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OomRrRON Positioneren Met CP1-L

Mededeling

OMRON apparatuur wordt gefabriceerd voor gebruik volgens de juiste procedures door een gekwalificeerde
gebruiker en alleen voor de doeleinden die in deze handleiding worden beschreven.

De volgende conventies worden gebruikt om voorzorgsmaatregelen te tonen en te classificeren. Schenk altijd
aandacht aan de informatie die getoond wordt. Het geen aandacht schenken aan of negeren van deze
waarschuwingen kan leiden tot het gewond raken van mensen of schade aan het product.

Gevaar Geeft informatie aan die, wanneer er geen acht op wordt geslagen, zeer waarschijnlijk
zal leiden tot ernstige verwonding of verlies van leven.

Waarschuwing Geeft informatie aan die, wanneer er geen acht op wordt geslagen, mogelijk kan leiden
tot ernstige verwonding of verlies van leven en zeker schade aan het product zal
toebrengen.

Voorzichtig  Geeft informatie aan die, wanneer er geen acht op wordt geslagen, mogelijk kan leiden
tot relatief ernstige verwonding of letsel, schade aan het product of verkeerde werking
van het product.

OMRON product verwijzingen

Namen van OMRON producten beginnen met een hoofdletter in deze handleiding.

Het woord unit wordt gebruikt om een OMRON product aan te duiden, onafhankelijk van het feit of het woord
unit in de naam van het product voorkomt.

Gebruikte afkortingen en termen zijn verklaard in de appendix.

Visuele hulpmiddelen

Kantlijn

De volgende koppen verschijnen in de linkerkolom van de handleiding om u verschillende soorten informatie
snel te laten vinden.

Opmerking Geeft informatie weer die in het bijzonder praktisch is voor efficiént en handig gebruik
van het product.

1,2,3... 1. Geeft diverse soorten lijsten weer zoals procedures, controlelijsten etc.
Noot Geeft een noot weer. Wordt vaak gebruikt in combinatie met tabellen.

In de kantlijn van de tekst is vaak weergegeven waar een alinea over gaat. U kan deze
teksten in de kantlijn gebruiken om snel binnen een hoofdstuk te zoeken naar een
onderwerp.

Vet gedrukte woorden refereren naar commando’s in menu’s van programma’s. Het
gedeelte voor de verticale streep refereert naar het menu, het gedeelte erachter naar
de naam van de optie uit het menu (bijvoorbeeld File|Open).

Cursief afgebeelde woorden worden gebruikt voor de namen van optieszoals check
boxes en knoppen in dialogen (bijvoorbeeld Save Program).

Toetsenbord combinaties worden vetgedrukt aangegeven met de toetsen die
tegelijkertijd ingedrukt moeten worden (bijvoorbeeld Shift+F6).
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Introductie OMmRON

Voor wat betreft deze handleiding

De CP1L serie PLC’s van Omron heeft unieke functionaliteit aan boord die het gemakkelijk maakt om met
een Omron frequentieregelaar te kunnen positioneren.

Deze handleiding is een simpele beschrijving van deze positioneer functionaliteit.

Voorzichtig Lees deze handleiding nauwkeurig en wees er zeker van dat u de hierin weergegeven
informatie goed begrijpt voor u begint met het installeren en gebruik van deze regeling.

Uitgebreide informatie over deze CPU’s en het programmeren daarvan kunt
staat beschreven in de volgende manuals:

W471 CP1L “ Programming manual”

Deze handleiding bevat informatie over configuratie, installatie, bedraden, 1/0
localisering, pulse/counter functie’s en uitbreidingen in detail.

Ook word behandeld errors , probleemoplossing en onderhoud.

W451 CP1H CP1L “ Programming_manual”
Deze manual omvat een complete omschrijving van alle in de CP1L beschikbare
instructies.

WO7E CP1L “Getting started manual”
Deze manual introduceert de CP1L en bevat informatie over aansluiten,
bedraden, programmeren met CX-Programmer.

Aan deze handleiding en dit produkt is de grootst mogelijke zorg besteed. Mochten er ondanks deze zorg nog
onjuistheden of onduidelijkheden vermeld zijn of fouten in het produkt zitten, dan stellen wij ons uitdrukkelijk niet
aansprakelijk voor eventuele gevolgen hiervan. Voor suggesties ter verbetering houden wij ons aanbevolen.
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1 Introductie

In dit hoofdstuk zal worden uitgelegd wat positioneren precies is en hoe de combinatie
van de Omron CP1L en de frequentieregelaar hiermee omgaat.

1.1 Wat is positioneren

Van positioneren wordt gesproken als een besturing een aandrijving zo bestuurd dat er
altijd een vaste afstand wordt afgelegd. Deze vaste afstand is opgedeeld in pulsen die
in de besturing vaak weer worden omgerekend naar bijvoorbeeld millimeters. Om te
controleren of de aandrijving ook exact de gewenste afstand heeft afgelegd is er
terugkoppeling nodig van de aandrijving. Deze terugkoppeling wordt vaak verzorgd
door een encoder. Een encoder heeft een vast aantal pulsen per omwenteling, deze
pulsen worden door de besturing ingelezen en vergeleken met de gewenste afstand of
het gewenste aantal pulsen. Als er nu een verschil wordt geconstateerd tussen het
gewenst aantal pulsen en het aantal afgelegde pulsen dan zal de besturing de
aandrijving zo aansturen dat het verschil nul wordt. Tijdens het uitsturen wordt ook het
verschil gemeten tussen uitgestuurde pulsen en teruggemeten pulsen zodat een
afwijking in snelheid gemeten kan worden. Dit verschil tussen pulsen wordt
bijgehouden in de errorcounter. Loopt het aantal pulsen in de errorcounter op dan zal
de snelheid van de aandijving worden aangepast om dit verschil weg te regelen.

Pawar
Multi-step or ?,Léﬁ,lgnc,
speed N
comrmands | ;
- Inwverter Ind uctive mator
FLC A _/'l
Spesd change judgments f ; Encoder
Feedback pulses
Jut
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1.2 Het regelprincipe bij de CP1L

De CP1L PLC heeft twee ingebouwde positioneer regelingen aan boord. De positie
wordt opgegeven middels instructies in de PLC. De positioneer instructie geeft zijn
pulsen aan de errorcounter. Vervolgens wordt de snelheid naar de regelaar
uitgestuurd middels modbus communicatie of via analoge signalen. Voor het uitsturen
van analoge signalen dient er een analoge utibreidingskaart geplaatst te worden. Voor
het besturen van de regelaar via modbus is er een seriele optiekaart nodig. De pulsen
worden teruggekoppeld door een encoder die is aangesloten op de puls ingangen van
de PLC. Afhankelijk van de gebruikte signaaltechniek (NPN of PNP) dient er een
overeenkomstige encoder geselecteerd te worden. Line driver- of vijf volt encoders
worden niet ondersteund. Maximaal kunnen er twee regelaars en twee encoders
aangesloten worden op de CP1L PLC.

Laddar program

| | FLSZ insinuclong Irvertar

%,
L

Fosltianirg fr RS-485 or anakog cutput =
Irsiuction m l

Speead command

I¥ -\.;-‘ ﬁ":-i'

|gEmo

W iz
N

v

Fesdback pulsss

- ‘

Encoder Motor

Opmerkingen Omron beveelt aan om gebruik te maken van modbus communicatie als

aanstuurmethode. Aansturing via modbus verloopt sneller dan analoog en kost verder
geen uitgangen. Verder houdt u extra ruimte voor uitbreidingsunits door geen gebruik
te maken van de Analoge uitbreidingsunit. De voorbeelden in deze handleiding gaan
dan ook uit van modbuscommunicatie.

Verder dient opgemerkt te worden dat er geen gebruik gemaakt kan worden van puls
outputs op de PLC die behoren bij inverter positioning. Maakt u gebruik van inverter
positioning 0, dan kunt u geen gebruik maken van puls output 0. Gebruikt u inverter
positioning 1, dan is gebruik van puls output 1 niet mogelijk.
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1.3 Functioneel overzicht

Hieronder het blokschema van een positioneerregeling.

CPIL Paint 1. Point 5.
CRAW-CIF{1
PLC Setup !:// Lackler Program \ \
Conversion
ﬁ.‘%ﬁﬁ'&% using PLC Setup LI Senaléor
T — ana '
W nverter Positioning | | 4 |—{Fulse ouput P |l Auliary plret] Inwetter
Settings instruction countsr Gain Area word
- Enable function [PLS2, PULS + -
- Caleulation cyde SPED, stz O Hz '
- Motorencodar specs Port Satti l incraments W
- Gail Mo, 0 #0020 Cutput v
-Iréaﬁon width Mo, 1: #0024 compensation CRAW-DAN MADA |
. Ty (up?arlomr CPMAA-DAD AMADAA »

- E—Irr\l:h?im output Frecuency a?ommand '
- rsetings It "
= g conversons “;LII'NB r Highspeed | :

1 c'rm e e P Feedback pulses

’ r Counter Status i )
W High-speed m"':ﬂ'; (rwandreverss commands, in-position (B2 note.) H
Courter Sattings o e iliary Area bits :
- Enable counter " '-"W[w a . '
. Mad tHi i ! Formard/reverss commands "
TR e by it _ansi_m_hfr_en_rf_fﬁrg& _________________________________________________ !
fmmd‘; Analog output: Output
B Serial Port Settings WO Serial” Sarial communleamns
o' . ) : .

(When using serisl 0;mo‘“;:»‘-‘mmon “ Point 9. Mate: E;Te';];g;p“d or current (i&.,
communications for Soemmms '
outputs to the inverter) Output to CRIWLCIFA |

_l cnmmu’ni:mionn

ragmlar satings
Output to Analog Unit |
Analog output
i

1. PLC Setup - Om te kunnen positioneren moet de PLC setup worden ingesteld dat
het juiste aantal pulsen kan worden ingelezen en dat de uitsturing op de juiste
wijze kan plaatsvinden. De highspeed counter in de PLC en de frequentieregelaar
moeten ook worden ingesteld.

2. Ladder Progamma — Met puls instructies zoals PLS2 en PULS in combinatie met
SPED kan worden gepositioneerd.

3. Het aantal pulsen ofwel de bewegingsafstand die dient opgegeven te worden,
wordt afgeleid van het aantal pulsen per omwenteling van de encoder.

4. Specificeer de juiste inverter positioning poort op de PLC in de pulsinstructies
(port 0: 0020 hex, port 1: 0021 hex).

5. Referentie - Het aantal pulsen in de errorcounter wordt omgezet naar een
frequentiereferentie voor de frequentieregelaar. De resolutie van aansturing is 0,01
Hz.

6. Aansturing - De frequentiereferentie die op Auxilary Data gebied wordt geplaatst
dient via het ladderdiagram programma naar Modbus communicatie of Analoog te
worden overgezet.

7. High Speed Counter - Wanneer er een frequentiereferentie wordt gestuurd naar
de frequentieregelaar komen er pulsen van de encoder terug op de high speed
counter ingang van de CP1L. De CP1L blijft een referentie uitsturen totdat de
waarde in de errorcounter nul wordt.

8. Error Counter - Als de errorcounter nul geworden is, dan zal de CP1L stoppen met
uitsturen. De errorcounter wordt wel in de gaten gehouden. Zodra de errorcounter
weer een waarde bevat, bijvoorbeeld door het verdraaien van de motoras, dan zal
de CP1L weer een referentie uitsturen om het veschil nul te maken.

9. De waarde van de errorcounter wordt ook opgeslagen in het Auxilary Data gebied,
zodat de status van errorcounter door het programma gevolgd kan worden.
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2 Bedraden

2.1 De Encoder

Hieronder een voorbeeld hoe een NPN encoder aan te sluiten op de high speed
counter ingangen van de CP1L. De verbinding tussen encoder en PLC is gemakkelijk
te testen. Ook al staat er niets ingesteld of geprogrammeerd, de leds van de
desbetreffende inputs zullen oplichten als er aan de encoder gedraaid
wordt.

Encoder (power Phass A
supply: 24VDC)

Proximity Input Sonal

E.g.: Model EGB2-CWZEC Crigin Input signal

NPN open collector output TR
Inputzignals
24VDC oV~ '
+24\
AC100 ~ 240V _@_ | 0.02 | 0.06 IlD.US | 0.07

|
L1 |c2m(con] 01 [[ 03] o5 dl'?|Nc| NC|

[ &[] 0of02] 0406 |nc|nc]
CP1L-L14DR-A

| + | 00| 01| 02| 03| D4|NC‘
| - fcomlcomfcom|oon| 05| ne |

2.2 CP1L - Regelaar verbinding

Hieronder een voorbeeld hoe de frequentieregelaar via modbus aangesloten kan
worden op de CP1W-CIF11 communicatieuitbreiding.

B AS-422A/485 (CP1W-CIF11) Connections to Inverter

R+

oJoJoJo]Jo | |ss
AS-4224/485
FiDﬁ-|FtDEHISDA-ISDQ+| FG

F?—|F5|FFI|FC|

56|5?|P1|P‘2

=23 | S | AM | AC | RP |

|S‘|

82|83‘34|SC‘PC

CPAW-CIF11
SW
1 ]
2 O
3 O
4 O
5 O
8 O

Opmerkingen De baudrate/dataformaat instellingen in de PLC Setup en frequentieregelaar dienen
gelijk aan elkaar te zijn.Raadpleeg voor het aansluiten van een tweede encoder
manual W462 CP1L Operation Manual.
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3 Instellingen en programma

3.1 PLC Settings voor Built-in input

De PLC Setup van de CP1L PLC kent een aantal instellingen specifiek voor het
positioneren met frequentieregelaars. Er zijn drie tabs van groot belang als de
positioneer functionaliteit gebruikt gaat worden.

1. Built In Input — Hier worden de instellingen gemaakt voor het juiste encodertype.
Highspeed counter 0 hoort bij Inverter Positioning 0 en Highspeed counter 1 hoort
bij Inverter Positioning 1.

Inverter Positioning 0 is bedoelt voor de eerste regelaar.
3. Inverter Positioning 1 is bedoelt voor de tweede regelaar.

Als de encoder is aangesloten zoals beschreven onder punt 2.1 dan zal de CP1L zo
ingesteld moeten worden dat deze signalen als encodersignalen ingelezen worden.
Daartoe dient Use high speed counter 0 te worden aangevinkt. Reset en Input Setting
hebben te maken met het type encoder wat toegepast wordt. Indien u gebruik maakt
van een Omron incrementele encoder, dant kunnen onderstaande instellingen worden
overgenomen. Verder dient de Counting mode altijd op Linear mode te worden
ingesteld.

PLC Settings voor Built-in input.

=3 PLC Settings - NewPLC1 o (=] |
File ©Options Help
Serial Part 1 I Peripheral Service  Built-in Input | Pulze Output DI Pulze Output 1 I |nwerter Positioning EII Irve 4 | 'I
— High Speed Counter 0 — High Speed Counter 1
¥ Use high speed counter 0 [~ Use high speed counter 1
Counting made ©* Linear mode ¢ Circular mode Counting made © Linear mods € Circular mode
Circular b as. Count IEI Circular Max. Count ID
Rezet ISoftware rezet j Rezet IZ phase, software reset j
Input Setting IDifferentiaI phase input j Input Setting IDifferentiaI phaze input j
— High Speed Caunter 2 — High Speed Counter 3
[ Usze high speed counter 2 [~ Use high speed counter 3
Counting made & Linzar mode € Circular mods Counting made © Linzar mode £ Cireular mods
Circular Max, Count IU Circular Max, Court ID
Fleset IZ phasze, software reset j Feset IZ phaze, software reset j
|nput Setting I j Input Setting I j
— Intermupt [nput
MO INarmaI j 1M1 INDrmaI j M2 INDlmaI j N3 INDlmaI j
M4 INormaI j MG INu:urmaI j
CPIL-L  |Offling
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3.2 PLC Settings voor Inverter Positioning 0.
ol x|

File ©Options Help

Ervilt-in Inputl Pulze Output DI Pulse Output 1 Inverter Positioning 0 | Inverter Positioning 1 1 I ’I

r Inverter Positioning

v |
Gain [default 0 10701 |25 j: 0.1 Lirnit output during acceleration and constant
ain [defaul 1 =i 'l speed
In-position range [default 0: 1] 1 _:I Output coefficient during acceleration and
. congtant speed
Min. output value [default 0; 1 =
F [ ) =l [default 0; 6*0.01) IU _I:' 0.01
b ax. output value 2000000
[default 0; 2000000)

r Lirnit output during deceleration and when
Error counter overflov detection value [1ooonp = stopped.

(detauilt 0: 10000] _ Output coefficient during deceleration
ey oo ok [T = i 5000 [

Error counter cycle [default 0: 12ms] [

0l

= om

Dutput coefficient after pulse output

= s
[default 0: 5070.01] IU _lj 0.0

L1

Power Supply Freq. far One Matar
Revalution per Sec.

21 = "0 1Hz

.

Mumber of Encader Pulses for One (500
Matar Revalution

L]

CPIL-L  |Cffline

Wanneer er gebruik gemaakt gaat worden van de eerste positioneerregeling dan dient
het vinkje bij Use inverter positioning aangevinkt zijn.

Gain — Versterking van de positie afwijking x 0,1. Een setting van 25 is dan een gain
van 2,5 x. Hoe hoger deze waarde, hoe agressiever er gecorrigeerd gaat worden.
Risico op oscillatie wanneer deze waarde te hoog wordt gekozen.

In-position range — Het aantal pulsen waarbinnen de beweging in positie is.
Min. Output value — De minimale frequentie waarmee uitgestuurd mag worden.
Max. Output value — De maximale frequentie waarmee uitgestuurd mag worden.

Error counter overflow detection value — Wanneer de errorcounter deze waarde
bereikt zal er een errorcounter overflow optreden. Het positioneren zal stoppen en in
het statusregister van deze regeling zal het overflow bit hoog worden gezet.

Error counter alarm detection value — Wanneer de errorcounter deze waarde
bereikt zal er een errorcounter alarm optreden. Het positioneren zal doorgaan maar in
het statusregister wordt wel het errorcounter alarm bit hoog worden gezet.

Error counter cycle — Setting per 4 ms, een instelling van 3 is 12 ms. De tijd waarmee
de waarde van de errorcounter gesampled wordt. De frequentiereferentie heeft
hiermee een minimale verversingstijd van wat hier staat ingesteld. Is de referentie
bijvoorbeeld 43,2 Hz, dan zal dit minimaal 12 ms worden gehandhaafd als de instelling
3is.

Power Supply Freq. For One Motor Revolution per Sec. — Deze instelling moet
precies gemaakt worden. Er moet bepaald worden hoeveel hertz er door de
frequentieregelaar uitgestuurd moet worden om in 1 seconde precies 1 omwenteling te
maken. Dit kan ook berekend worden aan de hand van het motorplaatje. Staat hier
bijvoorbeeld 1440 rpm bij 50hz, dan kan dit als uitgangspunt gebruikt worden voor de
volgende formule: (rpm / 60 seconden) / 50hz geeft het aantal omwentelingen per
seconden bij 1Hz. 1 gedeeld door het antwoord geeft dan de juiste instelling.
Voorbeeld: 1440 /60 = 24 daarna 24 /50 = 0,48 daarna 1 /0,48 = 2,08 = 2,1 afgerond.
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Limit Output during acceleration and constant speed — Wordt gebruikt om de
uitgestuurde frequentie te limiteren tijdens accelereren en continue uitsturing. Output
Upper Limit = Interne puls uitgangswaarde + (Interne pulse uitgangswaarde x Output
coefficient).

Limit Output during deceleration and when stopped — Wordt gebruikt om de
uitgestuurde frequentie te limiteren tijdens decelereren en wanneer de motor stilstaat.

De instellingen voor Inverter Positioning 1 zijn het zelfde als de settings hierboven uitgelegd
voor Inverter Positioning 0.

3.3 PLC Settings voor Modbus Communicatie

=3 PLC Settings - NewPLC1 (o]

File Options Help

Settingsl Timingsl Input constant 5 |F'eliphera|53wice| Built-inlnputl FPulse DutputDI Pulze 0 4 I ’I

— Communizations Setting Link ‘words
€~ Standard (9500 ; 1.7.2.E]
& Custom Baud Farmat Mode
115200 =] etk x| || |Serial Gateway =l | oetam ]
~Stat Code————————— rEnd Code—————— =L Lirik Mode—
% Dizable % Feceived B_I,Jtes|255 3: =) /0

{1 5¢et IDRDEIEID 3: R LR ‘ e
. SetEnd Code |D><DEIDD E

— Responze Timeout | it Mumber Cielay MWT/PC Link Max— —PC Link Unit Ho.

ID _lj 100 mz IU _I;' e IG IG

[default 5000ms]

CPIL-L  |Offline

Hier worden de communicatieinstellingen gemaakt om te kunnen communiceren met
de frequentieregelaar(s). De Baudrate en Format dienen exact overeen te komen met
de instellingen in de frequentieregelaar. De Mode dient ingesteld te worden als Serial
Gateway.

In de V1000 frequentieregelaar dienen de volgende parameters te worden aangepast:
B1-01=2 B1-02=2 C1-01=0,0 C1-02=0,0 H5-01=1 H5-02=8 H5-03=1

In de V7/MV frequentieregelaar dienen de volgende parameters te worden aangepast:
n003=2 n004=6 n019=0,0 n020=0,0 n152=1 n153=1 n154=3 (115200bps)

Pagina 11

Positioneren Met CP1L



Introductie

OMRON

3.4 PLC settings Voor Origin Search

73 PLC Settings - NewPLC1

File ©Options Help

Settingsl Timingsl Inpuit constantl Senal Part 1 I Peripheral Service | Built-in Input - Pulse Output 0 | Pulze 0.4 I ’I

— Base Settings

Undefined Origin

IUndefined j Searchf’FleturnInitiaISpeedID _I; ppE
Lirnit Imput Signal Operation I."-‘l.lwa_l,ls 'I Speed Curve

I Trapezium - l

Limit [nput Signal MO ~
r— Define Origin Operation Settings r— Origin Feturn
¥ Use define origin operation Speed
| Search Direction j| B earch High Speed |5E|E||j ﬁ o IU j PRS
Detection Method IMethd ] vl Beaich Prosimity Speed |20 = pps Acceleration Ratio
Search Operation Im Search Compenzation Valuem IE| :ll
Operation Made IM':":lE 0 'I Bearch Acceleration Ratio I-I A DeeekEir Rl
Origin Input Signal INEI j Bearch Deceleration R atio @ g _I
Praximity Input Signal I KO j Pazitioning konitar Time 0 E g
CRILL [Offins
Hier worden instelingen van de Origin Search functie gemaakt.

De aangegeven gebieden worden zijn belangrijk voor het functioneren van de Origin

search instructie.

3.5 PLC Settings wegschrijven en activeren

Na het maken van alle PLC instellingen dienen deze te worden weggeschreven naar
de PLC Setup in de CP1L PLC. Hiertoe dient er verbinding gemaakt te worden met de
PLC. Vervolgens dient de PLC in de programmeerstand gezet te worden. In het PLC
Settings scherm (zoals hierboven afgebeeld) dient de onder Options de selectie
Transfer To PLC te worden uitgevoerd. De instellingen staan vervolgens in de PLC,
maar worden pas geactiveerd als de PLC uit en weer ingeschakeld wordt.
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4 Modbus Communicatie

4.1 Modbus en de CP1L PLC

Het versturen van modbus berichten naar een frequentieregelaar is in de CP1L PLC
standaard geimplementeerd. Dit betekend dat er niet zelf een modbus driver
geschreven hoeft te worden, maar dat deze reeds is ingebouwd in de CP1L PLC. Deze
ingebouwde Modbus driver wordt de Modbus-RTU Easy Master Function genoemd.
Wanneer de seriele poort als Serial Gateway staat ingesteld zoals vermeld onder
sectie 3.3 dan kan met het goedzetten van een aantal datamemories en het zetten van
een bit modbus communicatie worden bedreven. In dit hoofdstuk wordt nader
uitgelegd hoe modbus communicatie is op te zetten om daar met positioneren gebruik
van te maken.

Voor meer uitgebreide informatie over de modbus functionaliteit kan de CP1L
operation manual worden geraadpleegd onder sectie 6.3.3 Modbus-RTU Easy Master
Function.

4.2 De Modbus Registers

Welke datamemories er gebruikt moeten worden om het modbus bericht klaar te
zetten hangt af van de gebruikte seriele poort op de CP1L PLC en het type CP1L PLC
dat wordt toegepast, er zit verschil tussen de L-type en M-type CPU’s.

Het te versturen modbusbericht dient op de volgende datamemories klaar gezet te
worden:

* M-type CPU Units
Serial port 1: D32200 to D32249
Serial port 2: D32300 to D32349
* L-type CPU Units
Serial port 1: D32300 to D32349

Het antwoord dat volgt op het verzonden modbusbericht wordt geplaatst op de
volgende datamemories:

* M-type CPU Units
Serial port 1: D32250 to D32299
Serial port 2: D32350 to D32399
* L-type CPU Units
Serial port 1: D32350 to D32399

Commando bits:

* M-type CPU Units
A641 = Serial port1
A640 = Serial port2
* L-type CPU Units
A640 = Serial port1

A64x.00: Start versturen van bericht. 1 = verstuur bericht, wordt 0 geschreven door de
PLC na versturen van het bericht.

A64x.01: 1 = bericht succesvol verzonden, 0 = bzeig met versturen of er is een error.
A64x.02: 1 = Er is een error opgetreden, 0 = geen fout.
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4.3 Het Modbus bericht

Nu de datamemories die gebruikt worden voor modbuscommunicatie bekend zijn
zullen deze gevuld moeten worden met waarden zodat er een compleet modbus
bericht met runvoorwaarden en frequentiereferentie naar de frequentieregelaar
gestuurd kan worden.

Words Bits Contents
Serial port1 | Serial port 2
on M-type on M-type
CPU Unit CPU Unit
or
Serial port 1
on L-type
CPU Unit
032200 D32300 00 to 07 | Command | Modenummer (00 - F7 hex)
08to15 Gereserveetd (Atjd 00)
Dazam D3z2a01 00 to OF Functiecode
08to 15 Gerezerveerd (Alid 00
D3azz202 D3z2a02 00to15 Aartal bytes in bericht
(0000 ta DOSE)
032203 to D32303 fo 00t 15 Communicatie dats
032249 D32349 (maximaal 34 bytes)

Hieronder is te zien hoe het modbusbericht wordt opgebouwd.

Invwerter slave address: 1 (Hex)

Inverter data write: 10 [Hax)

For number of bytes, use 9 bytes from
upper D32303 to upper D32307

Register Mo. for statting data write: 0001
(start writing to inverter at register No.0001)

. Slave FUNCTION | Communication -
Setting addrass code data byles Communication data: D32303 to Max, D32349
Address 032300 D3azam Dazanz Daz2ana D3azan4 D32305 032306 D32307
alue 00 oM 00 10 00 ne 00 o 00 02 04 00 01 02 1)
—d ) — . - e S e il
m l

Data for next register
(e.g. set 60.0Hz (0258 Hex) for No.0002
[frequency command])

Data for starting register
(e.g. set 0001 Hex for No.0001
[operation command (see below)])

L ]
Attached data size in bytes: 4
(4 bytes from lower D32305 to upper D32307)

Number of registers data is written to, 2
(2 data: No.0001 and No.D002 on register 2)
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Om te communiceren met een frequentieregelaar op nodenummer 1 dient het
volgende te worden ingevuld (voorbeel port2 op M-type of port1 op L-type):

D32300 = 0001 hex (nodenummer 1)
D32301 = 0010 hex (functiecode 10 hex)
D32302 = 0009 hex (9 bytes in bericht)

Om te communiceren met een frequentieregelaar op nodenummer 1 dient het
volgende te worden ingevuld (voorbeel port2 op M-type of port1 op L-type):

D32300 = 0001 hex (nodenummer 1)
D32301 = 0010 hex (functiecode 10 hex)
D32302 = 0009 hex (9 bytes in bericht)
D32303 = 0001 hex (modbus startregister)
D32304 = 0002 hex (modbus aantal register)
D32305 = 0400 hex (modbus data)

D32306 = Runcommando *

D32307 = Frequentiereferentie *

* Het Runcommando en de Frequentiereferentie dienen op een bepaalde manier in het
geheugen te worden geschreven. De digitvolgorde in de frequentieregelaar wijkt af van
wat de PLC aan data produceert.

In het voorbeeldprogramma staan een paar XFRB instructies om de data op de juiste
plaats neer te zetten.

Verder wordt de Frequentiereferentie naar de frequentieregelaar gestuurd in 0,01
Hertz stappen. In de V1000 en andere nieuwere frequentieregelaars is dit de
standaard, in oudere regelaars zoals MV en V7 dient er een parameter gezet te
worden van 0,1 Hertz naar 0,01 Hertz.

MV/V7:n1520=0,1 Hz/1 = 0,01 Hz.
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4.4 Modbus voorbeeldprogramma

Op de volgende pagina’s staat het voorbeeldprogramma hoe er gecommuniceerd kan
worden via modbus naar de frequentieregelaar. Op D1 wordt het runcommando
gezet: 0001 hex is forward run, 0002 hex is reverse run. D2 is de frequentiereferentie,
opgegeven in 0,01Hz stappen in hex. D10 en D15 dienen vrij gehouden te worden
voor dit programma, deze worden gebruikt als hulpregister.

[Program Mame : MewProgram |

[Section Mame : Modbus_communicatie]

P_On
| | MOWV(OZ1) [ Move

# Source sward

Mockus_Mod... || Destination

MCON021) [ Move
#10 Source ward

Functiecode Destination

MON021) [ Move
#9 Source sward

Aantal_bytes.. || Destination

MCON021) [ Move
# Source ward

PP LS

hodbus_Star... || Destination

"

A

TETRRPRRPPRTP R A

MONIO2T [ Move
w2 Source word

Aantal_Rediz.. || Destination

MOW021) [ Mowe
#400 Source word

Aartal_bytes Agntal bytes vanaf D3230
Destination

AFRBIOEZ) [ Transfer Bitz

#180 Cortral sweard
10 First source sword
s First destination word

ORWIO35) [ Logical OR
015 Input 14

Runcommanda || Bit 5-15 Runcommando Bit
Input 2

Funcommando || Bit 5-15 Runcommando Bit
Result ward
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...Vervolg van het modbusprogramma.

1 on
4 I ¥FRB(OG2) || Transfer bits
#4a0 Control ward
01 Oraairichting
First sourze waord
[micyraciili] First destination word
KFRBIDGZ) Tran=fer Bits
#aos Contral ward
0z Snelheids referentis
First source word
D3Z306 First destination word
XFRBIOG2) Tran=fer Bits
#aa0 Contral ward
0z Snelheids referentis
First source word
O3z307 First destination word
2 On AE40.00
13 | O

Het is nu een goed moment om te testen of de modbuscommunicatie goed werkt. Als
nu op D1 de waarde 0001 hex wordt geschreven en op D2 de waarde 0BB8 hex
(30,00Hz), dan zal de frequentieregelaar op 30Hz moeten gaan draaien. Indien er
niets gebeurd dan moeten de verbindingen naar de regelaar, de instellingen in de
regelaar en de instellingen in de PLC setup nagekeken worden. Het is van groot
belang dat bovenstaande stukje ladderdiagram goed werkt, het is namelijk de basis
voor de positioneersoftware. Denk erom dat de instellingen in de regelaar en PLC pas
actief worden bij inschakeling van de voedingsspanning.

Als er gecommuniceerd wordt met de frequentieregelaar kan het zijn dat er na korte
tjid CE verschijnt en de regelaar stopt met uitsturen. Dit is een normale
beschermingsfunctie van de regelaar. Er moet minstens eens in de seconde met de
regelaar worden gecommuniceerd, anders “denkt” de regelaar dat de verbinding is
weggevallen en zal dan uit veiligheid stoppen met uitsturen.
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5 Positioneren

5.1 Positioneerinstructies

In de CP1L PLC zijn er een aantal instructies die gebruikt kunnen worden bij het
positioneren. Deze instructies zijn: PRV, PULS, ACC, SPED, INI en PLS2. Aangezien
de PLS2 instructie de meest complete is en het gemakkelijkst kan worden toegepast
zal in deze handleiding alleen gebruik gemaakt worden van de PLS2 instructie. Voor
de werking van de overige instructies kan de CP1L operationmanual worden
geraadpleegd.

5.2 De PLS2 instructie

—— PLS2(88T)
P pre=- P: Port specifiar
M === M: Output mode
§  pe==- 5: First word of settings table
F f==-- F: First word of starting frequency
Operand Description

P | Port specifier 0020 hex: Inverter positioning ©

0021 hex: Inverter positioning 1

M | Output mode (Bits Oto 3 Mode

0 hex: Relative pulses

1 hex: Absolute pulses

Bits 4t0 7 Direction

0 hex: CW

1 hex: COW

Bits 8 to 11 Mot used: Always set to O hex.

Bits 910 15 Mot used: Always setto O hex.

S | First word of =1 Acceleration rate Specify the increase or
settings table 0001 to FFFF hex (1 to | decrease in the fre-
66,535 Hz) fuency in Hz per pulse
S1+1 Deceleration rate control period (4 ms).
0001 to FFFF hex (1 to
65,635 Hz)
S1+2 (lower 4 | Target Frequency in Hz
digits) Pulse output 0 or 1: 0000 0000 to 0001 BEAD
S1+3 (upper 4 | hex (0 to 100 kHz)
digits)
8_1 frri (lower 4 | Number of Pulses
digits) » Relative pulses: 0000 0000 to TFFF FFFF hex
S1+5 (upper 4 | (0 to 2,147 ,489,647)
digits) « Absolute pulses: 8000 0000 to 7TFFF FFFF

hex (—2,147,489,648 10 2,147 ,489,647)

S pFE S I LTl I
First word of F (lower 4 dig- | Starting Frequeancy in Hz
starting fre- its) Pulse output O or 1: 0000 0000 to 0001 88A0
quency F+1 (upper 4 hex (0 to 100 kHz)
digits)

De PLS2 instructie zal als de wordt uitgevoerd pulsen genereren die de motor zullen
laten bewegen. Deze instructie is het hart van het positioneerprogramma. In deze
instructie dient het aantal af te leggen pulsen, de snelheid en acceleratie- en
deceleratietijd te worden opgegeven. De pulsen worden niet direct op de output van de
PLC gezet, maar ze worden aangeboden aan de positioneer regeling van de CP1L.
Deze zorgt er dan voor dat aan de hand van de errorcounter exact de positie wordt
afgelegd die is ingegeven.
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5.3 PLS2 Instructie in detail

P: Port specifier, hier wordt opgegeven welke positioneer regeling er gebruikt moet
worden, 0020 hex is Inverter Positioning 0, 0021 hex is inverter Positioning 1.

M: Output mode, De mode geeft aan hoe er gepositioneerd moet gaan worden.

0 hex is relative verplaatsing ofwel iedere keer dat de instructie wordt uitgevoerd wordt
opnieuw het opgegeven aantal pulsen uitgestuurd.

1 hex is absolute verplaatsing. Dit betekend dat elke positie uniek is. Stel er is een
machine waarin de maximale afstand die je kunt afleggen 1 meter is. Deze 1 meter
zou opgedeeld kunnen worden in 10.000 pulsen (afhankelijk van de encoder en
overbrenging) positie 1 is dan het begin, positie 10.000 het einde. Als er nu naar het
midden gegaan moet worden geeft je een positie op van 5000, een kwart van het
begin is dan 2500 etc.

Om een absolute verlaatsing te starten is het nodig om de actuele waarde van de puls
output te resetten. Dit kan met een INI instructie of een origin search beschreven in
hoofdstuk 5.5.

M: Direction, geeft aan bij een relatieve verplaatsing, welke richting er gedraaid moet
worden.

S: Geeft de locatie aan waar een tabel met data staat die meer informatie geeft over
hoe er verplaatst moet worden. Dit kan een willekeurige plek in de PLC zijn, mits dit
niet confilicteerd met al gebruikte datalocaties.

S1: Acceleratie ratio, Geeft aan hoeveel hertz er per 4 milliseconde geaccelereerd
moet worden. Invoeren in hex.

S1+1: Deceleratie ratio, Geeft aan hoeveel hertz er per 4 milliseconde gedecelereerd
moet worden. Invoeren in hex.

S1+2 onderste 4 digits plus S1+3 bovenste 4 digits: Maximale frequentie in Hertz
(20500 = 20,500 Hz) invoeren in hex: 20500 = 5014 hex.

S1+4 onderste 4 digits plus S1+5 bovenste 4 digits: Aantal af te leggen pulsen.

F en F+1 : De minimale frequentie waarmee uitgestuurd mag worden. Frequentie in
Hertz (0150 = 1,50 Hz) invoeren in hex: 0150 = 96 hex.
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5.4 Belangrijke registers

Built-in Outputs
Pulse Outputs 0, 1

ltem Pulse output | Pulse cutput
0 1
Pulse Output PV Leftmost 4 digits AZTT AZ2T9
Rightmost 4 digits | A276 AZ78
Pulse Output Accel/Decel Flag AZ80.00 AZ81.00
Pulse Output Overflow/Underflow Flag Azeo.01 AZB1.01
Pulse Output, Cutput Amount Set Flag AzB0.02 Azgq.02
Pulse Output, Output Completed Flag AZ80.03 AZ81.03
Pulse Output, Output In-progress Flag AZ80.04 AZB1.04
Pulse Output Mo-origin Flag AZ280.05 AZ81.05
Pulse Output At-origin Flag AZ2B80.08 AZ81.06
Pulse Qutput, Output Stopped Error Flag | A280.07 A281.07
PWM Output, Qutput In-progress Flag A283.00 A283.08
Pulse Output Stop Error Code Ad44 Adas
Pulse Output Reset Bit A540.00 A541.00
Pulse Output CW Limit Input Signal Flag A540.08 A541.08
Pulse Output CCW Limit Input Signal Flag [ A540.09 A541.09
Pulse Output Positioning Completed Signal [ A540.10 A541.10
Inverter Positioning
Inverter Positioning 0 and 1
ftem Inverter Inverter
positioning 0 | positioning 1
Inverter Frequency Command Value A23 A33
Present Value of Unsigned Output | Leftmost 4 digits A2 A3
Value Rightmost 4 digits | A20 A30
Present Value of Signed Output Leftmost 4 digits AZ25 AZ5
Value Rightmost 4 digits | A24 Az4
Operation Command Flag AZ26.00 AZ6.00
Forward Opearation Command Flag A26.01 A36.01
Reverse Operation Command Flag A26.02 A3g.02
In-position Flag A26.03 A36.03
Error Counter Errer Flag A26.04 A36.04
Error Counter Pulse Output Flag AZB.05 A36.05
Error Counter Pulse Output Acceleration/Deceleration Flag | A26.06 A3G.06
Error Counter Alarm Flag A2B.07 A36.07
Inverter Positioning Output Value Sign Flag A2B.15 A36.15
Error Counter Present Walue, Signed Az2 A32
Present Value of Pulse Output to Leftmost 4 digits AZ29 AZ9
Inverter, Relative Value Rightmost 4 digits Azo AZS
Error Counter Reset Bit ABB2.00 ASE3.00
Error Counter Disable Bit AB62.01 A563.01
Present Value of High-speed Leftmost 4 digits A271 A273
Zo L Rightmost 4 digits | A270 A272
Present Value of Internal Pulse Out- | Leftmost 4 digits AZ271 AZ279
put Rightmost 4 digits | A270 A2TS
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5.5 Origin Search

— [ iNijgan)

p

c

NP

Wanneer er wordt gepositioneerd dan wordt er van een nul-positie uitgegaan. De nul
positie wordt de origin genoemd. Normaal gesproken zal er bij het opstarten van de
machine een origin search worden uitgevoerd om de nul-positie te bereiken. De nul-
positie wordt vaak bepaald door een eindschakelaar of sensor aan het begin van de
aandrijving. In de CP1L kan de origin search gebruikt worden. Via de
modbuscommunicatie is de regelaar volledig te bedienen.

Een mogelijke origin search kan er als volgt uitzien:
1.Voer de ORG(889) instructie uit.
2.De regelaar gaat uitsturen tot proximity signal is gedetecteerd en decelereerd.

3.De regelaar zal wanneer de origin imput signal word gedetecteerd Flag A280.06 (at
origin) en Flag A26.03 (In-position) Flag hoog maken en Flag A280.05 (no origin) laag.
Met deze Flags kan een voorwaarde gecreeerd worden om de regelaar te stoppen.

4. Voer de INI instructie uit om de tellerstand/positie op nul te zetten.
P 0000 hex Inverter Puls output 0 / 0001 hex Inverter Puls outputi

F: Part specifier 0010 hex High Speed Counter 0 / 011 hex High Speed Counter 1
C: Contral data 0020 hex inverter Positioning 0 / 0021 hex Inverter Positioning 1

NV First word with new PV

C: 0002 hex om de teller te resetten.

NP: 0000,0000hex Nieuwe teller waarde (let op bestaat uit een hoog- en laag woord).

Opmerking

Als er Absoluut gepositioneerd gaat worden na een Org(889) instructie moet de
Errorcounter gereset worden anders word de PLS2(887) instructie niet uitgevoerd. De
A562.00 Flag reset de eventuele waarde die in de errorcounter is overgebleven.

Origin Search Aansluitingen

Als de CP1L gebruikt word voor een origin search, zijn er een aantal inputs
gereseveerd voor de origin proximity signal en de origin input signal.

B Setting Functions Using Instructions and PLC Setup
CPU Units with 14 1/O Points

Input terminal Default setting High-speed counter operation setting Origin search
block setting
Word Bit Single-phase Two-phase (differential
{increment pulse input) | phases x4, up/down, or
pulsefdirection)
Cloo |00 Mormal input O High-speed counter O High-speed counter O -
{Increment) (Phase A, Increment, or
Count input)
o1 Mormal input 1 High-speed counter 1 High-speed courter O -
{Increment) (Phase B, Decrement, or
Direction input)
o2 Mormal input 2 High-speed counter 2 High-sp=ed courter 1 Pulse output 0:
{Increment) (Phase A, Increment, or Origin proximity input
Count input) signal
03 Mormal input 3 High-speed counter 3 High-sp=ed counter O Pulse output 1:
{Increment) {(Phasze B, Decrement, or | Origin proximity input
Direction input) signal
04 Mormal input 4 High-speed counter 0 High-speed counter O -
{(Phas= Z or reset input) (Phase Z or reset input)
0s Mormal input & High-speed counter 1 High-sp=ed counter 1 -
(Phass Z or reset input) (Phase £ or reset input)
06 Mormal input & High-speed counter 2 — Pulse output 0:
(Phase Z or reset input) Qrigin input signal
o7 Mormal input 7 High-speed counter 3 - Pulse output 1:
(Phase £ or reset input) Crigin input signal

Overige CP1L aansluitschema’s zijn beschikbaar in de operation manual.
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5.6 Het positioneerprogramma

Wanneer de modbuscommunicatie getest is en werkt dan kan er een programma gemaakt worden
die het positioneren mogelijk maakt. De bitjes die genoemd staan onder sectie 5.4 en worden
gebruikt om de regelaar aan te sturen. Het P_On wordt gebruikt om het modbus bericht uit te voeren.
De bits voor Run forward en Run reverse worden gebruikt om 0001 of 0002 hex te sturen naar het
run register van de regelaar. Het woord A23 bevat de frequentiereferentie die naar de regelaar wordt
gestuurd.

Het is aan te bevelen het modbusprogramma in een aparte sectie op te nemen om op deze manier
het overzicht te houden. Het modbus voorbeeldprogramma is vereist om te kunnen positioneren met
het positioneerprogramma.

Sectie:Origin search_instruction.

Als de machine wordt opgestart dan zal d.m.v hulpcontact W0.00 de org instructie gestart worden.
De regelaar zal gaan uitsturen op de highspeed search op zoek naar de proximity signal input.

Als deze is gevonden zal de regelaar gaan decelereren naar proximity search speed totdat het origin
signal binnenkomt,. In deze sectie zijn ook de eindschakelaars opgenomen als deze bedient worden
zal de installatie stilvallen.

Sectie:Resetwaarden voor absoluut.

Als de Origin Search is voltooid en dan zal de INI(880) instructie de waarde resetten van de Encoder
en de het bitje A562 reset de errorcouter waardoor het mogenlijk is geworden om absoluut te gaan
positioneren.

Sectie:Absoluut positioneren.

Tijdens de Eerste cyclus worden d.m.v. moves je juiste waardes naar de datamemory’s
geschreven.Werkbit W0.01 wordt gebruikt om de PLS2 instructie uit te voeren. In de PLS2 instructie
wordt verwezen naar D200 voor de tabel met waarden die de positie uitvoeren. D300 wordt gebruikt
voor de minimale snelheid. Voor meer info over deze waarden zie sectie 5.3.

De move van A23 naar D2 verplaatst de frequentiereferentie van het inverter positioning0 register
naar het modbus register voor de frequentiereferentie. De contacten A26.01 en A26.02 worden hoog
bij forward en reverse. Respectievelijk wordt er 0001 hex of 0002 hex geschreven naar D1 dit register
is het modbus register voor forward en reverse.

Als op W0.01 hoog wordt zal de regelaar gaan uitsturen naar de gewenste positie(bv &25000, Als
vervolgens de waarde op DM 204 veranderd word (bv &0) en de instructie nogmaals word uitgevoerd
zal de regelaar de draairichting gaan omkeren en teruggaan naar positie &0.

Sectie:Relatief positioneren.

Tijdens de Eerste cyclus worden d.m.v. moves instructie’s de juiste waardes naar de datamemory’s
geschreven.

Werkbit W0.02 wordt gebruikt om de PLS2 instructie uit te voeren. In de PLS2 instructie wordt
verwezen naar D500 voor de tabel met waarden die de positie uitvoeren. D600 wordt gebruikt voor de
minimale snelheid. Voor meer info over deze waarden zie sectie 5.3

De move van A23 naar D2 verplaatst de frequentiereferentie van het inverter positioning0 register
naar het modbus register voor de frequentiereferentie. De contacten A26.01 en A26.02 worden hoog
bij forward en reverse. Respectievelijk wordt er 0001 hex of 0002 hex geschreven naar D1 dit register
is het modbus register voor forward en reverse.

Het derde en laatste netwerk zorgt ervoor dat als de positie volledig bereikt is, de frequentiereferentie
weer nul geschreven wordt zodat de regelaar stopt met uitsturen. Dit wordt gedaan op de
voorwaarden “aansturen niet actief” (A26.00) en “in position” (A26.03).

Sectie:Joggen

Als er tijdens de originsearch of positioneneren een limitswitch signal binnenkomt dan zal de
regelaar direct stoppen maar er moet handmatig van de limit worden gecorrigeerd. Als de correctie is
gedaan word de INI(880) nogmaals uitgevoerd om de inverterpositioning te stoppen alle waarden te
nullen en het mogelijk maken om verder te positioneren.
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Sectie:Origin Search.

16 [Frogram Mame : HewProgram]

[Section Mame : Origin_Search_Instructie]

Alz de origin search waord uitgewoerd dan zal de regelaar op de ingestelde waarde gaan draaien op zoek naar de proximity awitch.
Als de proximityswitch hoog word zal de org instructie gaan deceleren naar de ingestelde "search proximity speead"

Alswverrolgen de "origin imput awitch" zal de regelaar stoppen..

Origin search uitvoeren

OR&_Starten
I I @ORGESA) [| Origin Search Operation
#0020 Fort specifier
#0000 Control data

1
18'

ORG_Starten
| | MOWi0z1) || Mowe

L] snelheid omzetten 0.1
Source word

bz Snelheids referentie
Destination

Regelaar_Far...
I

o MOwiz1) J| mowe

#1 Source word
L1 Drraairichting
Destination
Fegelaar_Re...
[ | MOWDZ1) [| Move
#2 Source word
[ER| Crraairichting
Destination
2 Limitinput_C... : LIMIT_CCnf
o6 11 : £,
11 F: Ry
zzzzzzzzzzzzzzzzzzz[
RSET | Reset
ORG_Staren org activeran
Bit
3 Limitinput_Cu LIndIT_Cnf
29 |} '
RSET | Reset
OR%_Starten arg activeren
Bit
< At Origin
3z I RSET || Reset
OR%_Starten arg activeren
Bit
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Sectie: Resetwaarden voor absoluut positioneren
a
a5 [Program Mame : MeswProgram]
[Zection Mame : Resetwaarden_woor_absoluut]
At Crrigin
[ | it H 100ms Timer (Time
ulnluls} Tiner number
w5 et value
AT 10000
37 [ | @NIEE [ Mode Cortrol
#0 Part specifier
w2 Control data
D400 Mieurwe waarde
First P% weard
EINICEE0) [ Mode Cortrol
#10 Port specifier
[ Cortraol data
400 Mieuwe waarde
First P wweard
2 Taooo Errar_courter...
40 | | {
CWJOG
1]
QoW J0G
—J—
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Sectie:Absoluut positioneren.

[Section Mame : PLE2_Absoluut _Positioneren]
I het woorbeeld programma worden Dhl 200 tot 205 tidens de eerste cyclus van de plc beschreven.
In deze DM's worden accerleratiefdeceleratie, snelheid, en het aantal pulsen ingevoerd.

P_First_Cycle
[ | MOW(021] N Move
&10 Source sword
D200 versneling
Destination

MOWIOZ1) [ Mave

&10 Source word
D201 vertraging
Destination

MOWIO2Z11 [ move

£50000 Source word
D202 [Doel Frequency
Drestination

MOW(021] [ Mave

&0 Source word
D203 Doel Frequency
Destination

MOWIO21) [ Mave

£25000 Source ward
D204 Aantal pulzen
Destination

MOWIO2Z11 [ Mave

#0 Source word
: H D205 Aartal pulzen
H H Drestination
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V ervolg: Absoluut positioneren.

52

54

Sectie:relatief positioneren.

2
75

86

PLZ2_Abzoluut
I

PLZZ_Absaluut
||

2

Regelaar_For ..
11

Regelaar_Rewv. .
11

Regelaar_In_P...
11

R

PLZ2_Relatief
I

\:

AR

CTCRRRS

A

SRV RV EFYFEFFERFEVEY)

Regelaar_For...

Regelaar_Rewv..

Regelaar_In_P...

Regelaar_In_P...

Regelaar_San. ..

@PLS2(887) [] Pulse Output

#20 Paort specifier
#1 Cortral data
D200 wersneling
First parameter word
D300 Firzt start frequency

MOW(0211 [ Maove

A2 znetheid omzetten 0.1
Source ward

[0 Snelheids referentie
Destination

MOW21) [ Move

#1 Source ward
[y Draairichting
Destination

MOW(021) [ Move

#2 Source word
[y} Draairichting
Destination
RSET [l Reset
FPL=2_Ahsol.. Bit
MONVIDZ1) [ Maove
223 znelheid omzetten 0.1
Source ward
D2 Snelheids referentie
Destination
MONVID21Y [ Move
# Source ward
1 Draairichiting
Destination
MONVIDZ1) [ Maove
W Source wiard
[y} Draairichiing
Destination
RSET M Reset
PLS2_Relstief || Bit
MONVID21Y [ Move
#0 Source ward
1 Draairichiting
Destination
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I [Section Mame : PLS2_Relatief Positioneren)]

P

¢ P_First_Cycle 7

: || : MOV(D21) [ Move

G &10 Source word
D300 Destination

MOWO29) [ Move
&10 Source word

[y Destination

MONW0291 [ Mowve
&50000 Source word

Da02 Destination

MON0291 [ Mowve
&0 Source word

Da0s Destination

MOW02) 1 Move
&232000 Source word

DS Destination

MOWO29) [ Move
#0 Source word

Da0s Destination
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Sectie: Joggen

0 an [Program Mame ; MewwProgram ]
[Section Mame : Joggen]
Al= tijdens het positioneren een eindschakelaar bedient woard, kan er handmatig terug gejogged worden.
Alz de eindzchakelaar niet meer bedient iz en de ini instructie is utgevoerd wederom de origin zearch uitgevoerd warden,
A Limtinpat G - ow_Jos
: 11 - [ | Movio21)
e #1
Draairichting
MCWO21T
£200
Freqguentie_R...
1 Limitingt_CCW COW 0
a4 11 [ | Movio21)
#2
Draairichting
MO0
&200
Freguentie_R...
2 CoW 00
58 1]} Mow(D219
Ciy 0 #0
] ll
1L
Draairichting
MW 0217 ]
#0
Freqguentie_R...
EIMICaE0T
#20
#4
MieLsswe_wwa. ..
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6 Vraag en Antwoord

Vraag: Hoe kan ik controleren of de encoder werkt?

Antwoord: Kijk op de Input LEDs van de CP1L, als deze gaan branden wanneer er
aan de encoder wordt gedraaid, dan is de encoder correct aangesloten.

Vraag: De frequentieregelaar geeft CALL als errormelding, wat nu?

Antwoord: Er wordt niet gecommuniceerd met modbus, kijk de volgende zaken na:
- Is de regelaar correct aangesloten? (zie sectie 2.2)
- Zijn de baudrate/formaat instellingen in de regelaar en PLC correct?

- Zijn regelaar en PLC spanningsloos geweest na het wegschrijven van de
instellingen?

- Zijn het nodenummer in de regelaar en het PLC programma hetzelfde?

Vraag: De frequentieregelaar geeft CE als errormelding, wat nu?

Antwoord: Er is eenmalig communicatie geweest met de regelaar en daarna niet
meer. Het is van belang dat de regelaar minstens 1 x per seconde een modbusbericht
krijgt te verwerken, anders “denkt” de regelaar dat de communicatie is weggevallen.

Vraag: De motor begint te oscilleren, hoe kan ik dit voorkomen?
Antwoord: In de PLC settings met de gain worden verminderd.

Vraag: De motor “schiet” zijn positie voorbij of de motor reageert te traag.
Antwoord: Verhoog in de PLC settings de gain.
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Notities:
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Omron Electronics B.V.

Wegalaan 61

2132 JD HOOFDDORP

Postbus 582

2130 AN HOOFDDORP
Tel.: (023) 568 11 00
Fax.: (023) 568 11 88

-

Uw leverancier;

J
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