWise

Pulseudgang til servodrevet
100.01 - CCW
CounterClockWise
Pulseudgang til servodrevet

10X.XX —Run
Seetter moment pa
servodrevet
10X.XX — Reset
Alarm reset

100.04 — ECRST
Error Counter Clear
Bruges ved nogle homing
sekvenser

Limit N

Negativ Limit Input
Limit P

Positiv Limit Input

0.XX — /Fault
Alarmudgang

Normally Closed (bryde)
0.XX —InPos

In Position

Udgang nar servodrevet er i
position

0.06 -Z

Z-Phase

Servomotorens Z fase.
Bruges ved nogle homing
sekvenser

0.10 — Origin
Home foler

Bemeerk; Servodrevets udgange er altid NPN. PLCens common klemmer forbindes til +24Vdc

I manualen for de respektive servodrev, findes eksempler pa fortrddning mod forskellige PLC typer.

1.2.

Elektronisk Gearing

Den elektroniske gearing bestemmer hvor mange pulser fra PLCen til servodrevet, der skal svare til en
omgang pa motoren.
SmartStep 2 — R7D-BPOxH: Pn4B = Antal pulser per omgang

G5 — R88D-KTxx : Pn008 = Antal pulser per omgang

Ex/

Gearing = 600

1 omgang = 600 pulser

6000 pulser i sekundet => 10 omgange i sekundet => 600 omdrejninger i minuttet
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1.3. Opseetning af homing metode

Under "Settings” i CX-Programmer softwaren, kan man definere den gnskede homing metode. Den
gnskede homing metode defineres separat for henholdsvis Pulse Output O (akse 1) og Pulse Output 1

(akse 2).

¢ PLC Settings - CP1L
File Options Help

Pulse Output 0 | Pulse Output 1 | Inverter Positioning 0 | Inverter Positioning 1 | Builtin Ethemet |

Base Settings

Proodmity Input Signal | MO ~ | Positioning Monitor Time 1000 = ms

Undefined Crigin Hold hd Search/Retum Initial Speed |0 _%I pps
Limit Input Signal Operation  |Search Only = Speed Curve Trapezium =

Limit Input Signal MO -

Define Origin Operation Settings Origin Retum

[+ |se define origin operation Speed

Search Direction CwW ~ | Search High Speed 600 = pps 0 o jpps
Detection Method | Methd 0 *| Search Provimity Speed 200 = pps Acceleration Ratio
Search Operation m Search Compensation 1-.-"aluem 0 —|
Operation Mode Mode 0 | Search Acceleration Ratio  |[200 i| Deceleration Ratio
Origin Input Signal Im Search Deceleration Ratio I@ 0 _I

N

)
N

CPIL-EEM  |Monitor

Note: Search High Speed > Search Proximity Speed > Search/Return Initial Speed

Detection Method

Bestemmer hvornar der skal kigges pa Z fasen (indgang 0.06) fra motoren, efter at have kart til Origin

fgleren (indgang 0.10).

0.10 |
U0

Metode O: Kar til og af Origin fgler og derefter til Z

l'.

fasen. 0.06 ! A
| oo LI LTI T

Der startes med Search High Speed mqltll Origin High speed for |
fgleren rammes. Derefter decelereres til Search origin search  { - SCeier

imi Acceleration
Pr9>§|m|§y Speedoog motoren stoppes efter at have nitial % ¢ Pl imity speed
Origin signalet gar lavt og Z fasen rammes. speed —

ccw 4

Start

Stop

0.10 1 | I
0

Metode 1: Kgr til Origin faler og derefter til Z fasen.

1
0.06 |_| . P
0 J-l Der startes med Search High Speed indtil Origin
High speed for foleren rammes. Derefter decelereres til Search
origin search  : Deceler- Proximity Speed og motoren stoppes efter at Z fasen
Acceleration ation rammes farste gang.
Initial Proximity speed
speed L Origin signalet behgaver ikke ga lavt igen.
CCwW cw
Start Stop
AG/OEE-DK
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Metode 2: Kar direkte til Z fasen, uden brug af Origin 0.06 ! f I
0

foler.
Proximity speed

Med hastigheden Search Proximity Speed, keres for origin search
indtil Z fasen rammes, uden brug af Origin fgler.

Acceleration

Hvis man eksempelvis gnsker at kare direkte til en '“i”f”d ~
faler, uden brug af Z fasen, kan man i stedet fortrade speed —
Origin fgleren direkte til indgang 0.06 pa PLCen. Start Stop

Homing p& moment
Hvis man benytter G5 servodrevet og har en analog indgang pa PLCen, er det muligt at definere Origin
pa et bestemt moment. Dette kan eksempelvis benyttes ved brug af et mekanisk endestop.

GS CP1W-ADB21
Symbol | Ho. e Til venstre ses fortrddningen af de analoge udgangssignaler fra G5
ga: é 2 e servodrevet (R88A-CMKO0O01S) til eksempelvis et CP1W-ADB21
GND 3 p—r analog indgangskort (passer pad CP1L-EL/EM typerne).

Standard opseaetningen i G5 servodrevet er: Outl = Aktuel hastighed og Out2 = Momentreference.
Dette kan skaleres og a&endres i parametrene; Pn416 — Pn421.

| PLC skal s& laves en sekvens der stopper drevet, pa et bestemt moment og derefter eksekverer en
SetPosition (se afsnit 2.1)

1.4. FlagiPLCen

Navn Pulse 0 Pulse 1 Format Beskrivelse

Aktuel Position A276 A278 DINT Den aktuelle position

Accel / Decel A280.00 A281.00 BOOL 1: Accelererer eller decellererer
Output Completed A280.03 A281.03 BOOL 1: Pulse Output Done

Output In-Progress A280.04 A281.04 BOOL 1: Pulse Output i gang
No-Origin A280.05 A281.05 BOOL 1: Ingen homing udfgrt
At-Origin A280.06 A281.06 BOOL 1: Aktuel position er 0

2.  PLC Programmering

Selve styringen af servodrevene, laves i CX-Programmer. Der er mulighed for at bruge feerdiglavede
funktionsblokke til de mest geengse funktioner, eller alternativt at bruge pulse funktioner.

2.1. Funktionsblokke

Der findes feerdiglavede funktionsblokke, beregnet til at styre et eller to servodrev. De kan findes i
mappen hvori CX-One er installeret. Typisk:

C:\Program Files\OMRON\CX-One\Lib\FBL\omronlib\PositionController\NC-CPU(CJ1MCPU2x)
Ved hver funktionsblok er vedlagt en guide til brugen heraf.

| falgende korte beskrivelse, tages udgangspunkt i typerne med Doublelnteger som talformat (findes
ogsa som REAL).

NCCPUO11 MoveAbsolute DINT
Motoren roterer en given afstand, med en given hastighed, ud fra dens absolutte position.

0 5000 10000 15000 20000
Aktuel position er 5000. Hvis man kgrer absolut 10000, vil man flytte sig 5000 pulser, til position 10000.
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NCCPUO21 MoveRelative DINT
Motoren roterer en given afstand, med en given hastighed, ud fra dens nuvaerende position.

Y
”
% Position
0 5000 10000 15000 20000

Aktuel position er 5000. Hvis man kgrer relativt 10000, vil man flytte sig 10000 pulser, til position 15000.

NCCPUO31 MoveVelocity DINT
Motoren accelererer og kgrer konstant hastighed. For at stoppe kgrslen, bruges _NCCPUO062_Stop
funktionsblokken.

NCCPU051 Home DINT
Udfgrer en homingsekvens i henhold til indstillingerne lavet under PLC setup (se afsnit 1.3)

NCCPU062 Stop DINT
Stopper den aktuelle kgrsel, med den angivne deceleration.

NCCPU205 ReadActualPosition DINT
Udlaeser den aktuelle position (samme som A276 / A278).

NCCPU611 SetPosition DINT
Angiver den aktuel position, til en gnsket position.

2.2. Pulse Instruktioner
Udover de feerdiglavede funktionsblokke er det muligt at bruge funktioner.

INI(880)

Kan bruges til at stoppe en aktuel karsel eller at angive den nuveerende position.

SPED(885)

Bruges til at angive en hastighed (uden ramper) i forbindelse med en PULS instruktion. Kan ogsa
bruges som JOG.

PULS(886)

Angiver et totalt antal pulser som skal kgres af servomotoren. Bruges sammen med SPED eller ACC.
Kan bruges som relativ eller absolut karsel.

PLS2(887)

Er en kombination af PULS og ACC instruktionerne. Kan bruges til relativ / absolut karsel, hvor bade
acceleration, deceleration, hastighed og position angives.

ACC(888
Samme som SPEED, dog kan acceleration og deceleration angives.

ORG(889)

Starter en Origin sggning, i henhold til indstillingerne lavet under PLC setup (se afsnit 1.3)
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3.  Appendix

3.1. Oversigt over CN1, R7D-BPOxH

Nedenstdende tegning viser standard opsaetning af de digitale ind- og udgange. Ved brug af /O kablet
med lgse ender, R7A-CPBO00xS, vises farvekoderne i nedenstadende oversigt til hgjre.

Fisies sowles sy iy g J.'.-'I.LM ) Mo, | Wira colar (mark color) Signal
pulse i o S }\\L 3 i N Gt i Orange (Red 1) +24VIN
A I 2 Crange {Black 1) RUN
Forwand <cow | 24 — ———| 10LINP , =
Sk i _*\ . [<_ o] Posiining 3 Gray (Red 1) RESET
HL{ —oow |25 22040 ok gigﬁ?tﬂ a Gray {Black 1) ECAST/VSELZ
— | #] BKIR 5 White (Red 1) GSELNVZERD
-l S ook B | White [Black 1) GESEL/VSELT
g B
1210 2ANDC  24WIM [ 4.7 K1 Sl T Yellow (Red 1) NOT
= e < 12/ A 2
- rlmur'tl:ommand E[} " r/ Warning Output B Yaliow (Black 1) POT
" LN 2 s Y ) Pink (Red 1) JALM
— T 47 W2
| 21| 7 10| Pink (Black 1) INP/TGON
Alarm Hesat Z-phase Qutput -
Input e ELQ ] { 14 "*N:Spm colector outpuf) 11 Orange {Red 2) BKIR
— ’ T = 12| Orange (Black 2) WARN
Deviation Counter i B ik ek b
tior Couns ¥ -
_Flesc-1 Irpurt EcAsTla = 14 Gray {Black 2) GMD
= 4.7 K1 15 White {Fed 2) +4
}Er‘:.i; Switch E[ 3 0" Encoder Aphase 16|  Whita (Black 2) -4
LN GSELLS —A Oufput 17| Yeliow (Black 2) -B
= 4.7 k1
—— +B 18 Yellow {Red 2) +B
Elactronic Gear Encodsr B-phess : >
Swich oy | i Mot 18| Pink (Red 2) Z
i 2
[ 171 20 Pink: {Black 2) -Z
Ry T +Z r "
Reversa Drive . Encoder Z-phass 21 Orange (Red 3) z
Prohibit Input v 7 I =Z Dulput 22 Gray (Red 3 +CW/+PULS/FA
4.7 K2 23 Gray (Biack 3) —-CWI-PULS/-FA
Forward Dri Ehell, 26 570 24| White (Red3) | ~CCWI=SIGNAFE
it n Fame g SR | PR
_-[--___ ~_POTI8 25 White {Black 3) —-COW-SIGN/-FB
— o6 | Orange (Black 3) FG

De digitale indgange (ben 2 - 8) kan fortrades enten som NPN eller PNP. Pulse indgangene pa ben 22
og 24 skal have en 2.2kQ modstand i serie (hvis der pulses med 24V). De digitale udgange (ben 9 —
13) er NPN udgange.
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3.2.  Oversigt over CN1, R88D-KTxx

+24VOW |1 22
Reverse pulse +CW |3

Nur | Wire/Mark Symbal
1 Crange/Red (1) | +24VCOW

= 11 LBKIR 2 [ Oranga/Black (1) | -24VOCW
- 4 2204
_____ BKIRCOM 3 | GayRad (1) ~CWi-PULBAFA
+24MCCW |2 22 B - 3 | GmyBack(l) | -CW-_PULS_FA
Forward putss <CCW ] 5 5 | WhiteRed (1) +COW+SIGN-FB
-cow6 220¢ S PEATTLL 5 | Whita/Black (1] [-COW-SIGHI—FB
————— JALM 7 | YellowRed (1) | +24VIN
Reverse pulse =CWLD | 44 3 ki) T3 ko P = =
38) ALMCOM nk/Hed (1) :
—CWLD g |PinkBlack(1) |Si2
Forward pulse+CCOWLD |48 3k 03 Tiag ko 1o iangaizl‘gd:? i igl_
3a| INPCOM 1 ranga/Black (2) 1=
~CCWLD ¢
12 | YelowBlack (1) | —
13 | Gray/Black (2) SENGND
12 AVIG ot W7 47w COM 74 | White/ed (2) | REFTREFTAVLIM
Toperation command 15 | White'Black (2] | AGNDA
- b —k 16 | YolowRed () | PCLTREEZ
i Yellow/Black (2), _
Vibration filter Eneoder |7 | PinkiBlack ) | ehND2
PUING. DESEL |26 Phase-A g PinkRed (2)  |NCL
| AT s
19 | Oranga/Rad (5)
k3ain switching E:wd@é 20 | Gray/Red (2) SEN
phase-
— GSEL 27 i 21 | Orangae/Bad (2) | +A
22 | Oranga/Black (3) [-A
Elactranic gaar E Encoder = I
lswitching GESEL |28 I phase-Z 23 | Gray/Hed (3] =L
[ = 17 ki 24 | Gray/Black (3) -z
e
c 5 25 | Owanga/Black (5) | ZC0OM
mor courter reset EE{L - it =
| ECRST|30 - 26 | White/Rad (3) Sk
1T 1 1004 20 | SEN S 27 | Pink/Black (3) Sl4
Ilarm reset E[\ d F_J|= |_J|]4.? ket 28 | WhitaBlack {3) SIS
=3 13
| RESET |31 il + 3 FENGND & 25 | YelowRed(3) |56
Arie 30 | Pink/Aed (3) sI7
ICONTROL mode E’* 42 | gaT 31 | YellowBlack (3) | Sle
FWIChing  TVSEL |22 | 32 |GayBlack ) |59
B 47 kD 43| BATGND
H T —x 33 | Orange/Red (4} | 3110
Pulse prohibition E[{ 10 ke 15| POL 34 | Whita/Rad {4) S02-
IPG |33
— TR <F [jes =3 lL:'—I 35 |WhitaBlack (4) | Soez-
; o TTLL
a i = 17 LAGND2 36 | YelowHed (4) | ALMCOM
EVarse drive
EE{ + 37 | YellowBlack (4) | /ALM

prohibition NOT |8

= 10K 18 | pCL
4.7 k2 T
1 Jg'\j.tiﬂ ket

Forward driva Er\
prohibition ; I~
i POT |3

38 | Pink/Aed (4) 203
j 32 | Pink/Black {4) 503+
FG 40 |GrayBed 4) | —
Frame ground

T Orange/Black (4] | —
42 | Gray'Bed (5) BAT
Pulseindgangene kan bruges direkte som 24V uden brug af 4z |GravBlack(s) | garanp
Modstande (klemme 1 og 2). Indgangene kan kobles som PNP
eller NPN. Udgangene er altid NPN. 44 | WhiteRed (5) | <CWLD

45 | Whita/Black (5) |-CWLD
46 | YellowBed (5] <COWLD
47 | YelowBlack (5) | -CCWLD
48 | Pink/Black (5) -8

40 | Pink/Red (5) ]
50 | — _
She | — FG
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4, Betingelser

Alle software eksempler, programforslag samt principdiagrammer kan og bgr ikke opfattes som direkte
implementérbare i endelige applikationer.

Hvis der eendres i standard menuer, samt praedefinerede opsaetninger, indestar Omron Electronics
A/S ikke for ansvar.

Der gares opmaerksom pa, at Omron Electronics A/S ikke kan holdes ansvarlig for eventuelle trykfejl
eller tab af data.

Visse programeksempler er udviklet til at bruge bestemte hukommelsesomrader. Dette medfarer, at
der skal tages backup af de hukommelsesomrader, som ikke ma ga tabt.

Ved brug af Omron Electronics A/S programeksempler i egne sourcekoder indestar Omron Electronics
A/S ikke for deres rigtighed.
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