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1 EasyMotion Studio Il Hakkinda

EasyMotion Studio 1l, Technosoft akilli strtici ve motorlarinin ayarlanmasi ve hareket programlamasinin
gergeklestiriimesi igin gerekli yazilim paketidir. EasyMotion Studio 1l ¢iktisi; striici/motor EEPROM’una
indirilebilen veya daha sonra kullanilmak Uzere bilgisayara kaydedilebilen bir ayar veri seti (setup) ve bir
hareket programindan olugur.

Ayar (setup), bir Technosoft siriici/motorunun yapilandiriimasi ve kullaniimasi igin gerekli tim bilgileri igerir.
Bu bilgiler, sirtct/motor EEPROM’unda bir setup tablosu olarak saklanir. Setup tablosu, gli¢ verilmesi (power-
on) veya reset sonrasinda sirtici/motorun RAM bellegine kopyalanir ve ¢alisma sirasinda (runtime) kullanilir.

Hareket (motion) bileseni, kullanici/luygulama gereksinimlerinin gerceklestiriimesini igerir. Bu yapi, surici/
motor igerisinde yer alan dahili hareket kontrol6rl tarafindan ¢alistirilan bir TML (Technosoft Motion Language)
programi ile tanimlanir.

EasyMotion Studio Il, hareket uygulamasini hizli bir sekilde test etmek, dlgmek ve analiz etmek i¢in Data
Logger, Kontrol Panelleri ve Komut Yorumlayici (Command Interpreter) gibi bir dizi degerlendirme aracini da
icerir.

2 Baslangi¢

EasyMotion Studio Il, Technosoft web sitesinden indirilebilir ve Lite (link) strim (licretsiz) veya
Full srim (seri numarasi gerektirir) olarak kurulabilir.

@) EasyMotion Studio Il Setup - X

®

Introduce Registration Information
Please enter your name, your company name and the serial number.

License type Registration information
Name:

(®) Lite version
Organization:

Full version S
o Serial number: -- = I

Full version
Setup and Motion programming using the

Lite version
Only for intelligent drives and motors Setup.

Use it when motion programming is i .
a CANopen / EtherCAT master or v @® EasyMotion Studio Il Setup - X

PLC using one of Technosoft TML_L|
libraries.

Lite version can be switched to full
after introducing in menu command
Registration info a serial number gq
Technosoft.

Intreduce Registration Information
Please enter your name, your company name and the serial number.

License type Registration information
i i Marme:
O Lite wersion
Organization:
® Fuil version Serial number: | | - | | - | | - | |
Lite version Full version

Only for inteligent drives and motors Setup.
Use it when motion programming is done via
a CANopen [ EtherCAT master or via a PC /
PLC using one of Technosoft TML_LIE motion
libraries.

Lite version can be switched to full version
after introdudng in menu command Help |
Registration info a serial number got from
Technosoft.

Setup and Motion programming using the
built-in motion controller. With full version
you can develop and test complex motion
programs written in Technosoft Motion
Language (TML), use new modes of
operation, customize homing and error
handling routines.

A serial number got from Technosoft is
necessary to install full version.

< Back Cancel

Sekil 2.1 — EasyMotion Studio Il — Siiriim Se¢imi

Lite sirum, surici/motor devreye alma islemlerinin gergeklestirimesine olanak tanir ve uygulamayi
degerlendirmek veya gerektiginde hata ayiklamak igin gerekli araglari (Data Logger, Scope, Kontrol
Panelleri vb.) icerir.

Bu sirum, Technosoft sirtici/motorlarinin farkli aglarda (6r. CANopen ve EtherCAT) basit slave (alt cihaz)
olarak kullanildidi projeler igin tasarlanmistir.
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https://technosoftmotion.com/THS_INTERNAL/P034-ESM2/EasyMotion_2_demo.exe

Full siirim, TML programinin siriclye yuklenmesini mimkin kilar. Bu sayede kullanici, sirici
icerisinde bulunan dahili hareket kontrolériinden tam olarak faydalanabilir ve siriici seviyesinde karmasik
uygulamalar gergeklestirebilir veya kontrol yapisini master ile sirticl arasinda paylastirabilir.

Full stirim, EasyMotion Studio Il agilis ekranindan erisilebilen Ayarlar (Settings) penceresinde yer alan
kayit bilgileri (Registration info) girilerek herhangi bir zamanda aktif hale getirilebilir.

Fort | LOM10 - -
Baudrate 115200
via CAN bus
CAN protocol TMLCAN (CAN 20B,.. ~
Auis ID of the drive/motar connected to PC autodetected
1 Use extended RS232 baudrate list []

New project + Advanced settings @

X m Open project - | Registration Info
: B
(] Restore from archive Name

Organization

Settings Serial number

@
® ” .

« Exit
Restore defaults

Check for updates

Sekil 2.2 — Ayarlar Penceresinde Kayit Bilgileri

Registration info (Kayit Bilgileri) penceresine, proje penceresindeki Yardim (Help) menusu Uzerinden de
erigilebilir.

CT) EasyMotion Studio Il - Untitled project

Project  Application  Communication Tocls Control panels  Utilities  Options m

B D b hﬂ]‘ 1 B 2 o @ = il _ﬂf = ﬁ Help Topics .3I
About EasyMotion Studio Il

SR " s overview Refresh| @ | Regitatonino

4 lIntitled nroiect
Sekil 2.3 — Help mendiisii lizerinden Registration info penceresine erisim

EasyMotion Studio Il kurulduktan sonra, Technosoft strtcilerinin ¢alistiriimasi igin 3 temel adim
bulunmaktadir:

Adim 1: Donanim Kurulumu
Donanim kurulumu, her bir stricu kullanici kilavuzunda detayl olarak agiklanmaktadir.

Adim 2: Siiriicii Devreye Alma
Siruci devreye alma islemi bu dokimanda detayli olarak agiklanacaktir.

Adim 3: Hareket Programlama

Programlama, asagidaki segeneklerden biri kullanilarak gergeklestirilebilir:

- TML kullanilarak EasyMotion Studio Il (izerinden;

- Bir EtherCAT master (surict modeline bagh olarak);

- Bir CANopen master;

- PC’ler (Windows veya Linux) icin TML_LIB hareket kitiphanesi

- PLC’lerigin TML_LIB hareket kiitiphanesi

- Yukaridaki secenekleri birlestiren dagitik kontrol yaklagimi (6rnegin, bir host’'un surtculer
Uzerinde TML ile programlanmis hareket fonksiyonlarini gagirmasi gibi)

Bu dokiiman, EasyMotion Studio Il ve Technosoft Motion Language (TML) kullanilarak sirtct programlamasini
detayli olarak agiklamaktadir.

Diger programlama segenekleri, asagidaki kullanici kilavuzlarinda detayli olarak agiklanmaktadir:
- CANopen Programlama Kilavuzu — CANopen suriculerinin programlanmasini agiklar;
- CoE Programlama Kullanici Kilavuzu — EtherCAT siuricillerinin programlanmasini agiklar;
- TML_LIB Kullanici Kilavuzlar — PC / PLC kitiphaneleri kullanilarak proje gelistirmeyi acgiklar.

Yukarida belirtilen kilavuzlar web sitemizden indirilebilir.(link).
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3  Yeni Proje Olustur

EasyMotion Studio Il agilis ekrani, yeni bir proje olusturmayi, daha énce olusturulmus bir projeyi agmayi,
bir proje arsivini geri ylklemeyi veya genel ayarlari degistirmeyi (¢alisma alani konumunu belirleme,
yazilm dilini degistirme, global iletisim parametrelerini ayarlama ve registration info bilgisini ekleme/
dizenleme) saglar.

a New project
o Open project
(&) Restore from archive
) Settings
® * Exit

Check for updates

Sekil 3.1 — EasyMotion Studio Il A¢ilis Ekrani

Yeni bir proje olusturmak icin, “New project” butonuna tiklamaniz yeterlidir. Bu islem, striici modelini ve
motor teknolojisini segmenize olanak taniyan bir sihirbaz (wizard) penceresini agacaktir.

Siricl segimi, herhangi bir surici bagh degilse dnceden tanimli bir listeden veya “Scan for drives”
butonuna tiklandiktan sonra goérintllenecek olan tespit edilmis surtculler tablosundan yapilabilir.

& Drive selection

Communication channel R5232 i
Port COM10 N
Baudrate 115200 &
via CAN bus
CAN protocol TMLCAN (CAN 2.0B,... ~

Scan for drives

Axis ID of the drive/motor connected to PC  autodetected ~
Work offline

Family | iPQS Drives * Group Show all v
Model | Search

iGVDT1 BX-CAT

iIMOTIONCUBE CAN

iIMOTIONCUBE CAT-STO

iPO52401 MX-CAN

iPOS2401 MX-CAN with Analogue or Digital Halls

H Motor selection ® Brushless () Brushed DC n

Sekil 3.2 - Siiriicii ve Motor Segim Sihirbazi

“Scan for drives” seceneginin kullanilabilmesi icin iletisim parametrelerinin dogru sekilde ayarlanmis
olmasi gerekir. Bu nedenle, Siiriicii Se¢imi (Drive selection) bélimiinde parametrelerin ayarlanmasina
veya dizenlenmesine olanak taniyan bir iletisim ayarlari b6limu goérintilenir.
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Sdarucilerin PC’ye baglantisi; RS232, CAN, USB, Ethernet veya EtherCAT Uzerinden Ethernet (EoE)
aracihgiyla asagidaki sekillerde gergeklestirilebilir:

RS232 baglantisi kullanilarak, dogrudan PC’ye veya bir USB—RS232 donustiriici araciligiyla;
USB baglantisi kullanilarak;

Technosoft Ethernet—-RS232 veya CAN adaptori kullanilarak;

CAN-bus baglantisi kullanilarak, bir PC-CAN arayiizi lizerinden dogrudan PC’ye baglanarak;
EoE protokoll kullanilarak (yalnizca EtherCAT suruculerinde mevcuttur);

Ayni CAN-bus agi lizerindeki baska bir surlict aracihdiyla, bu siricinin dogrudan PC’ye bagl
olmasi durumunda.

“Scan for drives” islemi tamamlandiginda, EasyMotion Studio Il tespit edilen surlculeri listeler veya
herhangi bir slrtici bulunamazsa bir hata mesaji gérintiler.

L® Drive selection

ook wh =

Communication channel |R$232 v
Port | COM10 -
Baudrate 115200 9

via CAN bus

Scan for drives
CAN protocol TMLCAN (CAN 2.0B,.. ~
Auxis ID of the drive/motor connected to PC  autadetected 9
Work offline []
Product model Axis  Extras F/W  Details

iPOS4808 MY-CAT-STO 2 Connected to PC via RS232 F515K e

& Motor selection ® Brushless () Brushed DC  (J Stepper u

E® Drive selection

Communication channel R5232 -
Port  COM10 M
Baudrate 115200 N
via CAN bus Scan for drives
CAN protocol TMLCAN (CAN 2.08,... ~
Axis ID of the drive/motor connected to PC 255 w

Work offline

A\ No drives detected. Check communication settings and/or cable connections. Ay

Family iPOS Drives = Group Show all -

Model | Search

IGVDT1 BEX-CAN-STO

iGVDT1 BX-CAT

IMOTIONCUBE CAN
iMOTIONCURBE CAT-STO
iPOS2401 MX-CAN

iPOS52401 MX-CAN with Analogue or Digital Halls

& Motor selection @® Brushless () Brushed DC n

Sekil 3.2 - Scan for drives sonuglari

“Scan for drives” se¢enegi hata verirse ve PC’ye bagli bir veya daha fazla surlict bulunuyorsa; kablolari ve
gli¢ kaynagini kontrol edin, iletisim ayarlarinin dogru oldugundan emin olun ve igletim sisteminin kullanilan
adaptord taniyip tanimadigini ve gerekli stiriculere sahip olup olmadigini kontrol edin.

Sirici ve motor teknolojisi segildikten sonra, Motor selection bélimindeki yesil onay (tick) butonuna
tiklanarak yeni proje baslatilabilir. Bu islem sihirbazi sonlandirir ve proje penceresini acgar.
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® EasyMotion Studic Il - Untitled project

Project  Application  Communication
LD EEE &E 2
Application tree R

4| | Untitled project
4 ] Untitled application - [2]
S Setup
4 M Motion
LJv] Homings
L[F] Functions
L1 Interrupts
Llc] CAM Tables
Memory settings

Tocls  Control panels  Utilities

m O B E 2

Options

] Axis overview ‘.Rﬂreshl (7]

Name

Application 1D

Axis ID

Drive model

Minimum required F/W
Current F/W
Mechanical configuration
Motor technology
Control settings.

Motor sensor

Load sensor

What's next?

Help

2 @ []Workoffline Set all apps offline

Untitled application

2 -
iPOS4808 MY-CAT-STO
F515K
F515K
Rotary Motor, Rotary Load
Brushless
Position without speed loop
Incremental Encoder - Feedback 1
None

1. Setup

2. Motion

SetuplD 835FBL | iPOS4808 MY-CAT-STO | 5/N XJ7483 | F/W F315K

¥

Axis 2 | Online

Sekil 3.3 — Proje Penceresine Genel Bakig

Yeni bir proje baglatildiginda, EasyMotion Studio |l otomatik olarak ilk uygulamayi olusturur. Daha sonra
Application menusindeki “New” veya “Duplicate” segenekleri kullanilarak ek uygulamalar eklenebilir.

@ EasyMotion Studic Il - Untitled project
Application

Project

_“ abe,

Communication

e ]

+ Rename
Appl\catq j.' Duplicate
4 [y Wi
o = Setup L
Motion E
T Run ]
©  Stop Program
Axis on F2
= Auis off F3
X Resetdrive F4
Export D

Tools  Control panels  Utilities  Options

o = =

| | Axis overview | Refresh e

Name

Application ID

Axis ID

Drive model

Minimum required F/W
Current F/W
Mechanical configuration
Motor technology
Control settings

Motor sensor

Load sensor

What's next?

m o @ = 2

Help

= 3 [] Work offline Set all apps offline

Untitled application

2 -
iPOS4808 MY-CAT-STO

F315K

F513K

Rotary Motor, Rotary Load
Brushless

Position without speed loop

Incremental Encoder - Feedback 1
None

1. Setup

2. Motion

SetuplD 835FBL | iPOS4808 MY-CAT-STO | S/N XJ7483

- o X
> &P 0O FEKXK i s off

»

F/W F515K | Axis 2 | Online

Sekil 3.5 - Yeni bir uygulama ekleme veya mevcut olani cogaltma

Her uygulama 3 ana boélum igerir: Setup (surdci/motor ayarlari igin), Motion (uygulama gelistirme igin) ve
Memory Settings (bellek kullanimina genel bakis ve ayarlar igin). Setup ve Motion boélimleri, sonraki
boélimlerde detayli olarak aciklanacaktir.

© Technosoft 2024
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4 Motor ve Surucu Ayarlari

Setup bolimu, surict devreye alma isleminin Quick setup veya Advanced setup yapisi kullanilarak
gergeklestirimesine olanak tanir. istenen segenek, Setup tree bdliimiiniin Ust kisminda bulunan radyo
butonu (radio button) araciligiyla segilebilir.

(%) EasyMotion Studio Il - Untitled project - m] X

Project  Application  Communication  Tools  Control panels  Utilities  Options  Help

D e E a3 ® &8 @ @ = @ ff B £ % G [Workofine Setallappsofine »~ 2 b ©Q ¥ 4% X (ET G

Application tree " *  ® Mechanical configuration &

4| | Untitled project

4 1 untitied application - [2] Mechanical configuration
5 Setup Mechanical configuration | Rotary Motar, Rotary Load  ~
B M Motion Motor displacement of 1 rot v
Corresponds on load ta 1 ot .

Memory settings

Motor brake

Setup tree Tt Connected to []
Quick setup [l Advanced setup

@ Mechanical configuration
9 Motor
L‘l Feedback
T Inputs / outputs
:,'}‘* Control settings
I External reference
4 Application settings
? Motion settings
=X Fieldbus settings
&\ Protections and limits
- f’ Controllers
Q Automatic tuning

% Manual Tuning & Test

©

SetuplD 835FBL | iPOS4808 MY-CAT-STO | §/N XJ7483 | F/W F515K | Axis 2 | Online
Sekil 4.1 — Setup tree segenekleri
Quick setup modu, tim baglantilar dnceden dogrulanmis ve motor ile geri besleme parametreleri iyi
biliniyorsa, suricinin hizl bir sekilde devreye alinmasina olanak tanir.

Yeni bir proje baslatildiginda, motor, geri besleme ve sirici baglantilarinin yani sira sistemin islevselligini
dogrulamak icin ¢esitli testler yapilmasina olanak tanididi icin Advanced setup modunun kullaniimasi
onerilir

Application tree TR Application tree *a
4| Untitled project 4 ||| Untitled project
4 ] Untitled application - [2] 4] Untitled application - [2]
8 Setup S Setup
4 M Motion 4 M Motion
[ Homings [l Homings
{5 Functions [ Functions
1[5 Interrupts 151 Interrupts
[[5) CAM Tables 151 CAM Tables
Memory settings Memory settings
Setup tree R
Quick setup [l Advanced setup Quick setup | [I| Advanced setup
@ Mechanical configuration ® Mechanical configuration
@ Motor @ Motor
%] Feedback 1} Feedback
AT Inputs / outputs AT Inputs / outputs
¥ Control settings % Control settings
N\ Protections and limits 11 Bxternal reference
4 /2 Controllers 4> Application settings
@) Automatic tuning <7 Motion settings
%% Manual Tuning & Test = Fieldbus settings

A\ Protections and limits
4 Controllers
%) Automatic tuning
4% Manual Tuning & Test

& e

Sekil 4.2 - Quick Setup ve Advanced setup karsilastirmasi

Segilen setup yapisindan (quick veya advanced) bagimsiz olarak, stirlicii devreye alma siireci; Setup tree
icindeki tim bolimlerin yukaridan asagiya dogru tek tek kontrol edilmesini, gerekli parametrelerin
ayarlanmasini ve uygulamaya ait segeneklerin etkinlestiriimesini/devre disi birakilmasini igerir.
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4.1 Mekanik Yapilandirma

Hem Quick setup hem de Advanced setup modlarinda bulunan Mechanical configuration bélimu, motor
ile yuk arasindaki iletim tipinin ve oraninin tanimlanmasina olanak tanir. Mevcut segenekler sunlardir:

- Rotary Motor, Rotary Load — doner bir motorun dogrudan déner bir yike baglandigi veya
baglantinin bir rediktor (gearbox), kasnak (pulley) ya da bagka bir dénerden donere iletim
mekanizmasi Uzerinden yapildigi durumlari tanimlar;

- Rotary Motor, Linear Load — déner motor hareketinin bir kayis (belt), bilyali vida (ball-screw),
kremayer—pinyon sistemi (rack and pinion) veya bagka bir dénerden lineere iletim mekanizmasi
aracihgiyla lineer yik hareketine dénustirildigi sistemleri tanimlamak igin kullanilir;

- Linear Motor, Linear Load — voice coil veya firgasiz lineer motor kullanilan durumlari tanimlar.

CT) EasyMotion Studio Il - Untitled project
Project  Application Communication Tools  Control panels  Utilities  Options  Help
U oA = .1 B & = =3 ™ [§ -] - 4 3 [] Work offline  Set all apps ¢

Application tree TR @© Mechanical configuration &

4| | Untitled project

4 ] Unitled application - [2) Mechanical configuration
S Setup Mechanical configuration ' Rotary Motor, Rotary Load
> M Motion Motor displacement of 1 rot v
Ny et Corresponds on load to 1 rot v

Motor brake

Selupjires T Connected to
Quick setup Advanced setup Qutput line  QUTD * i
@ Mechanical configuration Brake release delay 0 ms

) Motor Brake apply delay 0 s
T,(], Feedback

™ Drrive not active Drrive active
LT Inputs / outputs
:{}f Control settings ¥ H
. Brake applied . Brake released .
External reference .

LY}

[

Iy Application settings ' H . H

- "4 - "4
ﬂ Motion settings Brake release delay Brake apply delay
== Fieldbus settings

Protections and limits

T

Sekil 4.3 — Mechanical configuration

Motor bir elektro-mekanik fren ile donatiimissa, strtici bu freni kontrol edecek sekilde yapilandirilabilir.
llgili ayarlar, Mechanical configuration bélimindeki Motor brake sekmesinde bulunur ve “Connected
to” onay kutusu secildiginde gérunir hale gelir.

Sirdci, bu amag icin 6zel olarak tasarlanmig dijital ¢ikiglarindan biri (genellikle “OUTO0” veya “OUT1”)
aracihgiyla freni kontrol eder (bu ¢ikiglar, standart dijital ¢ikislara gére daha yliksek akim saglayabilir) ve
cikis seviyesini gu¢ kademesinin durumuna bagl olarak otomatik sekilde ayarlar:

- Surtcunun gug kademesi devre digi birakildiginda, ¢ikis pasif seviyeye ayarlanir; bu durum frenin
devreye girmesine neden olur ve yuk hareketini engeller.;

- SurGcunun gug kademesi etkinlestirildiginde (motora gug verildiginde), ¢ikis durumu aktif seviyeye
getirilir; bu da frenin serbest birakilmasini saglar.

Bir¢cok uygulamada frenin devreye girme ve serbest birakma gecikmesi gerektiginden, Motor brake
bdlimi bu parametrelerin ayarlanmasina olanak taniyan iki alan igerir:

- Brake release delay (fren birakma gecikmesi), sirticiiniin gli¢ kademesinin etkinlestirildigi
(motora eneriji verildigi) andan, fren birakma komutunun verildigi ana kadar gegen sireyi ifade eder;

- Brake apply delay (fren uygulama gecikmesi), frene eneriji verildigi andan, suricinin gug
kademesinin devre disi birakildigi (motora gug verilmedigi) ana kadar gegen sureyi ifade eder.

Fren baglantilari gogu durumda dogrudan surlclye yapilabilir. Baglanti semasi ve diger 6nemli detaylar,
her bir sUrtictinin kullanici kilavuzunda sunulmaktadir.
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4.2 Motor Ayarlari

Motor parametreleme sayfasi, Configuration ve Tests olmak lGzere iki sekme igerir (Tests sekmesi
yalnizca Advanced setup modunda kullanilabilir).

Application tree " " @ Motor @
4| | Untitled project

; Configuration | Tests
4T Untitled application - [255] 9 e

S Setup
) Motor selection
4 M Motion
. Database Technosoft v
LJH] Homings
Motor  M172 v

L[F] Functions
Motor data is different than the selected motor data.
Lz] Interrupts

Sawve to database
=] CAM Tables

Memory settings Main parameters

Motor nominal current 315 A -
Motor peak current 11 A ol i ]
Pole pairs 4
Setup tree ~ 1 Additional parameters

Quick setup EI Advanced setup Torque constant 00353 Nm/A i
Resistance (line to ling) 077 Ohms b

® Mechanical configuration - . -
Inductance (line to line) 1.2 mH v

@ Motor

Motor inertia is unknown
] Feedback

Motor temperature

4T Inputs / outputs Sensor type | NTC v

:#? Control settings
Sekil 4.4 — Motor setup sayfasi

Configuration sekmesi, motorun parametrelenmesine olanak tanir ve asagidaki grup kutularini igerir:

- Motor selection — motor parametrelerinin 6nceden tanimlanmig motor veritabanindan yiklenmesine
veya mevcut parametrelerin kullanici motor veritabanina kaydedilmesine olanak tanir.

- Main parameters — motorun nominal ve tepe akim degerlerinin yani sira motor kutup ¢ifti sayisinin
ayarlanmasina olanak tanir. Bu deg@erlerin tamami motor veri sayfasinda yer almaldir.

- Additional parameters — motor tork sabiti, faz direnci, faz endiktansi, rotor ataleti ve (varsa) motor
sicaklik sensoérl tipinin ayarlanmasina olanak tanir. Bu bilgiler de motor veri sayfasinda bulunmalidir.

Bununla birlikte, bu parametreler zorunlu degildir; ¢cinkl bunlarin belirlenmesi i¢in bazi otomatik veya
manuel testler kullanilabilir.

Tests sekmesi, motor faz baglantilarinin test edilmesine, motor kutup cifti sayisinin tespit edilmesine ve motor
sargl direnci ile endliktansinin belirlenmesine olanak tanir.

@Motor@

Configuration | Tests

Test selection Procedure
1. Check the below test parameter(s).
2. Press the START button.

Detect number of pole pairs 3. Wait until the test ends and the results are displayed.

Identify resistance and inductance

The test is successful if |A (phase A current) ~ Itest and B (phase B current) ~ -
[test/2.

Test parameters
Test current 0.8901 A &

4]

Sekil 4.5 — Tests sekmesi

Yukarida belirtilen testlerin ayrintili agiklamasi, EasyMotion Studio Il igerisindeki Help menisinden
erigilebilen Help topics boéliminde veya test diyaloglarindaki “?” simgesine tiklanarak bulunabilir.
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4.3 Geri Besleme Ayarlari

Motor ve yik geri besleme ayarlari sayfasina, Feedback bdlimu Uzerinden erisilebilir ve Configuration ile
Tests olmak Uzere iki sekme icerir (Tests sekmesi yalnizca Advanced setup modunda kullanilabilir).

Application tree " ' 1Y Feedback @
4| || Untitled project

. Configuration | Tests
4 7| Untitled application - [6] ° =

5 Setup
b M Motion Motor feedback
i Type  Incremental Encoder -
] Homings Connector  Feedback 1 v
LIF] Functions Resolution 500 lines v
Llx] Interrupts Reverse encoder counting [
|[5] CAM Tables Filter inputs
Memory settings 1/24 v
Digital Halls M
Hall configuration 10 -
Load feedback
Type ssi il ]
Connector  Feedback 2 v
Single turn resolution 13 bits
Multi turn resolution 12 bits
Ignore single turn LSB ] bits
Ignare multi turn MSEB 0 bits
Frequency 3000 kHz v

Setup t -3
P mode [JEFTEVNM  Gry

Quick setup EI Advanced setup Reverse encoder counting

@B Mechanical configuration Functionality | For position control v
@ Motor

;] Feedback

4T Inputs / outputs

Sekil 4.6 — Feedback setup béliimii

Configuration sekmesi, kullanilan geri besleme sensorlerinin parametrelenmesine olanak tanir; bu nedenle
icerigi, segilen geri besleme tiriine bagli olarak degisir. Gerekli parametreler sensér veri sayfasinda
bulunmaldir.
Tests sekmesi, geri besleme sensorlerinin baglantisinin test edilmesine ve ¢oézinirlik ile diger dnemli
sensOr parametrelerinin tespit edilmesine olanak tanir.

f] Feedback @

Configuration | Tests

Test selection Procedure
Test encoder connections 1 Pra.ss the. START butten.
2. Wit until the test status shows: Running test.
3. Rotate the motor shaft manually and check if the position counter is changing.
Detect hall configuration 4. Press the STOP button to end the test.

Detect motor encoder resolution

Test parameters
Motor feedback - Reverse encoder counting []
Load feedback - Reverse encoder counting

Encoder on motor Encoder on load Hall sensors
Position counter Position counter Halls
7] Index position Halll Hall2 Hall3

Sekil 4.7 — Tests sekmesi

Configuration ve Tests sekmelerindeki parametreler, EasyMotion Studio Il igerisindeki Help menisiinden
erigilebilen Help topics bélimiinde veya Feedback sayfasi ile test diyaloglarindaki “?” simgesine tiklanarak
acilabilen yardim konularinda detayl olarak agiklanmaktadir.
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4.4 Girigler / Cikiglar

Sirdcinin Inputs / Outputs parametrelemesi (tip, fonksiyon ve aktif seviye), Inputs / Outputs sayfasi
Uzerinden kolayca yapilabilir.

Application tree T 11 Inputs / outputs @
4| | Untitled project

4 7] Untitled application - [2]

Digital inputs
S Setup Configure inputs as | Sink (PNP) ML ]
4 M Motion
|[H] Homings Input Type Function Active level
L[| Functions INO Sink {PMP) General purpose input
|[z] Interrupts IN1 Sink (PNP) General purpose input
[E] CAM Tables IN2/LSP Sink (PNP) Limit switch + ~  High -
Memory settings IN3/LSN Sink (PNP) Limit switch - * | |High v
IN4 Sink (PMP) General purpose input
IN5/Enable Sink (PNP) Enable v Low v
Digital outputs
Configure cutputs as o
Qutput Type Function Active level
ouTo Sink (NPN) General purpose output
Quick setup Il Advanced setup ouTt Sink (NPN) Motor brake v Low
© Mechanical configuration OUT2/Error Sink (NPN) Error *| Low
@ Motor OUT3/Ready Sink (NPN) Ready * Low
] Feedback ouT4 Sink (NPN) General purpose output
AT Inputs / outputs
2 Control settings Analog inputs
1l External reference Swap Reference and Feedback inputs [
{5 Application settings Feedback (AD2} F AD2 measurement range =10V L
<7 Motion settings Reference (ADS) [ ADS5 measurement range 10V o

== Fieldbus settings
/N Protections and limits
2 f’ Controllers

Sekil 4.8 — Inputs / Outputs setup sayfasi

Varsayilan olarak tim Technosoft stirticlleri ve akilli motorlar, genel amagli girig/¢ikislarin yani sira 6zel
islevlere sahip bazi giris/gikislara da sahiptir:

> IN2/LSN

o Tip: dijital giris;

o Varsayilan islev: aktif oldugunda negatif yondeki yik hareketlerini engeller.
> IN3/LSP

o Tip: dijital giris;

¢ Varsayilan iglev: aktif oldugunda pozitif ydndeki yik hareketlerini engeller.
> IN4 /| ENABLE

o Tip: dijital giris;

e Varsayilan islev: pasif oldugunda siriiciinin glic kademesini devre disi birakir.
» OUT2/ERROR

o Tip: dijital ¢ikis;

¢ Varsayllan iglev: surticide bir hata oldugunu bildirir.
» OUT3/READY

o Tip: dijital ¢ikisg;

e Varsayilan islev: suricinin ¢ahsir durumda oldugunu bildirir.

Giris/cikiglarin 6zel iglevleri, ilgili giris/cikisin Function parametresi “General purpose input/output’
olarak degistirilerek devre disi birakilabilir.

Analog inputs grup kutusu, suriclinin analog gerilim sinyalini (0...5 V veya +10 V) okuyacak sekilde
ayarlanmasina olanak tanir. Bu konu, 5.6 External reference béliminde detayli olarak agiklanacaktir.
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4.5 Kontrol Ayarlari

Bu bélim, kontrol modunun (position, speed veya torque) secilmesine ve kontrol yapisinin (hiz kontroléri
aktifken veya degilken konum kontrol(i) ayarlanmasina olanak tanir.

Application tree " ¥ % Control settings @

4| | Untitled project

4 3 Untitled application - [2]
S Setup
4 M Motion

Control structure

Control mode | Pasition with speed loop -

|+ Homings Position controller

Speed controller Current controller

LIF] Functions

L] Interrupts
[} CAM Tables

Memory settings

=

Setup tree -

[ Advanced setup

Quick setup.
@® Mechanical configuration
D Motor

11 Feedback

4T Inputs / outputs

2)’ Control settings
I Edemal reference

s Application settings

Sekil 4.9 — Control settings sayfasi

Kontrol modu position olarak ayarlandiginda, sirtct dahili akim ve pozisyon dénguilerini kullanarak farkl
pozisyon profillerine (trapezoidal, S-Curve, PT, PVT, external vb.) olanak tanir.

Speed kontrol modu, hiz profillerine olanak tanir ve akim ile hiz déngilerini kapatir.

Kontrol modunun torque olarak ayarlanmasi, yalnizca akim kontrolérini aktif tutar ve motor torkunun
kontrol edilmesine olanak tanir.

4.6 External reference (Harici referans)

Yalnizca Advanced setup modunda bulunan External reference bolimu, stricinin harici bir sinyali (analog
veya dijital) okuyacak ve bunu position, speed veya torque referansina donistirecek sekilde ayarlanmasina
olanak tanir.

Digital reference segcildiginde, siriici Pulse & Direction sinyallerini veya bir quadrature Incremental
encoder’i okuyabilir ve referansi programlanabilir bir digli orani (gear ratio) ile hesaplayabilir.

Application tree " * | I External reference @

4| i Untitled project

4 ] Untitled application - [2]
S Setup
4 M Motion
LH] Homings
LIF] Functions
L] Interrupts
L[5] CAM Tables
Memory settings

Quick setup
@& Mechanical configuration
@ Motor

L‘l Feedback

LT Inputs / outputs

:F Control settings

n External reference

{5 Application settings

El Advanced setup

External reference
Enable
Activate after Power On

Reference parameters

Type Analog

signalype  puse  [JEETEE

Source | Feedback 2 T
Gear ratio - Slave 1
Gear ratio - Master 1

Limit maximum acceleration [

I Lo l
—o— 4 —

-|_r|_r|_ru° ;

Gear ratio

Sekil 4.10 — Digital external reference ayarlari

“Automatically activated after Power On” segenegi, AUTORUN modu etkinse ve sirlicl belleginde
kayith bir uygulama programi yoksa, suriicliye gu¢ verildikten sonra External reference modunu otomatik
olarak etkinlestirir.
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Analog reference secildiginde, siriici 0 V ... 5V veya +10 V gerilim sinyalini okur (desteklenen gerilim
araligi ile ilgili detaylar i¢in sirtct kullanici kilavuzuna bakiniz) ve segilen Control mode’a bagl olarak
bunu position, speed veya torque referansina dénistirdr.

Bu modda External reference bolimi, minimum ve maksimum gerilim referans degerlerine karsilik gelen
minimum ve maksimum komut degerlerinin ayarlanmasina olanak tanir (bu iki parametre arasinda lineer
bir iligki vardir).

Dusuk gerilimli analog sinyaller elektromanyetik guriltilerden kolayca etkilenebildigi ve analogdan dijitale
doénliisim surecinin kendisi de bir miktar jitter igerdigi icin, surtict bu etkileri telafi etmek amaciyla bazi
aracglara sahiptir: referansin daha yumusak hale getiriimesi i¢in birinci dereceden bir filtre (first order
filter) ve analog sinyal sabitken motor hareketini/titresimini 6nlemek amaciyla referansin sabit tutulacagi
bir gerilim araligi olusturan “DeadBand Point” ve “DeadBand Range” secenekleri.

Application tree T % 11 External reference @
4 Untitled project

s Configuration | Tests
4 7 Untitled application - [2] 9 &

S Setup
X External reference
4 M Motion
) Enable
i) Homings Activate after Power On
|[f] Functions
[ Interrupts Reference parameters
5] CAM Tables Type | Digital
Max. positi v
Memory settings . postan 0055 S
Min. position 0 rot -
DeadBand range +/- 0 v *
DeadBand point ] v v
Quick setup E Advanced setup Apply filter %0 rad/s .

@ Mechanical configuration
e Motor
L‘l Feedback

Limit maximum speed [ ]

4T Inputs / outputs Max. position

?1}5’ Control settings | peeeeesessenensansian s e e e

n External reference

DeadBand point

TN

i) Application settings

Analog signal
<7 Moation settings

T

DeadBand range +/-

= Fieldbus settings
A\ Protections and limits
4 J:’ Controllers
%) Automatic tuning
%% Manual tuning & Test
Sekil 4.11 — Analog external reference ayarlari
Tests sekmesi, okunan analog gerilim sinyali Gizerindeki referans degisim fonksiyonunun kontrol edilmesine
olanak tanir.

Min. position

1l Bdemal reference @

4 Untitled project

4 T Untitled application - [2]
S Setup

Test selection Procedure
4 M Motion

1. Connect a voltage signal {i.e. an external supply or patentiometer) to the analogue
Homings reference input.
2. Press the START button.

Functi
unetiens 3. Wait until the test status shows: Running test.
1] Interrupts 4. Change input voltage and check the corresponding setpoint value.
5. Press the STOP button to end the test.
CAM Tables

L e -

Test results

Quick setup Advanced setup

& Mechanical configuration
- Analog input voltage | 1.87 v () e— 5
G Motor

fy] Feedback

@

Setpoint (Position) |-0.25 rot -1 E— 1

T Inputs / outputs
%% Contral settings
i External reference

{5 Application settings
Sekil 4.12 — Analog external reference testleri

Test sirasinda, striici Configuration sekmesindeki Reference parameters grup kutusunda daha énce
ayarlanmis parametreleri kullanir.
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4.7 Uygulama Ayarlar

Yalnizca Advanced setup modunda bulunan bu bélim, CANopen/EtherCAT icin commutation method, start
mode, timings ve AUTORUN modunun yapilandiriimasina olanak tanir.

* O Application settings @&

-

4| | Untitled project

4 3 Untitled application - [2] Motor commutation
S Setup Commutation method  Trapezoidal
4 M Motion
= . Start mode
E e Method  Move until aligned with p... =
LIF] Functions Current used a0 = :
U] Interrupts Time to apply on phases 1 < v
L5} CAM Tables - Minimum movement threshold 0 3 v
Timings
Quick setup EI Advanced setup PWM frequency 20000 Hz .
@ Mechanical configuration PWM period 0.00005 < v
) Motor Fast loop divider 2 o
1 Feedback Slow loop divider 20
U1 Inputs / outputs Fast loop sampling period 0.0001 5 i@
:F Frrinrlazit Slow leop sampling period 0.001 s i

1"l External reference

<7 Motion settings

Sampling period = PWM period x Loop divider

Autorun
Autorun for CANopen/EtherCAT [] o

=2 Fieldbus settings

Sekil 4.13 — Application settings sayfasi
Commutation Method bolimd, gli¢ kademesinin komitasyon stratejisinin segilmesine olanak tanir:

- Trapezoidal — motor, komutasyon i¢in Hall sensdrleri kullanilarak fircasiz DC (BLDC) motor olarak
kontrol edilir. Bu modda motor akimlar dikdértgensel, BEMF gerilimleri ise trapezoidal yapidadir.

- Sinusoidal — motor, bir PMSM (Permanent magnet synchronous motor) gibi ele alinir ve FOC
(field oriented control) algoritmasi kullanilarak vektoér kontroll uygulanir. Bu modda motor, G¢ fazl
sindzoidal gerilim ve akimlar ile ¢alisir.

Digital Hall sensors

H1

0 600 1200 1800 240° 3000 360 t
H2

0 t
H3

0 t

Trapezoidal commutation method
! i i i
0 t

Sinusoidal commutation method
i in s ic

[ —

Sekil 4.14 — Trapezoidal ve sinusoidal komiitasyon yontemi karsilastirmasi

Not: Sinusoidal mod, 6zellikle diisiik hizlarda daha yumusak bir ¢calisma sadlar; buna karsilik trapezoidal
mod, daha gdriiltilii bir hareket karsiliginda motora yaklasik %15 daha fazla tork saglar.
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Field oriented control algoritmasi, yalnizca rotor konumu hassas sekilde biliniyorsa uygulanabilir. Sirica,
Power On veya Reset sonrasinda bunu bir start method araciliiyla kontrol eder. Bu yéntem, Start mode
grup kutusu tzerinden segilebilir ve yapilandirilabilir. Asagidaki start method segenekleri mevcuttur:

>

Move till aligned with phase A

- motor, énce B fazi ile, ardindan A fazi ile hizalanana kadar hareket eder.

- bu start method, mekanik sinirlarin olmadigi ve baslangigta kigik bir motor sarsintisinin tolere
edilebildigi yatay yUklere sahip tim uygulamalar i¢in kullanilabilir.

BLDC with Hall sensors (yalnizca motor dijital Hall sensoérleri ile donatiimigsa kullanilabilir)

- motor, trapezoidal modda baslar ve ilk Hall sensdru gegcisi algilandiktan sonra sinusoidal moda
geger.

- bu start mode, dikey yuklerin bulundugu, motor nominal degerine yakin bir baslangi¢ torku
gerektiren veya baslangicta dahi kontrolsiiz motor hareketine izin verilmeyen uygulamalar icin dnerilir.
PMSM with Hall sensors (yalnizca motor dijital Hall sensérleri ile donatiimigsa kullanilabilir)

- BLDC with Hall sensors yontemine ¢ok benzer; ancak motor trapezoidal yerine dogrudan sinusoidal
modda baslar ve ilk Hall sensoéri gegisi algilandiktan sonra rotor konumunu ayarlar.

Motionless start (yalnizca encoder feedback mevcutsa kullanilabilir)

- sUirticu rotor konumunu belirler; yontem, baslangic rotor konumu etrafinda yalnizca ¢ok kiguk bir
hareket igerir;

- bu start mode, Hall sensérlerinin bulunmadigi ve motor/yukin kontrolsiz hareket edemedigi
durumlarda kullanilir.

- en karmasik ydntemdir ve ac¢i kontrolérindn ayarlanmasini gerektirir.

Direct using absolute position sensor (absolute encoder’li motorlar igin mevcuttur)

- motorun mutlak konumu bilindiginden dogrudan ¢alistiriimasina olanak tanir;

- bir offset tespiti gereklidir ve Feedback bolimundeki Test araciligiyla yapilabilir.

T} Feedback @
4| || Untitled project i
Configurati Tests
4 _:| Untitled aPp“Caﬁon -1 onfiguration
S Setup

4 M Motion

Test selection Procedure

) TestEnc o ericonnections 1. Check the below test parameter(s).
|+ Homings 2. Press the START button.
3. Wait until the test ends and the results are displayed.

|F] Functions X N
Detect hall configuration
[z] Interrupts Test parameters
5] CAM Tables - Test current 1.76 A
Pole pairs 4
Quick setup Advanced setup

& Mechanical configuration
3 Motor
T:], Feedback

Sekil 4.15 — Absolute encoder offset tespiti

Timings bdlimd, varsayilan PWM frekansinin ve kontrol déngulerinin yiritme periyodunun degistiriimesine
olanak tanir.

Notlar
1) Givenli bir galisma i¢in, PWM frekansinin 20 kHz ... 80 kHz araliginda tutulmasi énerilir;

2) Hizl déngii 6rnekleme periyodunun varsayilan degeri 0.1 ms’dir.
3) Yavas déngu 6rnekleme periyodunun varsayilan degeri 1 ms’dir.

CANopen/EtherCAT icin Autorun segenegi etkinlestirildiginde, stirlicii Power ON / Reset sirasinda TML
programini yuritir. Bu durum, yalnizca bir CAN siricisi CANopen calismasi icin yapilandirildijinda
veya bir EtherCAT surucisi kullanildiginda gecerlidir.
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4.8 Hareket Ayarlari

Bu bélim yalnizca Advanced setup modunda bulunur ve motion complete kosulunun yapilandiriimasina,
freeze control mekanizmasinin etkinlestirilip ayarlanmasina ve hareket yoninln tersine c¢evrilmesine
olanak tanir.

i <7 Motion settings &

4| || Untitled project =

4 7| Untitled application - [2] Motion complete settings
S Setup Type When the actual position...
4 M Motion Window 0.5 rot v
L] Homings fomie 0.001 = z
LIF] Functions o
L] Interrupts Freeze control
[[5) CAM Tables = Freeze control
Activate when position error < 0 rot v
. For a time interval >= 65-,-5 35 5 w
Quick satup 'ﬂ,‘ Advanced setup Deactivate when position error >= ] rot -
@& Mechanical configuration Method | Freeze controllers T

@ Motor
T:], Feedback
T Inputs / outputs

Reverse movement direction
Reverse [

:{:? Centrol settings
1 Edternal reference
s Application settings
‘5 Maotion settings

Sekil 4.16 — Motion settings béliimii

Bir hareket profilinin ne zaman sona erdigini belirlemek igin motion complete kosulu kullanilir. Bu kosul ve
ilgili parametreler, Motion complete settings grup kutusu tzerinden ayarlanabilir.

Motion complete kosulu, gercek pozisyonun belirli bir sire boyunca bir settle band iginde kalmasini
bekleyecek sekilde ayarlandiginda, Motion complete settings grup kutusu; settle band toleransinin
(position window) ve stabilize siresinin, sistemin imkanlari/gereksinimlerine goére ayarlanmasina olanak
tanir..

«— Poszition reference
‘! »— Actual position

Settle Stahilize

i bme birne
: Settle Band Taolerance

Position to reach

kation Complete
flag iz zet

Settle Band Tolerance

Position Error

End of trajectorny Paszition Errar

Sekil 4.17 — Motion complete band detaylari

Motion complete on reference kosulu, position kontroliinde pozisyon referansi hedef pozisyona ulastiginda
tetiklenir. Speed kontrollinde ise hiz referansi 0 oldugunda tetiklenir.

Freeze Control grup kutusu, motor salinimlarini 6nlemek amaciyla surucunin kontrolor cikiglarini
donduracak sekilde ayarlanmasina ve son tork komutunun korunmasina olanak tanir. Bu algoritma, gergcek
dondurma isleminin etkinlestiriimesi/devre digi birakilmasi i¢in bir pozisyon hata penceresi ve bir zaman
parametresinin ayarlanmasini gerektirir.

Motorun dénus yonu, beklenen yik hareket yoni ile uyusmadiginda, motor baglantisi degistiriimelidir
(6rnegin fircasiz motorlarda iki fazin yerinin degistiriimesi). Ancak birgok durumda bu islem zor
oldugundan, Reverse movement direction secenegdi, motor baglantilarini degistirmeden motor hareket
yénunu tersine gevirir.
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4.9 Fieldbus ayarlar

Yalnizca Advanced setup modunda bulunan bu bélim, CAN baudrate, striici Axis ID ve CANopen veya
EtherCAT factor group parametrelerinin ayarlanmasina olanak tanir.

= Fieldbus settings &

4| | Untitled project

4| Untitled application - [2] CAN bus
S Setup Set CAN baudrate F/W Default v

4 M Motion
Axis ID selection

LH] Homings Set Axis 1D HAW '
|[F] Functions

|5 Interrupts « | Factor group

L[5 CAM Tables — ® Position ) Velocity ) Acceleration () Jerk

Position units  |U{inc) N

Quick setup El Advanced setup 608Fh Position encoder resolution
@& Mechanical configuration Subindex01 2000 increments
Subindex02 1 motor rot

@ Motor

T} Feedback 6091h Gear ratio

U Inputs / outputs Subindex01 1 motor rot

:c;; Control settings Subindex(2 1 load rot

I Bdernal reference 6092h Feed constant

6 Application settings Subindex01 2000 Position units

<7 Motion settings Subindex02 1 load rot

=5 (L:eEilEE 6093h Position factor/Position scaling

/N Protections and limits Subindex01 1 inc = internal units
4 ég’ Controllers Subindex02 1 Position units

Automatic tuning

B60A8K Sl unit position (user-defined position units)
£ Manual tuning & Test

0x00B50100

Sekil 4.18 — Fieldbus settings béliimii

CAN bus grup kutusu, CAN baudrate degerinin ayarlanmasina olanak tanir. Varsayilan deger F/W default
(firmware default) olup 500 kbps anlamina gelir. Bununla birlikte, 125 kbps, 250 kbps, 500 kbps ve 1 Mbps
gibi diger hiz secenekleri de mevcuttur.

Tam Technosoft suriculeri, bir Axis ID ile tanimlanir (CANopen icin 1 ile 127 arasinda, TMLCAN igin ise 1
ile 255 arasinda bir deger). Bu deger, donanim Uzerinden (detaylar icin sirlci kullanici kilavuzuna
bakiniz) veya yazilim Uizerinden Axis ID selection se¢enegi kullanilarak ayarlanabilir.

Bir CAN ag igerisinde birden fazla slriici veya akilli motor birlikte ¢alisacaksa, ayni CAN baudrate
degerine sahip olmalari, ayni CAN protokolini kullanmalari ve farkli Axis ID degerlerine sahip olmalari
gerekir.

CANopen veya EtherCAT uygulamalari igin, Factor group bdlimu; position, speed, acceleration ve jerk
degerleri icin istenen fiziksel birimin secilmesine olanak tanir. Bu ayarlar, ilgili nesnelerle dogrudan iligkilidir
ve CiA 402 standardina uygundur.
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4.10 Korumalar ve Limitler

Bu bélim, motor korumalarinin ve ¢alisma limitlerinin ayarlanmasina olanak tanir; bdylece testler sirasinda
veya normal ¢alisma esnasinda meydana gelebilecek bozucu etkiler (perturbations) durumunda sistemin
(motor, yuk, mekanik vb.) zarar gérmesi 6nlenir.

M A\ Protections and limits @)

a

4| Untitled project

4 ] untitied application - [2] Drive operation parameters
S Setup Current limit 7.06 A
4 M Motion Load speed limit 5820 rpm
[ Homings Motor supply 24 W
) Functions Protections
Liz] Interrupts. Overcurrent protection Trigger if motor current > 8472 A . for more than 0.01 -
|c] CAM Tables — Position control error protection Trigger if position error > 0.6 rot - for more than 3 5
e Speed control error protection Trigger if speed error » 600 rpm v for more than 3 5
12t protection |12t Overcurrent is 7.766 A - for 15
Quicksetup I Advanced setup i ) 2
When 12t is triggered | Do AxisOFF =
@ Mechanical configuration
& Motor External chopping resistor
T Feedback Is connected to drive Active if power supply > 50 1"
. Is connected to BCO0100 module
AT Inputs / outputs o
’<}>‘> Control settings Limits
1% Extemal reference Software limits Negative limit -362144 rot - Positive limit 262144 rot
4> Application settings Position range limits Minimum 0 rot - Maximum | 00005 | rot

Motion setti
<7 Motion settings - Drive Data

= Fieldbus settings

&\ Protections and limits

Sekil 4.19 — Protections and limits ayarlari

I. Siiriicii Calisma Parametreleri

1) Current limit - sirGcinin motora uygulayacagi maksimum akimi ifade eder. Bu deg@er, dinamik
hareketlere izin vermek i¢in motor nominal akimindan biraz daha yuksek, ancak uzun sure
uygulanabilecegi icin motor tepe akimindan daha dislk olacak sekilde ayarlanmalidir.

2) Load speed limit - hatali bir komut sonucu tehlikeli hizlara ulasiimasini énlemek amaciyla yik hizinin
sinirlandiriimasina olanak tanir; bdylece mekanik sistem ve operatdrler korunur.

3) Motor supply — “Vmot” terminaline uygulanan gerilimi ifade eder.
Il. Korumalar

1) Over current - bir akim degeri ve bir zaman aralidi ile tanimlanir ve motor akimi, belirlenen sure boyunca
verilen akim limitinin Gzerinde kalirsa tetiklenir.

Akim degeri, current limit parametresinden biraz daha yiksek ancak motor tepe akimindan disuk olacak
sekilde ayarlanmalidir. Over current suresi, motor verilerine uygun olarak belirlenmelidir (motorun tepe
akimi tagiyabilecegi streden daha kisa, ancak hatali tetiklemeleri 6nleyecek kadar uzun olmalidir).

2) Control error - kullanilan kontrol moduna bagli olarak pozisyon hatasini veya hiz hatasini izler ve
pozisyon / hiz hatasi, belirlenen limitin Uzerinde, position error time siresinden daha uzun kaldiginda
tetiklenir.

Pozisyon / hiz hatasinin mutlak degeri, belirlenen limitin altina dustiginde position / speed error time
sayacinin sifirlandigi unutulmamalidir.

3) 12t thermal protection - motorun nominal akimin zerinde uzun silre galismasi sonucu olusabilecek
hasari dnler. Bu deder, motor 12t egrisi Uzerinde bir nokta secilerek (motor veri sayfasinda bulunmalidir) ve
ilgili alanlara 12t over current degeri ile 12t time degerinin girilmesiyle ayarlanir.
Bu noktalar, motor nominal akimi “In” ile birlikte “SI2t” alanini tanimlar (bkz. Sekil 5.20 - sol).
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Motor Uzerinden gegen akim, nominal akim (“In”) degerini astiginda, sirtict her akim déngustinde (fast
loop) anlik akimin karesi ile nominal akimin karesi arasindaki farki hesaplar ve bu degerleri toplar. Bu
toplam, ilk sekilde gosterilen “SI2t” alanina esit veya daha buiyik oldugunda, suricinin 12t korumasi
tetiklenir (bkz. Sekil 5.20 - sag).

iZA i A
|puk2 /

L1268 Hle—l.'ﬂdhf P

Sekil 4.20 — 12t alani ve tetiklenmesi

Tetiklendikten sonra, 12t korumasinin varsayilan davranigi motor akimini Motor Setup penceresinde
ayarlanan nominal akimin %90’ ile sinirlamaktir. Dahili koruma degeri 0’a distiginde akim, normal akim
limitine geri doner. Ayrica, sirtcunin gu¢ kademesini devre disi birakacak sekilde de ayarlanabilir
(“AXISOFF;”).

Ill. Harici Frenleme Direnci

Motor frenleme yaptiginda veya yon degistirdiginde, enerjiyi gli¢ kaynagina geri aktarir ve bu durum (gti¢
kaynag! bu enerjiyi absorbe edemiyorsa) DC bara geriliminin ylikselmesine neden olur. Aktarilan enerji
miktarina ve aktarim hizina bagh olarak, bara gerilimi asiri gerilim koruma seviyesini asabilir ve hatta
suriclye veya gu¢ kaynagina zarar verebilir. Bu istenmeyen durumu &énlemek igin, asiri gerilim bir
chopping resistor (frenleme direnci) kullanilarak sinirlandirilabilir (frenleme direnci segimi ve baglantisi igin
surlcu kullanici kilavuzuna bakiniz).

Genellikle, frenleme devresinin devreye girme seviyesi, surtcu besleme gerilimi dederinin biraz Uzerinde
ve asir gerilim koruma seviyesinin altinda olacak sekilde ayarlanmalidir.

IV. Limitler

1) Software limit switches - bir limit degerine ulagildiginda, motor hareketini durdurmak igin quick stop
profili otomatik olarak uygulanir. ligili ydnde artik harekete izin verilmez.

2) Position range limits asagidaki olanaklari saglar:
- pozisyon gdstergesinin iki limit arasinda tutulmasi (varsayilan ¢alisma modu)
- hedef pozisyona yalnizca negatif veya yalnizca pozitif hareketlerle ulagsiimasi
- hedef pozisyona en kisa yol kullanilarak ulasiimasi

Position range limits davranigi, POSOPTCODE register'indaki 6 ve 7 numarali bitler Gzerinden ayarlanabilir:

Register adi Bit 7 Bit 6 | Aciklama
Normal positioning (varsayilan segenek): pozisyon gostergesi, position
0 0 range limitlerinden birine ulastiginda veya astiginda, araligin diger ucuna

otomatik olarak sarilir (wrap).

Positioning only in negative direction: hedef pozisyon, mevcut pozisyondan
0 1 biylkse, eksen minimum pozisyon limitini asarak negatif yonde hareket
eder ve hedef pozisyona ulagir.

POSOPTCODE . X — . - X
Positioning only in positive direction: hedef pozisyon, mevcut pozisyondan

1 0 kiicikse, eksen maksimum pozisyon limitini asarak pozitif ydnde hareket
eder ve hedef pozisyona ulagir.

Eksen, hedef pozisyona en kisa yolu izleyerek hareket eder.

1 1 NOT: 360°’lik bir sistemde, mevcut deder ile hedef pozisyon arasindaki fark
180° ise, eksen pozitif ydonde hareket eder.
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Asagidaki sekil, minimum pozisyon aralidi limitinin 0° ve maksimum pozisyon araligi limitinin 360° olarak
ayarlandigi durumda (POSOPTCODE register'indaki 6 ve 7 numarali bitlerin ayarlarina bagl olarak) bazi
hareket 6rneklerini gdstermektedir.

330 360=0 330  360=0

330 360=0

330 360=0

Bit7 Bil6 Bit7 Bits

01
210

Bit7 Bil6
10

210 150

Bil7 Bit6
11

210

oo

210 150 150

150

Normal only negative only positive optimized
(similar to linear axis) direction direction (shortest way)
Sekil 4.21 — Déner eksen pozisyon araligi limitleri 6rnekleri
Limits grup kutusu yalnizca position range limitlerinin ayarlanmasina olanak tanir. Bu limitlerin davranisi

(POSOPTCODE register degeri), TML programi icerisinde belirlenir veya bir master varsa, POSOPTCODE register
degeri master tarafindan uygun sekilde ayarlanabilir.

V. Siiriicii Verileri

Drive Data sayfasi, suriicinin nominal parametrelerini ve korumalarini igerir. Bu bilgiler dnemlidir; ¢lnki motor
korumalarinin, strtict limitleri ile uyumlu olmasi gerekir.

/N Protections and limits @

Drive operation parameters

Current limit 7.06 A hd
Load speed limit 5820 rpm v
Motor supply 24 v -
Protections
Overcurrent protection Trigger if motor current > 8472 A - for mare than 0.01 5 A
Position control error protection Trigger if position error » 0.6 rot - for maore than 3 5 v
Speed control error protection Trigger if speed error = 600 rpm - for more than 3 5 -
12t protection 12t Overcurrent is 7.766 A - for 15 5 v
When 12t is triggered | Do AxisOFF N
External chopping resistor
Is connected to drive Active if power supply > 50 W A
Is connected to BCO0100 module []
Limits
Software limits MNegative limit -262144 rot - Positive limit 262144 rot v
Position range limits Minimum 0 rot v Maximum 0.0005 rot v
=  Drive Data

Drive Data

min. value

max. value

min. value

max. value

Drive nominal current

Drive peak current

Maximum measurable current
Maximum measurable DC voltage
AD2 analogue input range 1
AD2 analogue input range 2
ADS5 analogue input range 1
ADS5 analogue input range 2
Temperature sensor

Sensor gain

Qutput at 0°C

v

Drive protections
Owervoltage protection [

11 Trigger if motor supply > 53
52 Undervoltage protection [
Trigger if motor supply < 9
- 12t protection [
b
Allowed overcurrent 10
40
_ﬂ for 15
8
20 Drive temperature protection [
?C Trigger if temperature > 105
10
10

[
€

=]
n

Sekil 4.22 — Drive Data sayfasi

Not: Varsayilan olarak, Drive Data sayfasi yalnizca okunabilir ve bilgilendirme amagli oldugundan, minimize edilmis

sekilde acilir.
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4.11 Kontrolorler

Bu bolim, kontrolér parametrelerinin diizenlenmesine, toplam sistem ataletinin tespit edilmesine (yalnizca
Advanced setup modunda mevcuttur) ve kontroldr ayarlarinin (otomatik veya manuel) yapiimasina olanak
tanir.

S P controllers @

#2 Controllers @

4| Untitled project

Configuration | Tests

4[| Untitled application - [2] Configuration | Tests

S Setup
. Current .
4 M Motion Kp 3307 Test selection Procedure
U[i] Homings K 062398 TR 1. Check the below test parameter(s).
B Functions o 2. Press the START button.
Compensate for gravitational load [] 3. Wait until the test ends and the results are displayed.
[[E Interrupts Current controller filter []
[ CAM Tables
Memory settings Speed Test current 176 A v
Kp 204.96 Overcurrent protection 8472 A =
. Ki 7.6963 Max. speed 2160 rpm M
Quick setup El Advanced setup Integral limit 40 & ’
[12] Mechanical configuraticn Speed filters (Count: 1) 4+ e
© Motor Low Pass 2nd order 400Hz Q=0.707 7 X
T} Feedback
Positi
W Inputs / outputs osition
N Kp 0.23535
2% Control settings p 0
T Edemal reference Integral limit | 4021 % -
{5 Application settings. Kd 0
< Motion settings Kd filter 0 VA
=% Fieldbus settings Feedforward
£\ Protections and limits Acceleration 719.3
4 /2 Controllers Deceleration 719.3
%) Automatic tuning Speed 1
$€ Manual tuning & Test
Position filters (Count: 0) +

Sekil 4.23 — Controllers Configuration sekmesi

Tahmin edilen atalet, segilen tuning yontemi “Set bandwidth” oldugunda, position / speed kontrolor
parametrelerinin hesaplanmasinda kullanilir (bkz. position ve speed igin Advanced tuning sekmelerindeki
Tune bolima).

4111  Otomatik Ayar

Bu secgenek, istenen sistem tepkisine gére kontroldr parametrelerinin kolayca belirlenmesine olanak tanir.
Otomatik tuning islemi, START butonuna basildiginda baslatilir.

Apgplication tree Ml Automatic tuning &
a

4 | || Untitled project
4 7] Untitied application - [2] Automatic tuning | Advanced tuning - Current | Advanced tuning - Speed | Advanced tuning - Position

S Setup
X Requirements Automatic tuning steps
4 M Motion

Y Homi Slauer Response Faster 1. Identify electrical data ... Done
L] Homings ! ! ! ' ' 2. Tune the current controller ... Done

- X Current controller | 4 3 e ni S
LF] Functions | | , Run from step | 1. Identify electrical data - 3. Identify mechanical data ... Done

3 Int - 4. Tune the speed controller .. Done
L Interrupt Slower Response Faster 5. Tune the position controller .. Done
Llc] CAM Tables - ' ' | | |

Position controller | 4 » -
, , ‘ Automatic tuning done!
Quick setup. El Advanced setup Strategy | Maximize stiffness -

@® Mechanical configuration
e Motor
T:l Feedback

«  Controllers + | Tuning performance

T Inputs / outputs Current Speed Position Current Speed Position
%9 Control settings Kp 45292 204.55 0.23535 Bandwidth 1709 79.1 66.4 Hz
11 Exteral refe K 068904 7.6904 0 Phase margin 524 68 52.7 deg
rnal reference
& Soptins Kd o Gain margin | 114 138 124 | dB
pplication settings.
Kl filter 4] N
< Motion settings . Filters
. . Integral limit 40 40.21
= Fieldbus settings Speed feedforward 1 Compensate for gravitational load
Recim=andlin s Acceleration feedforward 71615

4 ﬁ Controllers

Gain scheduling

@ Automatic tuning
‘% Manual tuning & Test

Sekil 4.24 — Automatic tuning sayfasi
Tuning islemi basariyla tamamlandiginda, ilerleme cubugunda “Automatic tuning done!” mesaji

goruntilenir. Tuning parametreleri ile birlikte tespit edilen veya hesaplanan diger parametreler,
Controllers and Tuning performances grup kutusunda gosterilir.
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Herhangi bir nedenle otomatik tuning islemi basarisiz olursa, ilerleme cubugunda “Automatic tuning
failed” mesaji goriintilenir. Imleg ilerleme gubugdu Ulzerine getirildiginde, otomatik tuning isleminin neden
basarisiz olduguna dair daha fazla bilgi iceren kuiguk bir bilgilendirme mesaji agllir.

Tuning parametreleri, Advanced Tuning sekmeleri Uzerinden test edilebilir ve ayarlanabilir.

Application tree i

-+ [PYN

4|} Untitled project
4 ] Untitled application - [2]

utomatic tuning &)

S Sewp Identify
4 M Motion Logger
[ Homings -
] Functions
Lz] Intermupts
[[£] CAM Tables - 2
Setup tree A
Quicksetup | Advanced setup 15+
@ Mechanical configuration
D Motor o
%1 Feedback
4T Inputs / outputs
2% Control settings 051
I External reference
&> Application settings 0 ——
<7 Mation settings
= Fieldbus settings
£\ Protections and limits o5 6 1.

4 /% Controllers
) Automatic tuning
%% Manual tuning & Test

Current_Reference [A]

Motor_Current [4]
—

3 4 5

AquisitionTime [ms]

Advanced tuning sekmeleri 3 sayfa igerir:

Automatic tuning | Advanced tuning - Current | Advanced tuning - Speed | Advanced tuning - Position

8 a 10

Voltage_Reference [V]
——

Sekil 4.25 — Advanced tuning sekmeleri

+ Tuning

v 0 @

Data used Setup

Identified data | Motor parameters
Method  Automatic

Detailed mode [

Current controller

Save
+ | Controller parameters
Kp
Ki
Compensate for gravitational load [
Current controller filter [

+ Test parameters and protections

Slower Response Faster

« »

Load

42238

071043

Reference type Step

Test current 176 A
Overcurrent 8472 A
Test time n B -
Test donel

- Identify — ilgili kontrol6riin ayarlanmasinda kullanilan tespit edilmis verileri gdsterir ve tespit
yénteminin degistiriimesine olanak taniyarak tespit isleminin yeniden yapilmasini saglar.
- Tune - hesaplanan kontrolor parametrelerini ve tahmini kontroldr tepkisini gosterir. Ayrica ilgili

kontroldr igin tuning isleminin yeniden baslatiimasinda kullanilr.

- Test —ilgili kontroldr tepkisinin test edilmesine ve tuning parametrelerinin degistiriimesine olanak

tanir.

En iyi sistem performansi igin, tuning islemi motor yiike bagliyken gerceklestiriimelidir.

4.11.2 Manuel Ayarlama & Test

Bu secenek, bir akim, hiz veya position profili ¢alistirlmasina ve logger veya scope araclari Uzerinden
sistem davranisi izlenirken aktif kontrolér parametrelerinin ayarlanmasina olanak tanir.

SO 98 Manual tuning & Test @

4| Untitled project

4 7] Untitled application - [2] Scope
g Autoscale  [] Persistance
4 M Motion _ -
+] Homings
Functions 4
1] Interrupts
CAM Tables 4

Advanced setup

Quick setup
© Mechanical configuration
& Motor
1) Feedback
T Inputs / outputs
% Control settings
Il Extemal reference
> Application settings
<7 Motion settings
== Fieldbus settings
/A Protections and limits
4 /% Controllers
(2 Automatic tuning

¥§ Manual tuning & Test |

=& 2 e

Time base: 100ms

Cursor_1: 20000000

Cursor_diff: 100.00000
V!

Load_Position:
Cursor_1; 2.00000
Cursor_diff: 0.00000

0] osrotraiv

Moter_Speed_Reference:
Cursor_1; 0.00000
Cursor_diff: 0.00000
Offset; 1000 rpm

[=1+] soorpmeaiv
Motor Speed:
Cursor_1: 0,00000
Cursor_diff: 0.00000
Offset; 1000 rpm

[=1[+] soorpmvaiv

Sekil 4.26 — Manual tuning sayfasi

pusbe]

Current Speed

~  Test parameters

Plot type
Reference type
Movement type
Position increment
Slew speed
Acceleration rate

Wit before next move

Multiple cycles

<

Movement type
+ | Current controller

Kp

g

Compensate for gravitational load

Current controller filter

+  Snasd rontenllar

+ | Gain scheduling

Type

i ® Position

Logger

900
1000

Absolute

9.9908
071043

off

=2 -
.

Akim ve hiz kontrolorleri Pl tipindedir:  (u(t) = kp * (t) + ki * fot £(t)dt), Pozisyon kontrolori ise

de(t)

PID tipindedir: (u(t) = kp * e(t) + ki = fotg(t)dt + kd * T)'
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Kontrol6r tepkisi karakteristikleri (overshoot, rise time ve steady-state error), Kp, Ki ve Kd sabitleri ile
asagidaki sekilde iligkilidir:

- Kp’nin artirilmasi, overshoot’'un artmasina neden olurken rise time ve steady-state error degerlerini
azaltir;

- Ki’'nin artirnlmasi, overshoot’'un artmasina ve rise time’in bir miktar azalmasina neden olurken
steady-state error’d 6nemli 6lgiide diislrir; ancak sistemde salinim (oscillation) olusma olasiligini
artinir (ideal bir sistemde, ¢ikis geriliminin doyuma girmedigi varsayilirsa, Ki pozisyon hatasini
tamamen ortadan kaldirabilir);

- Kd’nin artirlimasi, rise time’1 artirirken overshoot'u azaltir (steady-state error, Kd'den etkilenmez).

r S

Overshoot
. . ; Steady—State Error
Rise time +'
ise ti +m

— Settling time —

response (red)

Set point (blue) and controller
S A

v

Time

Sekil 4.27 — Kontrolor tepki karakteristikleri

Kontrolér ayari (tuning), setup surecinin son adimini olusturur. Bu igslem tamamlandiginda, setup surucuye
yuklenebilir ve siriici bir sonraki adim (TML uygulama programlama veya master kontrolli) igin hazir hale
getirilir.

412 Setup’i siiriiciiye yiikle

Setup, Application menlsiindeki “Write setup to drive” segenegi kullanilarak veya asagidaki sekilde
kirmizi kare ile isaretlenmis ribbon butonu araciligiyla suriicliye yuklenebilir.

® EasyMotion Studio Il - Untitled project
Project Communication Toecls  Control panels  Utilities  Options  Help
by WO 4 New b @ =2 om @ @ = 2 [J []Workoffine Setallappsoffine »* = Pk O

abc.
+ Rename

Applicati :|—.| Duplicate (%) Automatic tuning 8
4| WU
= Autamatic tuninn | Advanrced tuning - Current | Advanced tuning - Speed | Advanced tuning - Position
~ S e
Maotion C Open m
4B Run F5 Save as e & Motor speed, Reference & Motor current = Display in internal units {IU) I:l L ™|
© Stop Program X Read setup from drive lance
- Buelony = _ T Time base: 200ms »
= Auis off F3 1 Cursor_1: 680.00000
’ | Cursor_diff: 20000000 [
¥ Resetdrive F4 1 4 7 2
i 2
] |

Quick setup El Advanced setup
Sekil 4.2 — Setup parametrelerinin siiriicii bellegine yazilmasi

Setup, slrtcunun kalici bellegine (EEPROM) yazildiktan sonra, etkin hale gelmesi icin bir reset gereklidir.
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5 Siriici Programlama

Technosoft sirtculeri ve akill motorlar, bagimsiz cihazlar olarak veya bir CAN (TMLCAN veya CANopen)
ya da EtherCAT agi igerisinde slave olarak galisabilir.

Sdriclt / akilli motor bagimsiz cihaz olarak kullanildiginda veya uygulama fonksiyonelligi master ile
Technosoft surtculeri / akilll motorlar arasinda dagitildiginda, bir TML programi gereklidir.

TML programi, Motion bdlimindeki modiiller kullanilarak gelistirilebilir ve strictiye TML programi veya
fonksiyonlar olarak kaydedilebilir. Ayrica bazi 6n tanimli homing yontemleri ve interrupt’lar da mevcuttur.

Motion béliumundeki moduller, Help topics icerisinde su yol izlenerek aciklanmistir: Help | Help Topics |
Application Programming | Motion Programming with built-in Motion Controller.

EasyMotion Studio ile surtict / akilli motor programlama iglemi grafiksel olarak gerceklestirildiginden, TML
kodu Motion bdlimundeki moddllerin arkasindaki sihirbaz (wizard) pencereleri tarafindan otomatik olarak
olusturulur.

Project  Application  Communication  Tools  Control panels  Utiliies  Options  Help
UD e Ed & @3 e a = = § § = Work offline Setall apps offline
4| || Untitled project /™ Trapezoidal Profiles Search 0/0 /™ Trapezoidal Profiles @
4 Untitled application - [2] S\ S Curve 2
E] Uniited appiication - 2 - ™\ Trapezoidal Profiles B & position ) Mbsolute
S Setup b /fPosition profile - .
) Speed @) Relati Addit
4 M Motion iy pyT CACC = 038197; //acceleration rate = 1200[rad/s"2] - ope ® Relatve [] Additive
CSPD = 33.33333; //clew speed = 1000[pm] Acceleration rat Fr—
[ Homings - External CPOS = 20000L; //pasition command = 10[rot] celeration rate | 1200 | radfs"2
B Functions 8 EsrmiE=y ;P[I:,Dg;;r;silmn command is relative > Slewspeed | 1000 | rpm -
3 Position increment 10 ot =
[ interrupts 11, Electronic Camming TUM?; //set Target Update Mode 1 .
[[& €AM Tables Mator Commands UPD; // execute immediate ® . . .
IMC: WAIT: // wait for completion “ 2 . Generate new trajectory starting from actual values of position and speed reference
Memory settings F' Position Triggers () Generate new trajectory starting from actual values of load/motor position and speed
= *
Trapezaidal Profile: X
Th Contouring = i

T Test ® Position *) Absolute

o Events ) Speed (®) Relative [] Additive

P Jumps and Function Calls Acceleration rate 1200 rad/sh2
=] Inputs / outputs Slew speed 1000 rpm

18 16-bit Integer Position increment 10 rot

32 32-bit Long or Fixed

® Generate new trajectory starting from actual values of pesition and speed reference
. Arithmetic

%% Data Transfer Between Axes
B} Send Data To Host

() Generate new trajectory starting from actual values of load/motor position and speed

(® Update immediately ] Wait until mation is completed
() Update on event
1t Miscellaneous

& =g ) Setup motion data, but don't start execution
bt Free Text

oK Cancel Help

Sekil 5.1 — Trapezoidal profil sihirbazi tarafindan olusturulan TML kodu érnegi

TML komutlarina iliskin daha fazla detay, Help topics igerisinde su yol izlenerek bulunabilir: Help | Help
Topics | Application Programming | Technosoft Motion Language.

TML Programi Ornegi

YUk, trapezoidal position profili kullanilarak relatif olarak 1 tur hareket ettirilir, 0.5 saniye beklenir ve
ardindan S-Curve profili kullanilarak geri dénduralir.

Position [rot]
O —
0! ‘
e _ i : i 5 t[s]
Trapezoidal : Wait event | S-Curve i
profile : (0.5s) § profile i
»id P >

Sekil 6.2 — Gerekli hareket profili
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Adim 1: Gerekli pozisyon profilini eklemek i¢in Trapezoidal Profile modulind kullanin.

Application tree A

4 |, Untitled project /7 Trapezoidal Profiles Search 0/0
4z i ion - SSC
:l Untitled application - [2] urve =y B 31%
S Setup PAPT //Position profile el
4 M Motion ﬁm) PVT CACC = 0.38197; //acceleration rate = 1200{rad/s*2]
= CSPD = 16.66667; //slew speed = 500[rpm]
U] Homings - External CPOS = 2000L; //pasition command = 1[rot]
[ Functions 2% Electronic Gearing CPR; //position command is relative x
MODE PP; g
L] Interrupts [#, Electronic Camming TUM1; //set Target Update Mode 1 =
(5 cAM Tables T Motor Commands UPD: // execute immediate
= IMC; WAITE; // wait for completion E
Memory settings ? Position Triggers R
{ah Homing ©
TN\ Contouring Trapezoidal Profiles x

32 32-bit Long or Fixed

(®) Generate new trajectory starting from actual values of position and speed reference

T Test ® Position ) Absolute ra
Icu Events () Speed (®) Relative [ | Additive o
f'd Jumps and Function Calls Acceleration rate 1200 rad/s*2 —El
=1 Inputs / outputs Slew speed 500 rpm = @
16 16-bit Integer Position increment 1 rot v Dy
=]
il

7 Arithmetic -
= () Generate new trajectory starting from actual values of load/motor position and speed
Data Transfer Between Axes

B Send Data To Host (®) Update immediately [+] Wait until motion is completed
() Update on event

MISt Miscellaneous
& Interrupt Settings
£t Free Text () Setup mation data, but don't start execution

oK Cancel Help

Sekil 6.3 — Trapezoidal pozisyon profilinin eklenmesi

Trapezoidal Profile sihirbaz diyalogu, hareket tipinin (absolute veya relative), hareket profili parametrelerinin
(ivme, hiz ve pozisyon komutlari) ve trajektori olusturma stratejisinin ayarlanmasina olanak tanir.

Adim 2: 0.5 s bekleme suresini eklemek icin Events moduliini kullanin.

4 || Untitled project /™ Trapezoidal Profiles Search 0/0
4 ¢ | Untitled lication - [2 S Curve .
£ ntite application - [2] /™ Trapezoidal Profiles B
S Setup et i/Position profile P
4 M Motion Ay pvT CACC = 0.38197; //acceleration rate = 1200[rad/s"2] 1
§ CSPD = 16.66667; //slew speed = 500[rpm]
L[4 Homings i~ External CPOS = 2000L; //position command = 1[rot]
|9 Functions B8 Electronic Gearing CPR; /{position command is relative x
MODE PP; -
L] Interrupts [, Electronic Camming TUM?; //set Target Update Mode 1 m
L[E} CAM Tables © Motor Commands UPD: // execute immediate
—— IMC; WAITY; // wait for completion 4
Memory settings ?’ Position Triggers i
I Events ®©
'& [z //Define event: After a wait time equal with value 0.5 5
T!"\ Contouring IRT 500L; A
T Test WAIT!; // Wait until the event occurs o
I Events =14
P'd Jumps and Function Calls E
= Inputs / outputs L=
16 16-bit Integer After a wait time c . iy
32 32-bit Long or Fixed ® Value o . a
44 Arithmetic After a wait time equal with ©) Variable &
Data Transfer Between Axes oK Help é‘p

Esl Send Data To Host

HiEC Miscellaneous

& Interrupt Settings
td Free Text

Sekil 6.4 — Zaman olayinin eklenmesi

Events diyalogu, suricinun bir kosul gergeklesene kadar beklemesini veya ilgili olay meydana geldiginde
hareketi durdurmasini ayarlamaya olanak tanir.

Mevcut olaylar sunlardir:

» Gergek hareket tamamlandiginda » Referans degerine bagl olarak

» Motor veya yiUk pozisyonuna bagli olarak » Giris durumuna bagh olarak

» Motor veya yUk hizina bagli olarak » 32-bit bir degisken degerine bagl olarak
» Belirli bir bekleme suresi sonrasinda
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Adim 3: Geri donus profilini eklemek i¢cin S Curve modulind kullanin.

4| | Untitled project /7 Trapezoidal Profiles Search o0
4 7] Untitled application - [2] S8 Curve /7 Trapezoidal Prafiles =
S Setup MPT J{Position profile
4 M Maotion I?QD PVT CACC = 0.38197; /facceleration rate = 1200[rad/s*2] 1
CSPD = 16.66667: //slew speed = 500{rpm]
|5 Homings - External CPOS = 2000L; //position command = 1[rot]
[[£) Functions 2 Electronic Gearing CPR; //position command is relative x
MODE PP;
U] Interrupts Ly Blectronic Camming TUMT; //set Target Update Mode 1
|[E} CAM Tables & Motor Commands UPD; // execute immediate
= IMC; WAIT!; // wait for completion j
Memory settings ? Position Triggers
: 1c4 Events ™
ﬁ [ty //Define event: After a wait time equal with value 0.5 s
T, Contouring IRT 500L;
WAIT: // Wait until the event occurs
T Test 2
1ox Events AN S Curve o
= Even TIERK = 596L; // jerk = 2013.35[rad/s"3]
P Jumps and Function Calls CACC = 038197, // acceleration rate = 1200[rad/s*2] B
= CSPD = 16.66667: // slew speed = 500[rpm]
= Inputs / outputs CPOS = -2000L; // position command = -1[rot] &
168 16-bit Integer CPR; // position command is relative [y
) MODE PSC;
32 | d
= 32bitLong or Fixed SRB ACR, OxFFFE, 0x0000; // Stop using a S-curve profile & .
p using p ;
*2 Arithmetic UPD; // execute immediate B E
IMC: 1. '
9% Data Transfer B n IMC; WAIT!; // wait for completion
Esl Send Data To Host

- ]

() Absolute (® Relative

HMISC Miscellaneous

& Interrupt Settings

Jerk 2013.35 rad/s"3 i

Bt Free Text Acceleration rate 1200 rad/sh2 =
Slew speed 500 pm -

Position increment -1 rot -

(®) Decelerate at STOP command with limited jerk (S-curve speed profile)
) Decelerate at STOP command in shortest time (Trapezoidal speed profile}

(®) Update immediately [+] Wait until motion is completed
() Update on event
() Setup motion data, but don't start execution

oK Cancel Help

Sekil 6.5 — S Curve profilinin eklenmesi

Trapezoidal position profiline kiyasla, S-Curve profili “jerk” parametresinin de ayarlanmasina olanak tanir.
Bu parametre, ivmenin 0 IU’dan belirlenen degere ne kadar hizli artacagini belirler.

Modul diyaloglarindaki tim secenekler ve parametreler icin detayli aciklamalar, ilgili modul diyalogunda
bulunan Help butonuna tiklanarak agilabilen Help topics icerisinde yer almaktadir.

Adim 4: Projeyi kaydedin ve TML programini ¢aligtirin.

® EasyMotion Studio Il - Untitled project

Praject Communication  Toels Utilities

Sruucmalanm

Application Control panels

LT TR i TR A4

Options  Help

[J [] Work offline Setall apps offline  #* = o . £ K

Sekil 6.1 — Proje “Save” ve TML programi “Run” butonlari

Proje, Project menlsindeki Save segenedi kullanilarak veya ribbon Uzerindeki simge araciligiyla
kaydedilebilir..

TML programi, Application menlsindeki Run secenegi kullanilarak veya ribbon Gzerindeki buton
araciligiyla baslatilabilir.

Program calistinlldiktan sonra, motor programlanan hareket profilini gergeklestirir (pozitif yéonde 1 tur
doner, 0.5 s bekler ve ardindan negatif yénde 1 tur déner).

Daha fazla drnek igin web sitemizdeki Application Notes bolimiine (link) bakiniz.
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6 Hareket Degerlendirme ve Uygulama Hata Ayiklama Araglari

EasyMotion Studio Il; motor/yiik hareketini kontrol etmek veya TML uygulamasini izlemek, kontrol etmek ve
hata ayiklamak igin kullanilabilecek bir dizi kontrol paneli, Logger ve Scope araclarini igerir..

There are also some tools (Binary code viewer, Command Interpreter, Memory View and Output dialogue)
that can be used for an advanced application/drive functionality check or debug.

@ EasyMotion Studio || - Untitled application ® EasyMotion Studio Il - Untitled application
Project  Application  Communication Tools ReGULGEUISE Utilities  Options  Help Project  Application  Communication GLISN Control panels  Utilities  Options  Help
H O (=] Lﬂ] \1 [ o & 1_Motion_Status Ctri+1 B b (=] Lﬁ] 1 B B 2| Binary code viewer Ctrl+B & &
2_Drive_lO Ctrl+2 @ Command interpreter Ctr+|
EpolicTionee 28 3CANopen_Status Cirie3 dpplictionlives T Memory CtrieM
4| Untitled application L 4 CANopen Objects Ctrl+4 4| || Untitled application @ Qutput larch
4 £ untitled application - [2] s 5 Drive Status Ctrle5 4 7| Untitled application - [2] B Logger CirisL
SRSEE ™ Add Control Pand.. Shecup B Scope Cirl+E
g U M Add Control Panel from fik.. + ey M vt

L4 Homings i Delete Control Panel... + llH] Homings - Exernal

|F] Functions ] Multi-axis settings |F] Functions %4 Electronic Gearing

L[z Intermupts Lﬁ Electronic Camming L] Interrupts IZ; Electronic Camming

Sekil 7.1 — Mevcut kontrol panelleri ve araglar

Degerlendirme araglarina iligkin detayh acgiklamalar, EasyMotion Studio Il Help topics boéliminde yer
almaktadir (Help | Help topics | Evaluation Tools ...).

6.1 Kontrol Panellerinin Kullanimi

EasyMotion Studio Il, asadidaki 6n tanimli kontrol panellerini icerir:

Motion Status - yiik pozisyonu ve hizi ile motor akimina iligkin bilgileri gosterir;

Drive 10 — siirictinin dijital giris/cikis durumlarini ve analog giris seviyelerini gosterir;
CANopen Status — CANopen durum makinesinin durumunu gdésterir;

CANopen Objects - en 6nemli CANopen nesnelerinin degerlerini gdsterir;

Drive Status - SRL, SRH, MER, DER ve DERZ2 register’larindaki bit degerlerini gdsterir.

VVYVYVYVYYV

Varsayilan kontrol paneli igerigi, panel ylizeyine sag tiklanip Customize segenegi secilerek diizenlenebilir.

Ayrica, Control panels menUstindeki segenekler kullanilarak sifirdan yeni bir kontrol paneli olusturulabilir
veya mevcut bir panel ice/disa aktarilabilir.

1_Mction_Status oo

Lol I EL T Utilities  Options Help

1_Motion_Status Ctrl+1

o 2_Drive_IO Ctrl+2

3_CANopen_Status Ctrl+3

| Start all control panels (F7) 4 CANopen_Objects Crled
| customize I 5_Drive_Status Ctrl+5

Spead Cmd [rpm] Add Control Panel from file...
Delete Control Panel... L4

Rename ; : :
Export to file... Multi-axis settings

Sekil 7.2 — Control panels segenekleri

Kontrol panellerinde gosterilen degerler, iletisim Uzerinden alindidi i¢in gergek zamanli olarak glincellenmez.
Gergek zamanli ve senkronize sonugclar icin Logger veya Scope araclarini kullanin.
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6.2 Logger Kullanimi

Logger yapilandirmasi ve kullanimi, Logger ribbon Gzerindeki butonlar araciligiyla veya Logger yuzeyine
sag tiklanarak agilan menl Gzerinden gergeklestirilebilir.

Analyse Snap on point [_| Analyse | OFF | Snap on point [_]

T e R e e e J L el el i R E e T
Right click menu &
2
1 -
Variables
Setup
08 - Dark mode
v light mode
06— o Arrange L
Save plot
Import
0.4+
0.2 R I e e e Al Bl
o R R
T T T T T T 1 T T T T T T 1
0 500 1000 1500 2000 2500 3000 0 500 1000 1500 2000 2500 3000

AguisitionTime [ms] AguisitionTime [ms]
Target_Position [rot] Current_Reference [A]
I N

Load_Position [rot] Motor_Current [A]
I I

Sekil 7.3 — Logger yapilandirma ve kullanim segenekleri

Logger kullanimindaki ilk adim, izlenecek degiskenlerin segilmesi ve veri toplama (acquisition) parametrelerinin
ayarlanmasidir.

Variables @ =i 2 =l &1
Data logger active in Acquisition buffer Buffer space
Position/Speed control loop Start address (hexa) C040 Acquisitions no. (decimal) 2600
[[] Current control loop Size (hexa) 3FBF Free buffer space 708 Words
Save logged data at every Control loop sampling(s)
Drawing made ‘ During upload (slower) - |
Variables
Target_Position Remove
Load_Positi
oad_rositan Remove all

Current_Reference
Mator_Current

Sekil 7.4 — Logger veri toplama menlisii

Not: Logger mekanizmasi, verileri kaydetmek icin siriiciiniin RAM bellegini kullanir; bu nedenle oldukga

hassastir. Ancak bellek kapasitesinin sinirli olmasi nedeniyle yalnizca sinirli sayida veri noktasi kaydedebilir
ve grafikleyebilir.
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Setup secenegi, her bir Subplot icin gorintiilenecek degiskenlerin segilmesine ve bu degiskenlerin
parametrelenmesine olanak tanir.

togaersetup & MECRIEEE
anl  Subplot1
= Traces list
Y Axis Variable Y Axis Unit Y Axis Type X Awis Variable ¥ Auis Unit Colour Style Size Preview
O ‘ Target_Position ¥ | rot ¥ | Left ¥ | AquisitionTime ” ms ‘ _ - n
O ‘ Load_Pasition - I rot - I Left ¥ I AquisitionTime ” ms ‘ _ - n
Add Remove all
= Settings
Name X Axis Label Grid
. o . [] ¥ Axis logarithmic scale
X Auis Variabl tionTi - Left ¥ Axis Label
s Varizble | AquisitionTime 5 habe [] Left ¥ Auis logarithmic scale
X Buis Unit | ms * | Right Y Axis Label [] Right ¥ Axis logarithmic scale

Sekil 7.5 — Logger setup meniisii

Veri toplama islemi, TML uygulamasi galistirildiginda otomatik olarak baslar; ancak Logger ribbon
Uzerindeki Start butonu kullanilarak manuel olarak da tetiklenebilir.

Logger @& Upload completed m Upload data l@l Ea s & HE
Analyse | OFF ~ | Snap on point [_] Analyse | OFF ~ | Snap on point [_]

AquisitionTime [ms] AquisitionTime [ms]
Target_Position [rot] Current_Reference [A]
e —— e —

Load_Position [rot] Metor_Current [A]
e —— e ——

Sekil 7.6 — Logger kullanim segenekleri

Logger ribbon izerindeki Upload data butonu grafikleme (plotting) islemini baslatir; Stop data upload
segenegi ise veri aktarimini durdurur ve Logger (izerinde yalnizca daha dnce grafiklenmis olan kayit
kismini birakir.

Logger @ B iosang asa.. Csop e upions L S IIR AL B
Sekil 7.7 — Logger veri aktariminin iptali

Grafikler, Logger ribbon Uzerindeki Save butonu kullanilarak Logger dosyasi (.Igs), metin dosyasi (.txt),
goruntu (.png) veya Excel dosyasi (.csv) olarak kaydedilebilir.

Logger secenekleri ve islevleri, ana Help menlstnden erigilebilen ilgili help topics bdéliminde veya
Logger araylzindeki “?” simgesine tiklanarak agilabilen yardim igeriklerinde detayh olarak agiklanmistir.
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6.3 Scope Kullanimi

4 kanalli bir osiloskop gibi ¢alisan Scope araci, farkli degiskenlerin, parametrelerin, register’larin veya girig/
¢ikis durumlarinin gergek zamanl degisimini izlemek Uzere ayarlanabilir.

Scope ayar sayfasina, Scope ribbon Uzerindeki buton araciligiyla veya sa§ tiklama menusi Uzerinden
erigilebilir ve bu sayfa, mevcut 4 kanalin yapilandiriimasina ve veri toplama (acquisition) ile tetikleme
(triggering) parametrelerinin ayarlanmasina olanak tanir.

Scope setup & = d & £]
+  Channel selection 9]
Y axis source Variable Variable bit ¥ Axis Unit Units/div Offset Group Referenc  Colour Style Size Preview
[] | Variable *~ Target_Pos rot ~ 1 rot/div - 0 rot | Position ~ ~ | Solid ~ 2 v
O [ variable | [Load_posit * ot ¥| | 1rotdiv 0 |rot |Positon ¥| [] (MM~ |Soiid v |2 v —
Add Remove all
+  Aquisition time settings +  Trigger settings
Time base operating mode | Normal ¥ Source type | Variable ¥ || Target_Positic
Time/div | 200 ms ¥ Level |0.001 rot M
Cursor colour _ = Slope | Rising ¥
Measure type | Difference ¥ Mode | Mormal >
Horizontal position 0 L%

Sekil 7.8 — Scope Setup penceresi

Veri toplama iglemi, Scope ribbon Uzerindeki START butonuna basildiginda baslar ve Scope ribbon
Uzerindeki STOP butonu kullanilarak durdurulana kadar bilgiler siirekli olarak guincellenir.

Scope @ I:l""” &l £] Scope @ EAE 2 e

Autoscale [ Persistance Autoscale [ ] Persistance
v
A Time base: 200ms . 1 | ; Time base: 200ms N
Cursor_1; §00,00000 \ | Cursor_1: 440.00000
I s e A B e S R R e S| Cursor_diff: 200.00000 E -1 -1 tr-1---r 1 Cursor_diff: 920.00000 E
Load_Position: i | | Load_Position: i
| It N AN | N P Cursor 1: NaN B | e el F e AR ! SR R S S S Cursor_1: 5.00000
Cursor_diff: NaN T B /— Cursor_diff: -5.00050
Tr-"1 """ T17""""" 1" " T""17 "7 "1 " "T 77 Dzmﬂdi\' 1Tr "7 T U R Y 2 EerDt"ﬂiv
Al oo do L .- [ Target_Position: LA Do N ot/ o] [ Target_Position:
Cursor_1: NaM 1 H Cursor_1; 5.00000
¢  Cursordiff; NaN ] | | ,  Cursor_diff: -5.00000
2rotidiv H 2rot/div
(1] ; ; L]
B[ Al AP S RO U (N P N |1 RS N S S AN EUDR DU SR PN R
v I
| |
B[ Pl A S PR N (N P N [ ) R [ X N AN (U N D
1 1
B[ ! A S AP N (Y P N [ ) R (N O N AN E (U 1 U N
i T
| H
| |
T T T T T T T T T T T T
X 4971831 ¥ Left: 1.963696

Sekil 7.9 — Scope kullanilarak hareket degerlendirmesi

“

Grafik 6lgegdi, Scope legend Uzerindeki
degistirilebilir.

ve “+” butonlari veya “Autoscale” butonu kullanilarak anlik olarak

Basit 6lgimler (deger veya fark) icin 1 veya 2 cursor kullanilabilir. Bu cursor’lar, Scope setup sayfasindaki
Acquisition time settings grup kutusu tzerinden etkinlestirilebilir ve ayarlanabilir.

Grafikler, Scope ribbon Uzerindeki Save butonu veya sag tiklama menlsindeki Save plot secenegi
kullanilarak Scope dosyasi (.0sc2), metin dosyasi (.txt), gérintu (.png) veya Excel dosyasi (.csv) olarak
kaydedilebilir.

Tam Scope segenekleri ve islevleri, ana Help mentisiinden erisilebilen help topics boliminde veya Scope
araylziindeki “?” simgesine tiklanarak agilabilen yardim igeriklerinde detayli olarak agiklanmistir.
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6.4 Uygulama ve Siiriicii Fonksiyonlarinin Kontrolii veya Hata Ayiklama i¢in Geligmis Araglar

Komut Yorumlayici

Command Interpreter araci, ¢evrimigi siricllere veya
akilli motorlara on-line TML komutlari géndermeye
olanak tanir.

Bu arag; TML verilerini (registerlar, parametreler ve
degiskenler) ayarlamak veya okumak ya da bellek
adreslerini géruntilemek icin kullanilabilir.

Cikis Goruniimu

Output penceresi, RS232 hattindaki veri trafiginin
izlenmesine ve asagidaki mesajlarin gérintilenmesine
olanak tanir:

- hata mesajlari

- uyari mesaijlari

- RS8232 veri trafigi

- istenmeyen mesajlar

Bellek

Memory penceresi, Technosoft suricisinin ve akill
motorun EEPROM bellegi igeriginin géruntilenmesine
ve hatta degistiriimesine olanak tanir.

Not: Bu o6zellik ¢ok digiik seviyeli (low-level) bir
fonksiyon oldugundan, degistirmeyi planladiginiz her
bir bellek adresinin Technosoft sdriiclisti veya akilli
motor tarafindan nasil kullanildigini derinlemesine
bilmeden bellek igeriginin degistiriimesi énerilmez.

Binary Code Viewer (ikili Kod Gériintiileyici)

Command

interpreter -

x [

THML> 2APOS
APOS (long@Ox@228) = 4835 (@xEE8BAF(3)

=i

TML> |CSPD = 1.5

Sekil 7.10 - Command Interpreter genel gériiniimii

#® [ Outputlevel Traffic - Show unrequested messages
IO ETT Oy TC T COU— WU I L OU U TE I UeOUET IO mo
16:20:47 Bytes Read : @C -
16:208:47 Bytes Read : @@ 21 E9 @@ 27 73 0@ @0 02 20 20 28 B
16:20:47 Bytes Write : ©8 @@ 20 96 84 83 65 90 @9 24

16:208:47 Bytes Read : 4F

16:23:83 Bytes Mrite : ©8 @@ 2@ B@ @5 8@ 21 @2 28 28

16:23:83 Bytes Read : 4F

16:23:83 Bytes Read : @C

16:23:83 Bytes Read : @@ 21 B4 @5 @@ 28 02 28 @F (3 2@ 28 a2

Sekil 7.11 — Output view genel gériiniimii

649C | 23BF
0404 5A57
0102 | 24A2
2710 | 0000
5909 | FFFF
012C | 0000
0000 = 24A0
FFFF | 2000
0108 | 7OOF
7400 | 40m1
€800 0002

Data (F12 - Refresh )

4011 | 2308 | 4009 | 74C0 | 09CO | 4009
FFFF | 8000 | 0020 | 7484  02FB | 400D
TA3B | 0000 | 24A0 | 5555 | 0021 @ 249E
5900 | FFFF | 2000 | 5909 | BFC1 8701
4000 | 0108 70OF 0408 7089  02C2
0408 | 26D2 0096 0000 24A2 | TA3B
5555 | 0021 240t (LG oooo | s000
5909 | FFC1 | 8707 | 5812 | FFFE 0000
0408 | 70B9 02C2  012C | 0000 0408
0001 | 0000 | C800 | 0002 & 0000 | 000A
0000 | 000A €800 | 0003 & 0000  000A

Sekil 7.12 — Memory diyalog genel gériiniimii

Binary Code Viewer araci, bir Technosoft surlclst veya akilli motor ile mesaj alisverisi yapacak host'un
programlanmasi i¢in hizli bir yéntem sunar. Bu arag, tim iletisim tipleri ve desteklenen protokoller igin bir
TML komutunun nasil paketlenecegdini (encapsulate) gosterir. Ayrica gonderilmesi gereken mesajlarin

icerigini ve varsa beklenen yaniti géruntuler.

2% BF F@ E@ @5 @@ 1@ @2 28 F6 4F BC 22 10 B4 @5 @F F@ @2 28 12 34 20 20 44
28 BF F@ BO ©5 @@ 19 82 2C FA 4F BC 9@ 10 B4 @5 OF F@ @2 2C 12 34 20 90 48
B8 BF F@ 24 9E @7 D@ @0 2@ AB 4F
24 BF F@ 21 @8 eC 4F
Show binary code

Protocol Sender Destination Simulate answer

® RS 232 ® Relay ® s Type a simulated value (hexa) returned by the drive in case of query 1234

) RS 485 ) Host O Group messages: ?, 77

) TMLCAN () Broadcast Select an axis from the group to simulate the answer in case of query 23

: 77
O TechnoCAN SRR
O TML D 1 D [255 Help

x

Figure 7.13 — Binary code viewer overview

Gelismis araglar, EasyMotion Studio Il Help topics boliminde detayh olarak agiklanmistir (Help | Help

topics | Evaluation tools ...).
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7 Diger — Proje Arsivieme ve Geri Yukleme

Projenin saklanmasi veya transfer edilmesi amaciyla, EasyMotion Studio Il Archive ve Restore segeneklerini

) EasyMotion Studio Il - Untitled project O X
Application  Commurication  Tools  Control panels  Utities  Options  Help
Lo Mew 0 ®E @ o @ @ m [l @ E £ £ @ []Workoffine Setallappsofiine » £ b O A RIS it
5 Open ik
v
bl save
bl saveas A liapez sl Profies Search 00 /™ Trapezoidal Profiles &
- " ktion - AUSG 2
B Archive (] = e 7J Jumps and Function Calls B & Position ® Absolute
W : : *
3 Restore w LeoplLifbeneliabe Lovet0l ® O Speed ) Relative [ ] Additive
VT -
TemeEEs ¢ /™ Trapezoidal Profiles T
@ Close * (- External //Position profile 1 Accelerationrate | 149008 | rad/sh2  ~
CACC = 04T746; leration rate = 1499.99 S
L[] Functions 24 Electronic Gearing o L Trad/ > Slew speed 00 | rpm
[[5 Interrupts L&y Electronic Camming CSPD = 33.33333; //slew speed = 1000[rpm] Position to reach 5 rot -
CPOS = 10000L: //position command = Sirot]
L) CAM Tables D Motor Commands CPA; // position command is absalute P (®) Generate new trajectory starting from actual values of position and speed reference
Memory settings F Position Triggers MODE PP; ) Generate new trajectory starting from actual values of load/mator position and speed
Py TUM?; //set Target Update Mode 1 ®
oming UPD; // execute immediate (® Update immediately [#/] Wait until motion is completed
T, Contouring IMC: WAITL, // wait for completion ©) Update on event
T Test Iox Events »a
H/Define event: After 2 wait time equal with value 03 s i L
1o Events RT 300L; B () Setup motion dats, but don't start execution
7 Jumps and Function Calls WAITE // Wait until the event occurs B
= Inputs / outputs A\ S Curve =
16 16-bit Integer TIERK = 150L; // jerk = 10018.81[rad/s"3] -
CACC = D.ATTAG; // acceleration rate = 1499.99(rad/
32 32-bit Long or Fixed s12] a
e — CSPD = 33.33333; // slew speed = 1000[rpm]
CPOS = OL; // position command = Ofrot] B
2 Data Transfer Between Axes CPA; // position command is absolute
8] Send Data To Host MODE PSC; )
SRB ACR, OxFFFE, 0x0000; // Stop using a S-curve
MSC Miscellaneous profile
¢ Interrupt Settings UPD: // execute immediate .
IMC; WAITL, // wait for completion
et Free Text
I« Events
//Define event: After a wait time equal with value 0.3 s . .
IRT 2001 -
SetuplD 8497BL | iPOS4808 MY-CAN | S/N ZK5501 | F/W F514L | Axis 2 | Online

Sekil 7.1 — “Archive” ve “Restore” segenekleri

Bir proje arsivi (“*.e2pf’ uzantih dosya), Project | Archive secenegi kullanilarak olusturulabilir. Proje arsivi;
tum proje bilgilerini, Logger ayarlarini, kontrol panellerini ve diger 6zel dosyalari icerir. Bu arsiv, yedekleme
yapmak veya projeyi diger bilgisayarlara aktarmak igin kullanilabilir.

Restore secenegi,

113

Geri yUklenen proje, arsivin olusturuldugu proje ile birebir aynidir.

.e2pf” arsiv igerigini ¢ikarir ve tam bir EasyMotion Studio Il projesi olarak geri yukler.

© Technosoft 2024

34

P091.034.EasyMotion Studio Il Technical Reference







®

TECHNOSOFT
MOTION TECHNOLOGY

Ronek

T e k n o i

© Technosoft 2024 35 P091.034.EasyMotion Studio Il Technical Reference



	Table of contents
	1 About EasyMotion Studio II
	2 Getting started
	3 Create a new project
	4 Motor and drive setup
	4.1 Mechanical configuration
	4.2 Motor setup
	4.3 Feedback setup
	4.4 Inputs / Outputs
	4.5 Control settings
	4.6 External reference
	4.7 Application settings
	4.8 Motion settings
	4.9 Fieldbus setting
	4.10 Protections and limits
	4.11 Controllers
	4.11.1 Automatic tuning
	4.11.2 Manual tuning & test

	4.12 Download the Setup to the drive

	5 Drive programming
	6 Motion evaluation and application debugging tools
	6.1 Control panels usage
	6.2 Logger usage
	6.3 Scope usage
	6.4 Advanced tools for application and drive functionality check or debug

	7 Miscellaneous – Project archiving and restoring
	Boş Sayfa
	Boş Sayfa



