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Функції руху ASDA-A3 (-B3*)



Про цей навчальний слайд

Цільова аудиторія
■ Аудиторія повинна знати основні принципи роботи сервосистеми Delta

Ревізія
■ Перша версія: жовтень 2017 р
■ Друга версія: грудень 2017 р
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Конфіденційно Delta

-B3* Деякі функції відрізняються або не 
підтримуються, такі як E-Cam, Full closed 
loop control, Capture/Compare тощо, 
докладніше див. посібник з експлуатації.



Зміст

Конфіденційно Delta

■ Відображення параметрів
■ Монітор стану
■ Масив даних
■ Процес повернення у домашнє

положення
■ Подія
■ Як викликати PR
■ Команда запису PR
■ Eлектронне передавальне число
■ Абсолютна команда
■ Відносна команда
■ Інкрементальна команда

■ Виконання PR
■ Вставка команди
■ MC_OK
■ Послідовні команди
■ Команда перекриття
■ Внутрішня вставка
■ Зовнішня вставка
■ Відновити та очистити
■ PR-виконавець
■ Захоплення
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■ Порівняння



ВІДОБРАЖЕННЯ 
ПАРАМЕТРІВ
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Конфіденційно Delta

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



Параметр відображення може бути відображено в будь-який 
інший параметр для читання та запису параметра.

16-бітні параметри

Вступ

01  24  h = P1.036

P1 Шістнадцятковий(Hex): 24 → Десятковий(Dec): 36

ВступВідображення 
параметрів

Індекс параметра 
відображення

 P0.035

0124 
год

0106 
год

0x0123

0x5678

P1.006

P1.036

P0.025
0x5678     0x0123

Вміст 
відображеного 
параметра

Формат даних: 0 G AB
G: Параметр
AB: Параметр # у 
шістнадцятковому форматі

8 наборів параметрів 
відображення

P0.035 P0.025

P0.042 P0.032
Індекс Зміст



Читання параметрів

P0.035
0124 
год

0106 
год

P0.025
0x5678    0x0123

0x0123

0x5678

P1.006

P1.036

■ Значення P1.006 буде зіставлено з молодшим словом P0.025.

■ Значення P1.036 буде зіставлено зі старшим словом P0.025.

Відображення 
параметрів

Читання 
параметрів



Запис параметрів

Якщо змінити значення P0.025, відображені параметри 

також будуть змінені.

P0.035
0124 
год

0106 
год

P0.025
0x3000    0x0200

0x0200

0x3000

P1.006

P1.036

Відображення 
параметрів

Запис параметрів



Вправа А (1)

Індекс параметра 
відображення

Номер 
параметра

Вміст параметра 
відображення

Читання та запис P6.040 через функцію відображення.

P0.035

P6.040

P0.025

Ми використовуємо «Часто використовувану групу параметрів», 
щоб спростити вправу для легкої маніпуляції.

Вправа АВідображення 
параметрів



Вправа A (2)
Для зручності «Група часто використовуваних параметрів» 
дозволяє користувачеві розміщувати параметри в одному місці.

■ Клацніть правою кнопкою миші в будь-якому місці таблиці

Вправа АВідображення 
параметрів



Вправа А (3)

Перемістити до
правої колонки

Клацніть правою кнопкою миші

Крок 2Крок 1

Крок 3

3 номери параметрів, наведені в таблиці

Вправа АВідображення 
параметрів



Вправа B (1)

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

0x0628
Hex

P6.040 має 32-розрядний формат. Тому і старші, і нижчі слова P0.035
має бути однаковим.

P6.040

Індекс параметра 
відображення

Номер 
параметр
а

Вміст параметра 
відображенняP0.035

P6.040

P0.025

Вправа BВідображення 
параметрів



Вправа B (2)

Після введення значення натисніть або натисніть

Показано поточне значення
Крок 1

Натисніть на порожній стовпець
щоб прочитати значення з сервоприводу

Крок 2

Напишіть P6.040:

Крок 3
Клацніть порожній стовпець у P0.025, і вміст буде таким же, як у P6.040.

Вправа BВідображення 
параметрів



Вправа B (3)

Індекс параметра 
відображення

Номер 
параметра

Вміст параметра 
відображенняP0.035

P6.040

P0.025

Вправа BВідображення 
параметрів



Зручний інтерфейс з майстром

■ Двічі клацніть контент ■ Виберіть P6.040

Зручний інтерфейс налаштування (1)

Крок 1

Крок 2

Зручний інтерфейс 
налаштування

Відображення 
параметрів



Вбудований ASDA-Soft із функцією моніторингу стану

Зручний інтерфейс налаштування (2)

Прочитайте P0.025 у редакторі параметрів 
P1.036

P1.006

Крок 1

Крок 2

Крок 3

Зручний інтерфейс 
налаштування

Відображення 
параметрів



Конфіденційно Delta

МОНІТОР 
СТАНУ

Вступ / Моніторинг стану через 
редактор параметрів / Зручний 
інтерфейс налаштування / Вправа A
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Контролюйте стан накопичувача
■ Для отримання додаткової інформації зверніться до таблиці 8.3 у

посібнику користувача

Є 5 наборів параметрів 
монітора стану

Більше 60 змінних моніторингу

Вступ

ВступМонітор стану

1231
232682

303
0

1345

02d
03d
07d

026d
019d

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

P0.013

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

P0.021

Реєстри монітора стану Призначені змінні Монітор змінних

02:Помилка положення 
03:Позиція зворотного зв'язку (імпульс) 
07:Швидкість двигуна
26:Монітор стану №4 
19:Параметр зіставлення №1



Моніторинг стану через редактор 
параметрів

Встановити змінну монітора Реєстр монітора стану 1

Введіть 0 у P0.017, натисніть

Натисніть на порожню колонку, щоб прочитати
позицію зворотного зв'язку (PUU)

або натисніть

Крок 1

Крок 2

P0.017 00: Позиція зворотного 
зв'язку (PUU)

P0.009

Моніторинг через 
редактор

Монітор стану



Зручний інтерфейс налаштування (1)

Подвійне клацання

Крок 1

Крок 2

Зручний інтерфейс 
налаштування

Монітор стану



ASDA-Soft надає зручний інтерфейс Status Monitor

Крок 1

У списку функцій виберіть «Монітор стану».

Крок 2
Поставте галочку біля вибраного пункту, а потім
Налаштуйте змінну монітора №1

Зручний інтерфейс налаштування (2)

Зручний інтерфейс 
налаштування

Монітор стану



Вправа А (1)

Використовуйте Scope (осцилограф), щоб спостерігати за 
положенням двигуна

Крок 1

Виберіть Scope у списку функцій

Крок 2

Встановіть канал 1 на P0.009
і канал 2 до положення зворотного 
зв'язку (PUU)

Крок 3

Запустіть Scope

Монітор стану Вправа А



Вправа A (2)

Серво вимкнено
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Зніміть прапорець «Forced Srv ON»Крок 4 Крок 5

Монітор стану Вправа А



 Позиція 1
Перемістіть вал від
позиції 1 до позиції 2 вручну

Вправа А (3)

Сервопривод ПОВИНЕН бути вимкнений

Значення в CH1 і CH2 однакові

Позиція 1 Позиція 2 Позиція 2

Монітор стану Вправа А



Конфіденційно Delta
24

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

МАСИВ 
ДАНИХ



Вступ
Дані можна зберігати в масиві даних, особливо для E-Cam, 
функції захоплення (Capture) та функції порівняння (Compare). 
Розмір масиву даних 800.

Масив даних
E-Cam
P5.081

Дані захоплення 
P5.036

Дані порівняння 
P5.056

800

ВступМасив даних



Доступ до масиву даних через 
редактор масивів даних

Вправа. Запишіть 500 у масив даних [010]

Перейдіть до масиву [010] і введіть 500

Крок 1 Крок 2

Крок 3

Масив даних Редактор масивів 
даних



Доступ до масиву даних через 
редактор параметрів (1)

Масив даних

Контролери можуть читати та записувати дані в масив 
даних через  Редактор параметрів

HMI

Контролер

ASDA-Soft

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

Масив даних Редактор 
параметрів



P5.011 є індексною точкою адреси масиву даних

Доступ до масиву даних через 
редактор параметрів (2)

Масив даних Редактор 
параметрів



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

Напишіть

Покажчик P5.011 автоматично вказує на наступні дані

P5.011=10

P5.011=11

P5.012=20

[009]

[010]

[011]

0

0

0

#Адреса 
масиву даних

Масив даних

[009]

[010]

[011]

0

20

0

Доступ до масиву даних через 
редактор параметрів (3)

Масив даних Редактор 
параметрів



Від P5.100 до P5.103 призначені для читання/запису даних у масив даних. 
Коли параметри зчитуються або записуються на наступні 4 адреси, 
визначені P5.011, номер вказівника (P5.011) має бути додано до 4.

Напишіть

Покажчик P5.011 не вказує автоматично на наступні дані

0 [009]

20 [010]

30 [011]

40 [012]

50 [013]

0 [014] P5.011=14

[009] 0

P5.011=10 [010] 0

[011] 0

[012] 0

[013] 0

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

#Адреса 
масиву 
даних

Масив 
даних

Доступ до масиву даних через 
редактор параметрів (4)

#Адреса 
масиву 
даних

Масив 
даних

Масив даних Редактор 
параметрів



Вправа А (1)

Запишіть наступні дані в масив даних

Призначте першу адресу, 15, до P5.011Крок 1

[015]

[016]

[017]

[018]

[019]

[020]

#Адреса 
масиву даних Масив даних

10

20

30

40

50

60

Масив даних Вправа А



Вправа A (2)

Напишіть 10 до P5.012

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

Крок 2

Крок 3

[015]

[016]

[017]

[018]

[019]

[020]

#Адреса 
масиву 
даних

Масив 
даних

10

20

30

40

50

60

Масив даних Вправа А



30

Вправа А (3)

Напишіть 20, 30, 40, 50 і 60 до P5.012 один за одним

20

●

●

●

60

P5.011 буде автоматично збільшуватися після кожного запису.

Крок 4

Масив даних Вправа А



Вправа A (4)

Перевірте результат у масиві даних

Крок 1 Крок 2

Крок 3

Масив даних Вправа А



Конфіденційно Delta

Налаштування початкового положення / Датчик 
обмеження / Датчик початкового положення ORG 
(OFF->ON) / Індекс Z імпульсу / Датчик початкового 
положення ORG (ON->OFF) / Поточна точка / 
Зміщення та 0 PUU

ПРОЦЕС 
ПОВЕРНЕННЯ 

ДОДОМУ 

35



Повернення у домашнє положення (1)

 X=1, перемістіть назад і розглядайте NL(CWL) 
як початок  координат (Дім).

X=0, рухайтеся вперед і розглядайте PL(CCWL) 
як початок координат (Home). 

X=2, перейти вперед до ORG (OFF->ON)

X=3, перейти назад до ORG (OFF->ON)

X=4, рухайтеся вперед і розглядайте імпульс Z 
як початок  координат.

 X=5, рухайтеся назад і розглядайте імпульс Z 
як початок координат.

Датчик обмеження

Z імульс

ORG (OFF->ON)

Масив даних



Повернення у домашнє положення (2)

X=8, розглядати поточну позицію як початок  координат.

X=6, перехід до ORG (ON->OFF)

X=7, перехід до ORG (ON->OFF)

X=9, рухайтеся вперед і розглядайте точку зупинки як початок

X=A, рухайтеся назад і розглядайте точку зупинки як початок

ORG (ON->OFF)

Рівень крутного 
моменту

Поточна позиція

Повернення додому



Y=0 : перейти назад до імпульсу Z 
Y=1 : перейти вперед до імпульсу Z 
Y=2 : не шукати імпульсу Z

 P 5 . 0 0 4 = 0 х U Z Y Z
U       Z       Y       X

X=0: рухайтеся вперед і визначте PL 
як дім.

X=1: рухайтеся назад і визначте NL 
як дім.

…
X=8: вважати поточну позицію домом
X=9: рухайтеся вперед, щоб знайти точку 

зіткнення як початок координат
X=10: рухайтеся назад, щоб знайти

точка зіткнення як початок координат

При досягненні встановленого ліміту:
Z=0: показати помилку
Z=1: реверс

Зарезервований

P5.004 Налаштування виходу додому

Налаштування 
виходу додому

Повернення додому



Датчик обмеження як сигнал “Дім”

Датчик обмеження

Поверніться назад, щоб 
знайти імпульс Z

Ідіть вперед, щоб шукати Z pulse

Не шукайте 
Z-імпульс

X=0: Рух вперед і пошук PL (Positive Limit Sensor) (датчик позитивної межі) як Дім.
X=1: поверніться назад і визначте NL (датчик негативної межі) як Дім.
Y=0: перехід назад до імпульсу Z.
Y=1: перехід вперед до імпульсу Z. 
Y=2: не шукайте імпульс Z.

Повернення додому Датчик 
обмеження



Як це працює

Z Пульс

PL
Сигнал

H

L

Y=0,
Повернутися до Z

Y=1,
Вперед до Z

Y=2, 
не шукати Z

E
S1

S1
S2

H

H

L

L

L

E

E
L

E
S1

Як це працюєДатчик обмеженняПовернення додому



1-0. Вправа А (1)

Режим повернення у домашнє положення: P5.004=0x0000
Шукайте PL і визначте його як домашній сигнал, а потім знайдіть Z pulse.

Встановіть наступне.

Крок 1

Крок 2

Вправа АДатчик обмеженняПовернення додому



1-0. Вправа A (2)

Встановіть сигнал DI, як показано нижче

Виберіть Digital IO/Jog Control у списку функційКрок 3

Крок 4

Вправа АДатчик обмеженняПовернення додому



Z Пульс

PL
Сигнал

H

L

Y=0,
Повернення до Z E

S1

1-0. Вправа А (3)

Тригер  DI1 для увімкнення сервоприводу

Увімкніть DI2, щоб розпочати повернення у 
домашнє положення (start homing)

Імпульс з DI3 для PL (ліміт заборони прямого руху)

Вимкніть DI3, щоб імітувати, що двигун залишив PL

DI 
1 2 3 4 5 6 7 8

DI 
1 2 3 4 5 6 7 8

DI 
1 2 3 4 5 6 7 8

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

Вправа АДатчик обмеження

Крок 1

Крок 2

Крок 3

Крок 4

Повернення додому



Датчик початкової точки як орієнтир

X=2, перейти вперед до ORG (OFF->ON) 
X=3, перейти назад до ORG (OFF->ON) 
Y=0: перейти назад до імпульсу Z.
Y=1: перехід вперед до імпульсу Z. 
Y=2: не посилайтеся на Z імпульс.

 Обмеження
       Зупинка або 

 повернення назад

Датчик ORG 

OFF -> ON

Ігнорувати 
Z

Перейти вперед 
для пошуку Z

Поверніться назад 
для пошуку Z

 ПоходженняПовернення додому



Як це працює

Z Пульс

Сигнал PL 

Сигнал ORGP

Y=0,
Повернутися до Z

Y=2,
Не шукайте Z

H

S1

H

HLL

E
S2

Y=1,
Вперед до Z 

S1

H
L

L
S3

H

E       S2    H

H

HL
S2S1

H

L

E

ERR

ERR

ERR

S3

S3

Як це працюєПоходженняПовернення додому



Початковий датчик як орієнтир

X=6, перейти вперед до ORG (ON->OFF) 
X=7, перейти назад до ORG (ON->OFF) 
Y=0: перейти назад до Z імпульсу.
Y=1: перехід вперед до імпульсу Z. 
Y=2: не посилайтеся на Z імпульс.

Обмежити 
Зупинка або 
повернутися назад

Датчик ORG 

ON -> OFF

Поверніться назад 
для пошуку Z

 Походження

Ігнорувати 
Z

Перейти вперед 
для пошуку Z

Повернення додому



Як це працює

Як це працюєПоходження

Z Пульс

PL Сигнал 

ORG Сигнал

Y=0,
Повернутися до Z

Y=2,
Не шукайте Z

H

S1
E

Y=1,
Вперед до Z S1

H
L

E

H

H
S2

S1

ERR

ERR

ERR

L

L
H

S2

H

H
L

H

E S2
H

S3

S3

S3

Повернення додому



1-1. Вправа B (1)

Режим повернення у домашнє положення: P5.004=0x0002
Знайдіть ORG і визначте його як довідка про початкове розташування, а 
потім знайдіть Z pulse

=> 0x0002

Встановіть канали DI наступним чином

Крок 1

Крок 2

Походження Вправа BПовернення додому



1-1. Вправа B (2)

Тригер DI1 для увімкнення сервоприводу

Увімкніть DI2, щоб розпочати повернення 
у домашнє положення

Тригер DI3 для імітації ввімкнення датчика ORG

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

DI
1 2 3 4 5 6 7 8

Z Пульс

Сигнал ORGP

Y=0,
Повернутися до Z

H

S1
L

E

Вимкніть DI3 і почніть шукати імпульс Z

Крок 1

Крок 2

Крок 3

Крок 4

Походження Вправа BПовернення додому



 Покажчик Z імпульсу як домашній сигнал

X = 4: рухайтеся вперед, щоб знайти імпульс Z.
X = 5: рухайтеся назад, щоб знайти імпульс Z.

Датчик 
обмеження 
Зупинка або 
повернення

Поверніться назад, 
щоб знайти Z імпульс

Перейдіть вперед 
до пошуку Z pulse

Z ПульсПовернення додому



Як це працює

Z Пульс

PL Сигнал

Плювати на Y

L

E
S1

L

E

L
ERRS2

Z=0 зупинка та відображення помилки
Z=1 Реверс автоматично

Як це працюєZ ПульсПовернення додому



1-2. Вправа C (1)

Режим Повернення у домашнє положення: P5.004=0x0004
Шукайте імпульс Z як домашній сигнал.

=> 0x0004

Встановіть канали DI наступним чином

Крок 1

Крок 2

Z Пульс Вправа CПовернення додому



1-2. Вправа C (2)

Z Пульс

Плювати на Y
S1 E

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

 L

Тригер DI1 для увімкнення сервоприводу

Запустіть DI2, щоб розпочати 
повернення у домашнє положення

DI
1  2  3  4  5  6  7  8

DI
1  2  3  4  5  6  7  8

Крок 3

Крок 4

Z Пульс Вправа CПовернення додому



Поточна позиція як посилання на дім

X = 8: використовувати поточну позицію як дім.

DI: SHOM

Початкова точка визначається як місце, де двигун зупиняється, 
коли спрацьовує сигнал SHOM.

Поточна позиціяПовернення додому



1-3. Вправа D

Встановіть сигнал DI таким чином

Тригер DI1 для увімкнення сервоприводу

Запустіть DI2, щоб розпочати 
повернення у домашнє положення

DI
1  2  3  4  5  6  7  8

DI
1  2  3  4  5  6  7  8

Режим повернення у домашнє положення: P5.004=0x0008
Щодо поточного положення як посилання на домашнє положення. 

Крок 1  => 0x0008

Крок 2

Крок 1

Крок 2

Вправа DПоточна позиціяПовернення додому



Посилання на рівень крутного моменту

Рівень крутного моменту

Точка зіткнення

Поверніться назад, щоб знайти точку зіткнення Ідіть вперед, щоб знайти точку зіткнення

X=9: рухатися вперед до точки зіткнення 
X=A: рухатися назад до досягнення точки зіткнення 
Y=0: рухатися назад, щоб знайти імпульс Z.
Y=1: рухайтеся вперед, щоб знайти імпульс Z.
Y=2: не шукайте імпульс Z.

P1.088
0 - 2000 мс

Ідіть вперед, 
щоб шукати Z pulse

Поверніться назад, 
щоб знайти імпульс Z

P1.087 
0 - 300%

Ігнорувати 
імпульсний сигнал Z

Ігнорувати 
імпульсний сигнал Z

Повернення додому



Як це працює

EY=0,
Повернення до Z    S1

Y=2,
Не шукайте Z

Перешкода

Z Пульс

S1 E

H
L

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

 H

Як це працюєРівень крутного моментуПовернення додому



1-4. Вправа E (1)

Режим повернення у домашнє положення: P5.004=0x0009
Знайдіть точку зіткнення та вважайте z-імпульс опорним.

=> 0x0009

Встановіть сигнал DI таким чином

Встановити обмеження крутного моменту 

P1.087 = 20%
Встановіть час обмеження крутного моменту 
P1.088 = 500 (мс).

Крок 1

Крок 2

Крок 3

Крок 4

Будьте обережні, коли 
тримаєте шків рукою!

Рівень крутного моменту Вправа ЕПовернення додому



1-4. Вправа E (2)

S
1

E

H
Y=0,

Повернутися 
до Z

Перешкода

Z Пульс

H
L

Тригер DI1 для увімкнення сервоприводу

Запустіть DI2, щоб розпочати повернення 
у домашнє положення

DI
1  2  3  4  5  6  7  8

DI
1  2  3  4  5  6  7  8

Крок 1

Крок 2

Рівень крутного моменту Вправа ЕПовернення додому



Зміщення та 0 PUU

60

Z Пульс

PL Сигнал

Плювати на Y
S1

L

E

Початок координатиЗастосуйте додатковий PR, щоб 
повернути двигун до точного 
походження.

Режим повернення у домашнє положення: P5.004=0x0004
Шукайте імпульс Z у прямому напрямку та розглядайте його як дім.

«Початкова контрольна точка» не обов’язково є нульовою позицією.
Наприклад, користувач може призначити будь-яке значення координати як 
«домашню опорну точку» “home reference point”.

У цей момент двигун зупиняється, і 
користувач може призначити

  будь-яке значення «зміщення»

Зміщення та 0 PUUПовернення додому



Встановіть зміщення як 50000 PUU та застосуйте додатковий PR, щоб 
повернути двигун назад абсолютне походження.

Крок 1    Встановлення методу повернення       Крок 3
 у домашнє положення

Встановіть P5.007 на 0, щоб 
активувати PR#0
для процесу повернення у домашнє 
положення

1-5. Вправа F (1)

61

Встановіть PR

Встановіть P5.007 для ініціювання 
PR#30 і PR#31

Крок 4Крок 2

PR 
#0

Home(4): F_ Z
Offset = 50 000

PR 
#30

(2) Позиція
D = 0, S = 100.0 об / хв
100 000 PUU, ABS

PR 
#31

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

Зміщення та 0 PUU Вправа FПовернення додому



1-5. Вправа F (2)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали

62

CH1
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH2
[IDX] Швидкість / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час

CH3
--

CH4
--

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

Зміщення та 0 PUU Вправа FПовернення додому



1-5. Вправа F (3)

63

P5.007=30

50 000 PUU

P5.007=31

0 PUU

100 000 PUU

Зміщення та 0 PUU Вправа FПовернення додому



Конфіденційно Delta

ПОДІЯ Вступ / Вправа А

64



Подія

■ Вступ

■ Вправа А

Подія



Вступ (1)

ON

OFF

OFF

PR #51

PR #52

PR #63

4 налаштування подій для використання ON і OFF для запуску PR

Подія 1

 ON
Подія 2

OFF

ON
Подія 3

OFF

 ON
Подія 4

ВступПодія



Вступ (2)

P5.098 Наростаючі події, що викликають PR

P5.099 Події спадного фронту для ініціювання PR

1  2

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

або 0x3C (EV4).

1

2

Налашт
ування

1 2 3 4 5 6 7 8 9 А B C D

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

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

EV1 =
PR #52

EV1 =
PR #53

EV4 EV3 EV2 EV1

EV4 EV3 EV2 EV1

EV3 =
PR #56

EV3 =
PR #59

ВступПодія



2-0. Вправа А (1)

Виберіть PR#51

Запрограмуйте PR#51 для роботи двигуна на постійній швидкості.
*Пізніше ми поговоримо про різні типи PR. Тепер просто виконайте процедуру
і зверніть увагу на функцію події.

Крок 1 Крок 2

Вправа АПодія



2-0. Вправа A 
- Налаштування PR (2)

Виберіть «постійний контроль 
швидкості»

залишаються
за 

замовчуванням

Крок 3

Вправа АПодія

 Встановити 200
(одиниці вимірювання “units”: 0,1 RPM 
“Revolutions Per Minute  обертів за хвилину”, 
тобто фактична швидкість 20 об / хв)

 Завантажити в Servo



2-0. Вправа А (3)

Програмуйте PR#52 для зупинки двигуна.
*Пізніше ми поговоримо про різні типи PR. Тепер, будь ласка, виконайте процедуру
і зверніть увагу на функцію події.

Крок 4   Виберіть PR#52

Вправа АПодія



2-0. Вправа A 
- Налаштування PR (4)

залишаються
за 

замовчуванням

Встановити 0

Завантажити в Servo

Крок 5
Виберіть «Контроль постійної 

швидкості»

Вправа АПодія



2-0. Вправа A 
– Налаштування події (5)

Завантажити в Servo

Встановіть події 1 і 2, як показано нижче

Виберіть «Налаштування увімкнення/вимкнення події»Крок 6

Крок 7

Крок 8

Вправа АПодія



2-0. Вправа A 
- Налаштування DI/O (6)

Виберіть «Digital IO / Jog Control» у списку функцій

Встановіть сигнал DI наступним чином

Крок 9

крок 10

Вправа АПодія



2-0. Вправа A - Процедура (7)

Тригер DI1, щоб увімкнути сервопривід

Тригер DI2, щоб увімкнути подію 1

Тригер DI3, щоб увімкнути подію 2

DI
1  2 3  4 5 6 7 8

DI
1  2 3  4 5 6 7 8

DI
1  2 3  4 5 6 7 8

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

Крок 1

Крок 2

Крок 3

Вправа АПодія



Конфіденційно Delta
75

ЯК 
ВИКЛИКАТИ 

PR

Способи ініціювання PR / P5.007 для 
ініціювання PR / Подія для ініціювання 
PR / DI для ініціювання PR / Вправа A / 
Вправа B / Вправа C



Способи запустити PR

76

Тригер PR#10 для 20 об/хв

Тригер PR#12 для 200 об/хв

Тригер PR#11 для 0 об/хв

Як викликати PR

P5.007

DI

Подія

А

B

C

Виберіть команду Позиція



P5.007 для запуску PR (1)
■ Число від 0 до 99 можна записати в P5.007 для виклику PR відповідно.

■ P5.007 покаже повідомлення, пов’язане з результатом виконання та після

виконання команди PR.

■ PR#0 призначений для визначення процедури повернення.

77
P5.007 P5.007 для запуску PRЯк викликати PR



Натисніть на порожнє місце, щоб прочитати повідомлення.

« 2 0040» означає, що PR було виконано, і двигун досягає місця 

призначення.

Крок 2

PR 
#40

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

Крок 1 Установіть PR#40 і введіть 40 у P5.007, тоді PR#40 буде виконано.

P5.007 для запуску PR (2)

78
P5.007 P5.007 для запуску PRЯк викликати PR



Подія, що викликає PR

Є 4 параметри подій для запуску певних PR відповідно до 
конфігурації, наростаючого або спадаючого фронту сигналів.

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

0x3B(EV3), або
0x3C(EV4).

P5.098 Наростаючі події для PR

P5.099 Останні події для PR

1 2 1

2

Налашт
ування

1 2 3 4 5 6 7 8 9 А B C D

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

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

EV1= 
PR#52

EV1= 
PR#53

EV4 EV3 EV2 EV1

EV4 EV3 EV2 EV1

EV3= 
PR#56

EV3= 
PR#59

79
ПодіяЯк викликати PR



DI для запуску PR

CTRG використовується для запуску PR, який вибирається 
POS0~6, а STOP може зупинити поточний PR.

DI: POS0~6 для 
вибору PR PR

DI: CTRG

DI: STOP

швидкість

80
DI POSЯк викликати PR



3-0. Вправа A - Налаштування (1)

Встановити PR

Налаштування DI/O

Крок 1

Крок 2

PR 
#10

(1) Speed
Delay= 0
S = 20.0 об / хв

81
DI POS Вправа АЯк викликати PR



CH1
[IDX] DI Статус / 16 біт
DI Статус
CH2
[IDX] Швидкість / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час
CH3
--

3-0. Вправа A 
– Налаштування осцилографа (2)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали

CH4
--

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

82
DI POS Вправа АЯк викликати PR



3-0. Вправа А - Осцилограф (3)

Натисніть «Виконати», щоб почати записКрок 1

83
DI POS Вправа АЯк викликати PR



3-0. Вправа A - Процедура (4)

Тригер DI1, щоб увімкнути сервопривід

Вибір команди позиції спускового 
механізму DI3 (біт 1) і DI5 (біт 3)

Запустіть DI6, щоб увімкнути команду

2 1 + 2 3 = 10 PR #10

DI
1  2  3  4  5  6  7

Запустіть DI7 для команди зупинки

DI
1  2 3 4 5 6 7

DI
1  2 3 4 5 6 7

Крок 2

Крок 3

Крок 4

Крок 5

84
DI POS Вправа АЯк викликати PR

DI
1  2  3 4 5 6 7



3-0. Вправа А - Осцилограф (5)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 6

85
DI POS Вправа АЯк викликати PR



3-0. Вправа А - Осцилограф (6)

DI
1  2  3  4  5  6  7  8

DI
1  2  3  4  5  6  7

20 обертів за хвилину

DI
1  2  3  4  5  6  7

STOP0 об/хв

86
DI POS Вправа АЯк викликати PR



3-1. Вправа B - Налаштування (1)

Встановіть PR

Налаштування DI/O

Крок 1

Крок 2

PR 
#12

(1) Speed
Delay= 0
S = 200.0 RPM

87
DI POS Вправа BЯк викликати PR



3-1. Вправа B - Осцилограф (2)

Натисніть «Виконати», щоб почати записКрок 1
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DI POS Вправа BЯк викликати PR



3-1. Вправа B - Процедура (3)

Тригер DI1, щоб увімкнути сервопривід

Вибір команди положення тригера
DI4 (біт 2) і DI5 (біт 3)

Запустіть DI6, щоб увімкнути команду

2 2 + 2 3 = 12

DI
1  2  3  4  5  6  7

Запустіть DI7 для команди зупинки

DI
1  2 3 4 5 6 7

DI
1  2 3 4 5 6 7

DI
1  2 3 4 5 6 7

Крок 2

Крок 3

Крок 4

Крок 5

PR #12
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DI POS Вправа BЯк викликати PR



3-1. Вправа B - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 6

90
DI POS Вправа BЯк викликати PR



3-1. Вправа B - Осцилограф (5)

DI
1  2  3  4  5  6  7

200 RPM                     STOP0 об/хв

DI
1  2  3  4  5  6  7

DI
1  2  3  4  5  6  7

91
DI POS Вправа BЯк викликати PR



3-2. Вправа C - Налаштування (1)

Встановіть PR

Налаштування DI/O

Крок 1

Крок 2

PR 
#11

(1) Швидкість
Затримка = 0
S = 0.0 об / хв

92
DI POS Вправа CЯк викликати PR



3-2. Вправа C - Осцилограф (2)

Почніть запис
■ Натисніть «Виконати», щоб почати запис

Крок 1
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DI POS Вправа CЯк викликати PR



Команда положення тригера
DI2 (біт 0), DI3 (біт 1) і DI5 (біт 3)

2 0 + 2 1 + 2 3 = 11  PR#11

3-2. Вправа C - Процедура (3)

Тригер DI1, щоб увімкнути сервопривід

Запустіть DI6, щоб увімкнути команду

Запустіть DI7 для команди зупинки

DI 
1  2 3 4 5 6 7

DI
1  2 3 4 5 6 7

DI
1  2 3 4 5 6 7

DI
1  2 3 4 5 6 7

Крок 2

Крок 3

Крок 4

Крок 5
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DI POS Вправа CЯк викликати PR



3-2. Вправа C - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 6

95
DI POS Вправа CЯк викликати PR



0 об/хв0 об/хв STOP

DI
1  2  3  4  5  6  7

DI
1  2  3  4  5  6  7

DI
1  2  3  4  5  6  7

3-2. Вправа C - Осцилограф (5)
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КОМАНДА 
ЗАПИСУ PR

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

97
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Запис PR

■ Вступ

■ Запишіть у P4.006 і отримайте результат

Використовуйте події для запуску різних 
режимів швидкості

Використовуйте P5.007 для запуску 
різних режимів швидкості

Перемістити дані з монітора стану в 
масив даних

Вправа А

Вправа C

Вправа B

Вправа D
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Запис PR



Вступ

99

Команда «Записати» використовується для запису даних у параметри 
або масив даних

Цільовий вибір може бути будь-яким
Масив даних або параметр

Тип даних Масив даних

Постійний

Параметр

Змінна монітора
Вступ

Якщо значення записується в EEPROM 
неодноразово, зверніть увагу на 
обмеження кількості разів запису

Запис PR



Записуючи значення в P4.006, запускається вибраний сигнал DO. 
Ми будемо використовувати подію для виклику функції PR-write і 
використовувати область для перевірки результату.

4-0. Вправа A - Налаштування (1)

Виберіть DO1 = 0x30 і вимкніть решту DO.

Встановити DI

Крок 1

Крок 2
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4-0. Вправа A - Налаштування (2)

Виберіть PR#53, а потім виберіть «Записати в параметри або масив даних».

Виберіть PR#54, а потім виберіть «Записати в параметри або масив даних».

Крок 4

Крок 6

Крок 3

Крок 5
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4-0. Вправа A - Налаштування (3)

Увімкніть і вимкніть подію 1 для ініціювання PR#53 і PR#54 відповідно.Крок 7
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4-0. Вправа A 
– Налаштування осцилографа (4)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
CH1
[IDX] Для спостереження DI /16 біт
DI Статус
CH2
[IDX] Для дотримання DO / 16 біт
Статус DO
CH3
--

CH4
--
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Вправа А

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

Запис PR



4-0. Вправа А - Осцилограф (5)

Натисніть «Виконати», щоб почати записКрок 1
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4-0. Вправа A - Процедура (6)

Тригер DI1, щоб увімкнути 
сервопривід

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

Вимкніть DI2, щоб завершити EV1,
який запише 0 до P4.006.

DI
1  2  3  4  5  6  7  8

DI
1  2  3  4  5  6  7  8

DI
1  2  3  4  5  6  7  8

Крок 2

Крок 4

Крок 3
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4-0. Вправа А - Осцилограф (7)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».
Крок 5
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4-0. Вправа А - Осцилограф (8)

DI
1  2  3  4  5  6  7  8

DI
1  2  3  4  5  6  7  8

DI
1  2  3  4  5  6  7  8
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4-1. Вправа B - Налаштування (1)

PR51 перейде до PR10

У вправі B ми використаємо функцію PR Write та Event, щоб змінити

швидкість двигуна.

Напишіть 2000 (одиниця: 0,1 об/хв) у PR#10
Це означає, що швидкість PR #10 становить 200 об/хв

PR52 перейде до PR11

Напишіть 200 (одиниця: 0,1 об/хв) у PR#10
Це означає, що швидкість PR #10 становить 20 об/хв

Крок 1

Крок 2

108

PR 
#11

(1) Швидкість
Затримка = 0
S = 0.0 об / хв

PR 
#10

(1) Speed
Delay = 0
S = 20.0 RPM

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

PR (7) Стрибок
#52 Затримка = 0
(I) PR #11

PR 
#53

(8) Write
Delay = 0
P6.021 = 2000

PR 
#54

(8) Запис
Затримка  = 0
P6.021 = 200

Вправа BЗапис PR



4-1. Вправа B - Налаштування (2)

Налаштування події

Подія 3

Подія 4

Налаштування DI
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CH1
[IDX] DI /16 біт
DI Статус
CH2
[IDX] Швидкість / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час
CH3
--

4-1. Вправа B 
– Налаштування осцилографа (3)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали

CH4
--
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CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

Вправа BЗапис PR



4-1. Вправа B - Осцилограф (4)

Натисніть «Виконати», щоб почати записКрок 1
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4-1. Вправа B - Процедура (5)

Тригер DI1, щоб увімкнути сервопривід

Запустіть DI2, щоб активувати EV1, що 
змусить двигун працювати на 20 об/хв.

Дотримуйтесь інструкцій на наступній сторінці

DI
1  2  3  4  5  6  7  8

DI
1  2  3  4  5  6  7  8

Крок 2

Крок 4

Крок 3

Крок 12
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4-1. Вправа B - Часова діаграма (6)

Подія 1

Подія 2

20
RPM 200 

обертів за 
хвилину

20
 RPM

швидкість

DI
1  2  3  4  5  6  7  8 2

off
3
off

2  2  3  2
on  on​  on  on

2
on

3  3  2
on  off  off

Крок 2 3  4  5  6  7  8  9  10  11  12
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4-1. Вправа B - Осцилограф (7)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».
Крок 13
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4-1. Вправа B - Осцилограф (8)

3

3

4

3

4
3

3

4

4

32

Швидкість постійна.
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4-1. Вправа B - Осцилограф (9)

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

У червоному квадраті праворуч P6.021 має нові 
дані (2000), але команда не запускається знову, 
тому швидкість залишається такою ж, як і в 
попередньому тригері.

2

2

3

3

2
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4-2. Вправа C (1)

Натисніть «Налаштування режиму PR» і ввімкніть сервопривід.

Серво ввімкненоКрок 1 Крок 2
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4-2. Вправа C - Осцилограф (2)

Натисніть «Виконати», щоб почати записКрок 3
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Змініть цільову швидкість з 20 об/хв на 200 об/хв поки працює

* Trigger PR #10

* Ініціювати PR # 10 ЗНОВУ

4-2. Вправа C 
- Налаштування / Процедура (3)

Натисніть

Крок 5

Крок 4

Крок 6

Замість використання методу події, вправа C використовує P5.007 для 
запуску функції PR Write.
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4-2. Вправа C - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 7
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4-2. Вправа C - Осцилограф (5)

20 RPM 200 обертів за хвилину (RPM)P5,007=10

121
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У вправі D показано, як записати змінну монітора в масив даних

PR #15 Виберіть пункт призначення

Виберіть джерело даних

4-3. Вправа D 
- Налаштування / Процедура (1)

Крок 1

Крок 3

Крок 2

122
Вправа CЗапис PR



4-3. Вправа D - Завантажити дані (2)

Перевірте, чи позиція відгуку була записана в масив даних[100]

Виберіть «Захопити/Порівняти» у вікні
список функцій

Виберіть «Редактор масиву 
даних»

Натисніть «Завантажити з 
сервоприводу», а потім 

позицію зворотного зв’язку 
можна побачити в Array[100]

Крок 1

Крок 3

Крок 2
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4-3. Вправа D - Налаштування (3)

Виберіть пункт призначення

Записати дані в параметр з Array[100]

PR #16

Виберіть джерело

Крок 1

Крок 2
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Дані, що зберігаються в Array[100], надсилаються до PR#16, 
який зберігається в P6.033.

4-3. Вправа D - Запис даних (4)

Виконайте PR #16 до P5.007

Зчитування даних у PR#16 або редакторі параметрів

Крок 3

Крок 4
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ЕЛЕКТРОННЕ 
ПЕРЕДАВАЛЬНЕ 

ЧИСЛО

Вступ / Вправа A / 
Вправа B / Вправа C
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PUU

Дотримуйтеся передавального числа 1:1

Дотримуватись передавального числа 16777216:10000

Дотримуватись передавального числа 16777216:100000

Вправа А

Вправа C

Вправа B
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E-Gear Ratio

■ Вступ

■



Вступ

Електронна редукція
P1.044, P1.045

16,777,216
Пульс / оберт

PUU

PUU (Pulse Per User Unit) — це одиниця, яка масштабується за 
допомогою електронної редукції (Electronic gear).

  З вигляду
користувача 

Пристрій всередині 
сервоприводу для 

розрахункуПомилка 
зворотного зв'язку 

за командою

128
Вступ

Одиниця для команд 
користувача

E-Gear Ratio



5-0. Вправа A - Налаштування
передавального числа (1)

CH1
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH2
[Mon] 003 / 32 біт
Число імпульсів зворотного зв'язку двигуна [імпульс]

SERVO OFF!

P1.044=1 / P1.045=1

Область Функція: налаштування каналу

Крок 1

Крок 3

Крок 2

129
Вправа АE-Gear Ratio



5-0. Вправа А - Осцилограф (2)

Активуйте Осцилограф і обертайте вал двигуна вручну.

Крок 4 Натисніть «Область» і натисніть «Виконати»
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5-0. Вправа А - Осцилограф (3)
Значення положення зворотного зв’язку [PUU] збігається з 
числом імпульсів зворотного зв’язку двигуна [імпульс]
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5-0. Вправа А - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5

132
Вправа АE-Gear Ratio



5-1. Вправа B - Налаштування
передавального числа (1)

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

Крок 1

Крок 3

Крок 2

SERVO OFF!

133

Налаштування каналу осцилографа

CH1
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH2
[Mon] 003 / 32 біт
Число імпульсів зворотного зв'язку двигуна [імпульс]

Вправа BE-Gear Ratio



5-1. Вправа B - Осцилограф (2)

Запустіть Осцилограф і прокрутіть вал двигуна вручну.

Крок 4 Натисніть «Область» і натисніть «Виконати»
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5-1. Вправа B - Осцилограф (3)

Після обертання на певну відстань можна підрахувати кількість пульсу та PUU, 
наприклад:

10 000 PUU = 16 777 216 пульс ×  10000
16777216
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5-1. Вправа B - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5

136
Вправа BE-Gear Ratio



5-2. Вправа C - Налаштування
передавального числа (1)

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

SERVO OFF!Крок 1

Крок 3

Крок 2

Налаштування каналу осцилографа
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CH1
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH2
[Mon] 003 / 32 біт
Число імпульсів зворотного зв'язку двигуна [імпульс]

Вправа СE-Gear Ratio



5-2. Вправа C - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа та обертайте вал двигуна вручну.

Крок 4 Натисніть «Область» і натисніть «Виконати»
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5-2. Вправа C - Осцилограф (3)

100 000 PUU = 16 777 216 Пульс × 100000
16777216

Після обертання на певну відстань можна підрахувати кількість пульсу та PUU,

139

наприклад:

Вправа СE-Gear Ratio



5-2. Вправа C - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5
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АБСОЛЮТНА 
КОМАНДА PR

Вступ / Вправа A / Вправа B / 
Вправа C
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Вступ

Вступ

■ Цільова позиція така ж, як і команда.

■ Незалежно від поточної позиції, двигун зрештою зупиниться
в цільовій позиції.

Цільова позиція

Абсолютна команда 60000 PUU

Поточне положення 
двигуна (FB_PUU)

0 10000  20000  30000  40000  50000 60000 70000  80000  90000  100000

142
ABS Command Вступ



CH1
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]
CH2
[IDX] Швидкість / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час
CH3
--

6-0. Вправа A 
- Налаштування осцилографа (1)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали

143

CH4
--

Вправа А

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

ABS Command



6-0. Вправа А - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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6-0. Вправа A - Налаштування (3)

Встановіть PR

Серво увімк., а потім встановіть P5.007 
на 0, щоб запустити PR#0 для процесу 
повернення до початкового положення

Запустіть PR#30 і PR#31, написавши 
P5.007 відповідно.

Повернення у домашнє положення без зміщення 

Крок 2   Встановити режим повернення у домашнє положення ,

Крок 5Крок 3

PR 
#0

Home(4): F_ Z
Offset = 0

PR 
#30

(2) Позиція
D = 0, S = 100.0 об / хв
100 000 PUU, ABS

PR 
#31

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

Крок 4

145
Вправа АABS Command



6-0. Вправа А - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 6
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6-0. Вправа А - Осцилограф (5)
P5.007=30 P5.007=31

0 PUU

100 000 PUU
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6-1. Вправа B - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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6-1. Вправа B - Налаштування (2)

Встановіть PR

Серво увімк., а потім встановіть P5.007 
на 0, щоб запустити PR#0 for homing 
process

Активуйте PR#30 і PR#31 шляхом запису
P5.007 відповідно.

Повернення у домашнє положення зі зміщенням (50000 PUU)

Крок 2   Встановіть режим
 повернення у домашнє положення

Крок 5Крок 3

PR 
#0

Дім(4): F_ Z
Зсув = 50 000

PR 
#30

(2) Позиція
D = 0, S = 100.0 об / хв
100 000 PUU, ABS

PR 
#31

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

Крок 4
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6-1. Вправа B - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

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

50 000 PUU

P5.007=31

0 PUU

100 000 PUU
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6-2. Вправа C - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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6-2. Вправа C - Установка (2)

Встановіть PR

Встановіть P5.007 на 0, щоб ініціювати PR#0 
для процесу повернення до початкової точки

Кругообіг абсолютної команди

Крок 2  Set homing mode

Крок 4

Крок 3

PR 
#0

Home(4): F_ Z
Offset = 0

PR 
#32

(7) Перехід
Затримка = 0
PR#30

PR 
#31

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

PR 
#30

(3) Позиція
D = 0, S = 100.0 об / хв
100 000 PUU, ABS

Крок 5

Використовуйте P5.007, щоб 
ініціювати PR # 30, а потім PR 
виконуватимуться неодноразово в 
циклі
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6-2. Вправа C - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 6
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6-2. Вправа C - Осцилограф (4)

PR30 PR31 PR30 PR31
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Вправа СABS Command



ВІДНОСНА 
КОМАНДА

Вступ / Вправа А

156
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Вступ

Вступ

■ Кінцеве цільове положення є сумою поточного положення двигуна

плюс команда позиції.

■ Відносна (relative) команда посилатиметься на поточну позицію

під час обчислення своєї цілі.

60000

0 10000 20000 30000  40000  50000  60000  70000 80000 90000  100000

Цільова позиція

Відносна команда 60000 PUU
Поточне положення 
двигуна (FB_PUU)
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ВступREL Command



7-0. Вправа A - Налаштування (1)

Встановіть PR

Налаштування DI/O

Налаштування події

Встановити режим повернення у 
домашнє положення

Крок 1

Крок 3

Крок 2

158
Вправа А

PR 
#0

Home(4): F_ Z
Зсув = 0

PR 
#51 
(I)

(2) Позиція
D = 0, S = 20.0 об / хв
1 000 000 PUU, ABS

PR 
#52 
(I)

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

REL Command



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

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
CH1
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH2
[IDX] Швидкість / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час

CH3
--

CH4
[IDX] DI / 16 біт
DI Статус
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Вправа А

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

REL Command



7-0. Вправа А - Осцилограф (3)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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Вправа АREL Command



7-0. Вправа A - Операція (4)

Запустіть DI1, щоб увімкнути серво

Тригер DI2, щоб активувати подію 1

Коли двигун працює, вимкніть DI2, щоб активувати PR#52.

Перевірте, як працює відносна (relative) команда.

Тригер DI3, щоб розпочати повернення у домашнє положення

Крок 2

Крок 3

Крок 4

Крок 5
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Вправа АREL Command



7-0. Вправа А - Осцилограф (5)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 6
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Вправа АREL Command



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

Перетягніть сюди
Але не клацайте

Двічі клацніть , щоб відобразити
сигнал кожного каналу DI

Крок 1 Крок 2

Крок 3
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Вправа АREL Command



7-0. Вправа А - Осцилограф (7)

Rel= 20 0000 PUU

Крок 3 Крок 4

Event 1 ON

Крок 5
Подія 1 OFF

164
Вправа АREL Command



ІНКРЕМЕНТНА 
КОМАНДА 

Вступ / Вправа А

165
Конфіденційно Delta



Вступ

Вступ

Остаточна позиція – це сума цільової позиції попередньої команди 

плюс поточна позиція команди.

60000
Позиція призначення 
попередньої команди 

(Cmd_E)

0 10000  20000 30000 40000  50000  60000  70000  80000 90000 100000

Поточне положення 
двигуна (FB_PUU)

Інкрементальна команда 60000 PUU

Цільова позиція

166
INC Command Вступ



8-0. Вправа A - Налаштування (1)

Встановіть PR

Налаштування DI/O

Налаштування події

Set homing modeКрок 1

Крок 3

Крок 2
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Вправа А

PR 
#0

Home(4): F_ Z
Offset = 0

PR 
#51 
(I)

(2) Позиція
D = 0, S = 20.0 об / хв
100 000 PUU, ABS

PR 
#52 
(I)

(2) Позиція
D = 0, S = 100.0 об / хв
10 000 PUU, INC

INC Command



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

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
CH1
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH2
[IDX] Швидкість / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час

CH3
--

CH4
[IDX] DI / 16 біт
DI Статус

168
Вправа А

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

INC Command



8-0. Вправа А - Осцилограф (3)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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Вправа АINC Command



8-0. Вправа A - Процедура (4)

Тригер DI1, щоб увімкнути сервопривід.

Запустіть DI2, щоб активувати подію 1.

Коли двигун працює, вимкніть DI2, щоб запустити PR#52.

Запустіть DI3, щоб почати процес повернення до початкової точки.

Перевірте, як працює додаткова команда.

Крок 2

Крок 3

Крок 4

Крок 5
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Вправа АINC Command



8-0. Вправа А - Осцилограф (5)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 6
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Вправа АINC Command



8-0. Вправа А - Осцилограф (6)

100 RPM

20 об / хв

Остаточна позиція на
110 000 PUU

Event 1 ON Подія 1 OFF
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Вправа АINC Command



ВИКОНАННЯ PR

Вступ / Абсолютне команда
/Відносна команда / Інкрементальна 
команда / Повернення у домашнє 
положення

173
Конфіденційно Delta



Вступ (1)

вступ
■ Cmd_O

■ Cmd_E

■ Fb_PUU

■ Err_PUU

Абсолютна команда

Інкрементальна команда

Відносна команда

Вступ

Повернення у домашнє 
положення

174
Виконання PR Вступ



Вступ (2)

Команда END, яка обчислюється при отриманні нової 
команди, є цільовою позицією нової команди.

Поточне (зворотний зв'язок) положення двигуна.

Помилка позиції = Cmd_O Fb_PUU

Cmd_O
Робоча команда полягає в тому, щоб спрямувати рух 
відповідно до його профілю, прискорення, уповільнення 
та швидкості.

Cmd_E

Fb_PUU

Err_PUU
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Виконання PR Вступ



Вступ (3)

Fb_PUU 
Cmd_O 
Cmd_E

Кінцевий пункт призначення, Cmd_E, обчислюється після отримання 
нової команди, а потім двигун починає рухатися за Cmd_O.

Err_PUU
Перед 

прийняттям 
команди

Cmd_E

Err_PUU 
Fb_PUU
Cmd_O

Після 
прийняття 
команди

Cmd_E
Cmd_O

Err_PUU
Fb_PUU Команда 

виконується

Err_PUU 
Fb_PUU

Cmd_O 
Cmd_E

Команда 
завершена

Err_PUU 
Fb_PUU
Cmd_O 
Cmd_E

Позиціонування 
повністю

176
Виконання PR Вступ



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

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали

177
9-0. Вправа А

CH1
[IDX] Cmd_O / 32 біт
Командна позиція [PUU]

CH2
[MON] 064 / 32 біт
Cmd_E

CH3
--

CH4
--

CH5
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH6
--

CH7
--

CH8
--

ABS CMDВиконання PR



9-0. Вправа А - Осцилограф (2)

178

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1

9-0. Вправа АABS CMDВиконання PR



9-0. Вправа A - Налаштування (3)

Встановіть PR

Cmd_E

0

Fb_PUU Абсолютна 
команда

25 4000   6000    8000    10000    12000 20 000

20 000

Крок 2

Крок 3

Встановіть режим повернення у 
домашнє положення.

PR 
#0

Home(4): F_ Z
Offset = 0

PR 
#40

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

Крок 4     Серво ввімкнено

Встановіть P5.007 на 0, щоб запустити 
повернення до початкового положення
процес

Крок 6

Встановіть P5.007 на 40, щоб запустити 
команду позиції

Крок 5
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9-0. Вправа АABS CMDВиконання PR



9-0. Вправа А - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 7
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9-0. Вправа АABS CMDВиконання PR



9-0. Вправа А - Осцилограф (5)

Cmd_E=20 000

Cmd_O≈343

Cmd_E=0

Cmd_O Cmd_E

FB_PUU

FB_PUU≈343

Cmd_O = 20 000

FB_PUU≈ 20 000
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9-0. Вправа АABS CMDВиконання PR



9-1. Вправа B 
– Налаштування осцилографа (1)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали

182
9-1. Вправа B

CH1
[IDX] Cmd_O / 32 біт
Командна позиція [PUU]

CH2
[MON] 064 / 32 біт
Cmd_E

CH3
--

CH4
--

CH5
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH6
--

CH7
--

CH8
--

REL CMDВиконання PR



9-1. Вправа B - Осцилограф (2)

183

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1

PSerg 9-1. Вправа BREL CMDВиконання PR



9-1. Вправа B - Налаштування (3)

Cmd_E

0

Пов'язана 
команда

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

20 000FB_PUU

Встановіть PR

Встановіть P5.007 на 40 для 
запуску команди позиції

Встановіть P5.007 на 0, щоб 
запустити процес повернення 
до початкового положення

Крок 2

Крок 3

Встановіть режим повернення у 
домашнє положення. 

PR 
#0

Home(4): F_ Z
Зсув = 0

PR 
#40

(2) Позиція
D = 0, S = 20.0 об / хв
20 000 PUU, ВІДН

Крок 5

Крок 6

Крок 4    Серво ввімкнено
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9-1. Вправа BREL CMDВиконання PR



9-1. Вправа B - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 7
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REL CMD 9-1. Вправа BВиконання PR



9-1. Вправа B - Осцилограф (5)

Cmd_O=20429

Cmd_E=20429

Cmd_ECmd_O

Cmd_O≈429
Cmd_E=0

FB_PUU

FB_PUU≈429

FB_PUU≈ 20429
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9-1. Вправа BREL CMDВиконання PR



9-2. Вправа C 
– Налаштування осцилографа (1)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали

187
9-2. Вправа C

CH1
[IDX] Cmd_O / 32 біт
Командна позиція [PUU]

CH2
[MON] 064 / 32 біт
Cmd_E

CH3
--

CH4
--

CH5
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH6
--

CH7
--

CH8
--

INC CMDВиконання PR



9-2. Вправа C - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Scope»

188

Крок 1 Натисніть «Run»

9-2. Вправа  CINC CMDВиконання PR



9-2. Вправа C - Налаштування (3)

Встановіть PR Встановіть P5.007 на 0 для 
запуску процес самонаведення

Встановіть P5.007 на 40 для 
запуску команда позиції

Крок 2

Крок 3

Встановіть режим повернення у 
домашнє положення.

PR 
#0

Дім(4): F_ Z
Зсув = 0

PR 
#40

(2) Позиція
D = 0, S = 20.0 об / хв
20 000 PUU, INC

Cmd_E FB_PUU & Cmd_O

0

Інкрементальна 
команда

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

20 000

Крок 5

Крок 6

Крок 4     Серво ввімкнено
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INC CMD 9-2. Вправа CВиконання PR



9-2. Вправа C - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 7
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INC CMD 9-2. Вправа CВиконання PR



9-2. Вправа C - Осцилограф (5)

1

Cmd_ECmd_O

Cmd_E=20 000

Cmd_O≈432
Cmd_E=0

FB_PUU

FB_PUU≈432

Cmd_O = 20 000
FB_PUU≈ 20 000
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INC CMD 9-2. Вправа CВиконання PR



9-3. Вправа D 
– Поступова команда (1)

Z Пульс

PL Сигнал

S1 E

Cmd_E = Початок координатЗастосуйте додатковий PR, щоб 
точно повернути двигун у 
початкове положення.

Повернення у домашнє положення (4) :
Шукайте Z-імпульс у прямому напрямку та розглядайте його як домашній 
сигнал.

Cmd_O = Двигун зупиняється в цій точці
L

Плювати на Y
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Homing 9-3. Вправа DВиконання PR



9-3. Вправа D 
– Налаштування осцилографа (2)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
CH1
[IDX] Cmd_O / 32 біт
Командна позиція [PUU]

CH2
[MON] 064 / 32 біт
Cmd_E

CH3
--

CH4
--

CH5
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH6
--

CH7
--

CH8
--
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Homing 9-3. Вправа DВиконання PR



9-3. Вправа D - Осцилограф (3)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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Homing 9-3. Вправа DВиконання PR



9-3. Вправа D 
- Налаштування / Процедура (4)

■ Процедура

ввімкнути Серво 

P5,007 = 0Повернення у домашнє положення

PR 
#0

Дім(4): F_ Z
Зсув = 0

Перевірте, як Cmd_O та Cmd_E працюють у режимі Повернення у 
домашнє положення (4)

Крок 2

■ Налаштування
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Homing 9-3. Вправа DВиконання PR



9-3. Вправа D - Осцилограф (5)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3
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Homing 9-3. Вправа DВиконання PR



9-3. Вправа D - Осцилограф (6)
Двигун переходить у положення імпульсу Z і встановлює його як початок. 
Двигун вийде за межі початкової точки через час уповільнення. Це можна 
побачити на малюнку нижче, Cmd_E = 0, але Cmd_O & FB_PUU ≠ Cmd_E.

Встановіть 
Cmd_E = 0

Z пульс

Cmd_ECmd_O

FB_PUU

FB_PUU = 431

Cmd_O = 431
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Homing 9-3. Вправа DВиконання PR



9-4. Вправа E - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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Homing 9-3. Вправа EВиконання PR



■ Процедура

Серво ввімкнено

PR 
#0

Home(4): F_ Z
Offset= 1000

9-4. Вправа E 
- Налаштування / Процедура (2)

P5.007 = 0Повернення у домашнє положення

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

Крок 2

■ Налаштування
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Homing 9-3. Вправа EВиконання PR



9-4. Вправа E - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3
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Homing 9-3. Вправа EВиконання PR



9-4. Вправа E - Осцилограф (4)
Двигун переходить у положення імпульсу Z і встановлює його як початок. 
Двигун вийде за вихідну точку через час уповільнення. 
Отже, Cmd_E=1000, але Cmd_O і FB_PUU ≠ Cmd_E.

Cmd_ECmd_O

FB_PUU

Z пульс

Встановіть Cmd_E = 1000

FB_PUU = 1429

Cmd_O = 1429
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Homing 9-3. Вправа EВиконання PR



9-5. Вправа F - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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Homing 9-3. Вправа FВиконання PR



9-5. Вправа F 
- Налаштування / Процедура (2)

■ Процедура

Серво ввімкнено

P5,007 = 0Повернення у 
домашнє положення

PR 
#1

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

PR 
#0

Home(4): F_ Z 
Offset = 0 PR#1

Перевірте, як Cmd_O та Cmd_E працюють у режимі повернення у 
домашнє положення (4), а потім PR #1.

Крок 2

■ Налаштування
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Homing 9-3. Вправа FВиконання PR



9-5. Вправа F - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3
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Homing 9-3. Вправа EВиконання PR



9-5. Вправа F - Осцилограф (4)
Двигун переходить у положення імпульсу Z і встановлює його як початок. Двигун вийде 
за межі початку координат через час уповільнення. Необхідно додати додатковий PR #1, 
щоб повернути двигун до 0 PUU. Зрештою, Cmd_E = Cmd_O = FB_PUU = 0 PUU.

Cmd_ECmd_O

Z пульс

Встановіть Cmd_E = 0

FB_PUU = 0

Cmd_O = 0

FB_PUU
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Homing 9-3. Вправа EВиконання PR



КОМАНДА 
ВСТАВКА 

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

206
Конфіденційно Delta



Вставка команди

Абсолютна команда + Абсолютна команда

Інкрементальна команда + абсолютна команда

Відносна команда + Абсолютна команда

Відносна команда + Інкрементна команда

Інкрементна команда + відносна команда

Повернення у домашнє положення (4) 
з PR1 + вправа D

Вправа А

Вправа C

Вправа B

Вправа D

Вправа F

Вправа Е
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Вставка команди



10-0. Вправа A - Налаштування (1)

Абсолютна команда + Абсолютна команда через зовнішню вставку

Встановіть PRВстановіть режим повернення у 
домашнє положення.

Крок 1

Крок 3

Налаштування події

Налаштування DI/O

Крок 2

PR 
#0

208
Вправа А

Home(4): F_ Z
Зсув = 0

PR 
#51 
(I)

(2) Позиція
D = 0, S = 20.0 об / хв
100 000 PUU, ABS

PR 
#52 
(I)

(2) Позиція
D = 0, S = 100.0 об / хв
10 000 PUU, ABS

Вставка команди



CH8
[IDX] DI / 16 біт
DI Статус

CH5
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH6
[IDX] Швидкість / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час

CH7
--

10-0. Вправа A 
– Налаштування осцилографа (2)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
CH1
--

CH2
--

CH3
--

CH4
--
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10-0. Вправа А - Осцилограф (3)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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10-0. Вправа A - Процедура (4)

Запустіть DI2, щоб активувати подію 1

Коли двигун працює, вимкніть DI2, щоб запустити PR#52.

Встановіть P5.007 на 0, щоб запустити процес повернення 
до початкового положенняКрок 3

Крок 5

Крок 4

Тригер DI1, щоб увімкнути сервопривідКрок 2
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10-0. Вправа А - Осцилограф (5)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 6
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10-0. Вправа А - Осцилограф (6)

Остаточна позиція 10 000 PUU

Крок 3 Крок 5
EV1 OFF

Крок 4
EV1 ON
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CH5
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH6
[IDX] Швидкість / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час

CH7
--

CH8
[IDX] DI / 16 біт
DI Статус

10-1. Вправа B 
– Налаштування осцилографа (1)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
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CH1
[IDX] Cmd_O / 32 біт
Командна позиція [PUU]

CH2
[MON] 064 / 32 біт
Cmd_E

CH3
--

CH4
--

Вправа ВВставка команди



10-1. Вправа B - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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10-1. Вправа B - Налаштування (3)

Інкрементальна команда + абсолютна команда через зовнішню вставку

Встановіть PR

Встановити режим 
Повернення у домашнє 
положення (4)

Крок 2

Крок 4

Налаштування події

Налаштування DI/O

Крок 3

PR 
#0

Дім(4): F_ Z
Зсув = 0

PR 
#51 
(I)

(2) Позиція
D = 0, S = 20.0 об / хв
100 000 PUU, INC

PR 
#52 
(I)

(2) Позиція
D = 0, S = 100.0 об / хв
10 000 PUU, ABS
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10-1. Вправа B - Процедура (4)

Запустіть DI2, щоб активувати подію 1

Коли двигун працює, вимкніть DI2, щоб запустити PR#52.

Встановіть P5.007 на 0, щоб запустити процес повернення до 
початкового положення

Крок 2

Крок 4

Крок 3

Тригер DI1, щоб увімкнути сервопривідКрок 1
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10-1. Вправа B - Осцилограф (5)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5
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10-1. Вправа B - Осцилограф (6)

Остаточна позиція 10 000 PUU

EV1 ON EV1 OFF
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10-1. Вправа B 
– Моніторинг змінної (7)

Остаточна позиція 10 000 PUU

Cmd_E=100 000

Cmd_ECmd_O

FB_PUU

Cmd_O=10 000

Cmd_E=10 000

EV1 ON EV1 OFF
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10-2. Вправа C 
– Налаштування осцилографа (1)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
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CH1
--

CH2
--

CH3
--

CH4
--

CH5
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]
CH6
[IDX] Швидкість / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час
CH7
--

CH8
[IDX] DI / 16 біт
DI Статус

Вправа СВставка команди



10-2. Вправа C - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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10-2. Вправа C - Налаштування (3)

Відносна команда + Абсолютна команда через зовнішню вставку

Встановіть PRВстановити режим повернення у 
домашнє положення (4)Крок 2

Крок 4

Налаштування події

Налаштування DI/O

Крок 3

PR 
#0

Home(4): F_ Z
Offset = 0

PR 
#51 
(I)

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

PR 
#52 
(I)

(2) Position
D = 0, S = 100.0 RPM
10 000 PUU, ABS
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10-2. Вправа C - Процедура (4)

Запустіть DI2, щоб активувати подію 1

Коли двигун працює, вимкніть DI2, щоб запустити PR#52.

Встановіть P5.007 на 0, щоб запустити процес повернення до 
початкового положення

Крок 2

Крок 4

Крок 3

Крок 1
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Тригер DI1, щоб увімкнути сервопривід

Вправа СВставка команди



10-2. Вправа C - Осцилограф (5)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5
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10-2. Вправа C - Осцилограф (6)

Остаточна позиція 10 000 PUU

Крок 2 Крок 4
EV1 OFF

Крок 3
EV1 ON
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CH8
[IDX] DI / 16 біт
DI Статус

CH5
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH6
[IDX] Швидкість / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час

CH7
--

10-3. Вправа D 
– Налаштування осцилографа (1)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
CH1
[IDX] Cmd_O / 32 біт
Командна позиція [PUU]

CH2
[MON] 064 / 32 біт
Cmd_E

CH3
--

CH4
--
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10-3. Вправа D - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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10-3. Вправа D - Налаштування (3)

Відносна команда + додаткова команда через зовнішню вставку

Встановіть PR
Встановити режим 
Повернення у домашнє 
положення (4)

Крок 2

Крок 4

Налаштування 
події

Налаштування 
DI/O

Крок 3

PR 
#0

Home(4): F_ Z
Offset = 0

PR 
#51 
(I)

(2) Позиція
D = 0, S = 20.0 об/хв
100 000 PUU, REL

PR 
#52 
(I)

(2) Позиція
D = 0, S = 100.0 RPM
10 000 PUU, INC
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10-3. Вправа D - Процедура (4)

Запустіть DI2, щоб активувати подію 1

Коли двигун працює, вимкніть DI2, щоб запустити PR#52.

Встановіть P5.007 на 0, щоб запустити процес повернення до 
початкового положення

Крок 2

Крок 4

Крок 3

Крок 1
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Тригер DI1, щоб увімкнути сервопривід

Вправа DВставка команди



10-3. Вправа D - Осцилограф (5)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5

231
Вправа DВставка команди



10-3. Вправа D - Осцилограф (6)

Остаточна позиція 110 420 PUU

FB_PUU=420 PUU

Крок 2 Крок 4
EV1 OFF

Крок 3
EV1 ON
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10-3. Вправа D 
- Моніторинг змінних (7)

Остаточна позиція 110 420 PUU

Cmd_ECmd_O

FB_PUU

Cmd_O=110 420

Cmd_E=110 420

FB_PUU=420

Cmd_O=420
Cmd_E=0

Cmd_E=100 420

EV1 ONКрок 2 Крок 4   EV1 OFFКрок 3
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10-4. Вправа E 
– Налаштування осцилографа (1)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
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CH1
[IDX] Cmd_O / 32 біт
Командна позиція [PUU]

CH2
[MON] 064 / 32 біт
Cmd_E

CH3
--

CH4
--

CH5
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH6
[IDX] Швидкість / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час

CH7
--

CH8
[IDX] DI / 16 біт
DI Статус

Вправа EВставка команди



10-4. Вправа E - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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10-4. Вправа E - Налаштування (3)

Відносна команда + додаткова команда через зовнішню вставку з нульовим джерелом.

 Крок 2    Встановіть режим Повернення у домашнє положення (4) та додатковий PR

Крок 4

Налаштування 
події

Налаштування 
DI/O

Крок 3

PR 
#1

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

PR 
#0

Home(4): F_ 
Z Offset = 0 
PR#1

Встановіть PR

PR 
#51 
(I)

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

PR 
#52 
(I)

(2) Позиція
D = 0, S = 100.0 об / хв
10 000 PUU, INC

Повернутися до
абсолютна позиція 0
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10-4. Вправа E - Процедура (4)

Запустіть DI2, щоб активувати подію 1

Коли двигун працює, вимкніть DI2, щоб запустити PR#52.

Встановіть P5.007 на 0, щоб запустити 
процес повернення до початкового 
положення

Виконати
Послідовно

PR #1Крок 2

Крок 4

Крок 3

Крок 1
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Тригер DI1, щоб увімкнути 
сервопривід

Вправа EВставка команди



10-4. Вправа E - Осцилограф (5)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5
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10-4. Вправа E - Осцилограф (6)

EV1 ON
Остаточна позиція 110 000 PUU

FB_PUU=0 PUU

Крок 2

Homing+PR #1 Крок 3 Крок 4   EV1 OFF
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10-4. Вправа E - Моніторинг змінних (7)

Остаточна позиція 110 000 PUU

Cmd_ECmd_O

FB_PUU

Cmd_O=110 000

Cmd_E=110 000

FB_PUU=0

Cmd_O=0
Cmd_E=0

Cmd_E=100 000

       Крок 2
Homing+PR #1

Крок 3
EV1 ON

Крок 4
EV1 OFF
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10-5. Вправа F 
- Налаштування осцилографа (1)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
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CH1
[IDX] Cmd_O / 32 біт
Командна позиція [PUU]

CH2
[MON] 064 / 32 біт
Cmd_E

CH3
--

CH4
--

CH5
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH6
[IDX] Швидкість / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час

CH7
--

CH8
[IDX] DI / 16 біт
DI Статус

Вправа FВставка команди



10-5. Вправа F - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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10-5. Вправа F - Постановка (3)
Інкрементна команда + відносна команда через зовнішню вставку

Порівняйте результат із вправою 10-4

Встановіть PR
Встановити режим 
Повернення у домашнє 
положення (4)

Крок 2

Крок 4

Налаштування події

Налаштування DI/O

Крок 3

PR 
#0

Дім(4): F_ Z
Зсув = 0

PR 
#51 
(I)

(2) Позиція
D = 0, S = 20.0 об / хв
100 000 PUU, INC

PR 
#52 
(I)

(2) Позиція
D = 0, S = 100.0 об / хв
10 000 PUU, REL
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10-5. Вправа F - Процедура (4)

Запустіть DI2, щоб активувати подію 1

Коли двигун працює, вимкніть DI2, щоб запустити PR#52.

Встановіть P5.007 на 0, щоб запустити процес повернення до 
початкового положення

Крок 2

Крок 4

Крок 3

Крок 1
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Тригер DI1, щоб увімкнути сервопривід

Вправа FВставка команди



10-5. Вправа F - Осцилограф (5)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5
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10-5. Вправа F - Осцилограф (6)

Подальша інформація на наступній сторінці

Остаточна позиція 86 984 PUU

Крок 1 Крок 2
EV1 ON

Крок 3
EV1 OFF
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10-5. Вправа F - Деталі (7)

Остаточна позиція 86 984 PUU

Відносна Cmd = 10000 PUU

У цьому випадку Relative Command додасть додаткові 10 000 PUU.

Позиція зворотного зв'язку двигуна на 76 984 PUU
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MC_OK Вступ / Вправа A / Вправа B

248
Конфіденційно Delta



MC_OK

■ вступ

■ Час затримки не застосовується

Застосовувати час затримки, 3000 мс

Вправа А

Вправа B
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Вступ

У цій главі представлені три сигнали DO: CMD_OK, TPOS і MC_OK.

DI:CTRG

DO: CMD_OK

DO:TPOS

DO:MC_OK

DLY

КОМАНДА
CMD_O (PUU) - Fb_PUU (PUU) <P1.054(Пульс)

Цільова позиція 
досягнута

(TPOS ) І (CMD_OK)
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CH1
[IDX] Позиція команди / 32 біт
Командна позиція [PUU]
CH2
[IDX] Швидкість / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час
CH3
--

11-0. Вправа A 
-Налаштування осцилографа (1)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
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CH4
[IDX] DI / 16 біт
Статус DO

Вправа А

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

MC_OK



11-0. Вправа А - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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11-0. Вправа A - Налаштування (3)

Налаштуйте PR

Увімкніть сервопривод, а потім 
встановіть P5.007=0, щоб ініціювати 
повернення до початкового 
положення

Встановити P5.007=40

Час затримки не застосовується.

Cmd_OK 
MC_OK 

TPOS

Крок 2

Крок 4

Крок 3

Налаштування DI/O

PR 
#0

Home(4): F_ Z
Зсув = 0

PR 
#40 
(I)

(2) Позиція
D = 0, S = 20,0 об/хв
10 000 PUU, INC

Встановити режим повернення 
у домашнє положення (4) Крок 5

Крок 6

253
Вправа АMC_OK



11-0. Вправа А - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 7
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11-0. Вправа А - Осцилограф (5)

3 DO ON

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

TPOS ON
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11-1. Вправа В - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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11-1. Вправа В - Налаштування (2)

Встановіть PR

Увімкніть сервопривід, а потім 
установіть P5.007 на 0
щоб активувати режим наведення

Встановити P5.007=40

Застосовується час затримки 3000 мс,

Крок 2

Крок 3

PR 
#0

Home(4): F_ Z
Зсув = 0

Встановити режим 
повернення у домашнє 
положення (4)

PR 
#40 
(I)

(2) Позиція
D = 3000 , S = 20,0 об/хв
10 000 PUU, INC

Крок 4

Крок 5
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11-1. Вправа В - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 6
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11-1. Вправа В - Осцилограф (4)

Затримка 3000 мс

Коли двигун досягне положення CMD_O, TPOS увімкнеться.
Тоді CMD_OK і MC_OK будуть увімкнені після закінчення часу затримки.

3 DO ON

TPOS ON
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ПОСЛІДОВНІ 
КОМАНДИ

Вступ / Вправа A / Вправа В

260
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Послідовні команди

■ Вступ

■ Час затримки не застосовується

Застосуйте час затримки 2000 мс

Вправа А

Вправа В
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Вступ

Наступна команда PR буде виконана після затримки попередньої
команду закінчено.

DLY 1
ЧАС

ШВИДКІСТЬ INS
OVLP
DLY

P_Command 1
(Тип 3)

P_Command 2
(Тип 2)

INS
OVLP
DLY

DLY 1

ЧАС

ШВИДКІСТЬ

AUTO
INS
OVLP
DLY

V_Команда 1
(Тип 1)

P_Command 2
(Тип 2)

INS
OVLP
DLY
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CH1
[MON] 64/16 біт
Cmd_E
CH2
[IDX] Позиція зворотного зв'язку / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]
CH3
[IDX] Швидкість двигуна / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час
CH4
--

12-0. Вправа A -
Налаштування осцилографа (1)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали

263
Вправа А

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

Послідовні команди



12-0. Вправа А - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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Вправа АПослідовні команди



12-0. Вправа A 
-Налаштування / Процедура (3)

■ Процедура

Тригер PR #25 P5.007 = 25

PR 
#25

(3) Позиція
D = 0, S = 10,0 об/хв
10 000 PUU, INC

PR 
#26

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

Крок 4

Щоб продемонструвати синхронізацію команди послідовності без затримки.

Крок 2

■ Серво ввімкнено

Крок 3

■ Налаштування
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Вправа АПослідовні команди



12-0. Вправа А - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5
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Вправа АПослідовні команди



12-0. Вправа А - Осцилограф (5)

Коли двигун досягне 10000 PUU, PR № 26 запрацює автоматично.
 PR#25                    PR#26

267
Вправа АПослідовні команди



12-1. Вправа В - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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Вправа ВПослідовні команди



12-1. Вправа В 
-Налаштування / Процедура (2)

■ Процедура
Тригер PR #25 P5.007 = 25

PR 
#25

(3) Позиція
D = 2000 , S = 10,0 об/хв
10 000 PUU, INC

PR 
#26

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

Щоб продемонструвати синхронізацію команди послідовності із затримкою.

Крок 2

■ Серво ввімкнено

Крок 3

■ Налаштування

Крок 4
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Вправа ВПослідовні команди



12-1. Вправа В - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5
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Вправа ВПослідовні команди



12-1. Вправа В - Осцилограф (4)
Коли двигун досягає 10000 PUU, він утримується, доки не закінчиться 
час затримки, 2000 мс. Далі PR #26 буде запущено автоматично.

PR #25 PR #26

Затримка 2000 мс
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Вправа ВПослідовні команди



КОМАНДА 
ПЕРЕКРИТТЯ Вступ / Вправа A / Вправа В

272
Конфіденційно Delta



Команда перекриття

■ Вступ

■ Функція перекриття не застосована

Той самий час прискорення та уповільнення з 
функцією перекриття

Вправа А

Вправа В

273
 Команда перекриття​



Вступ (1)
Друга команда буде виконана після закінчення часу затримки або 
під час періоду уповільнення. Якщо попередня команда має час 
затримки, це може порушити плавний рух під час застосування 
функції накладання.

ЧАС

ШВИДКІСТЬ INS
OVLP
DLY

INS
OVLP
DLY

P_Command 1
(Тип 3)

P_Command 2
(Тип 2)

DLY 1

ШВИДКІСТЬ

ЧАС

INS
OVLP
DLY

INS
OVLP
DLY

P_Command 1
(Тип 3)

P_Command 2
(Тип 2)
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Вступ Команда перекриття​



Вступ (2)

Коли час уповільнення попередньої команди дорівнює часу 
прискорення наступної команди, протягом перекритого періоду буде 
плавна крива.

275
Вступ Команда перекриття​



CH1
[MON] 064 / 32 біт
Cmd_E
CH2
[IDX] Швидкість двигуна / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час
CH3
--

13-0. Вправа A 
-Налаштування осцилографа (1)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали

276
Вправа А

CH4
--

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

 Команда перекриття​



13-0. Вправа А - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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Вправа А Команда перекриття​



13-0. Вправа A 
-Налаштування / Процедура (3)

■ Процедура
Тригер PR #25 P5.007 = 25

PR 
#25

(3) Позиція
D = 0, S = 50,0 RPM
10 000 PUU, INC

PR 
#26

(2) Позиція
D = 0, S = 100,0 RPM
20 000 PUU, INC

Щоб проілюструвати синхронізацію послідовності команд без перекриття

Крок 2

■ Серво ввімкнено

Крок 3

■ Налаштування

Крок 4
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Вправа А Команда перекриття​



13-0. Вправа А - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5
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Вправа А Команда перекриття​



13-0. Вправа А - Осцилограф (5)
Мотор досягає 10 000 PUU, і PR#26 буде виконано автоматично.

PR #25 PR #26
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Вправа А Команда перекриття​



13-2. Вправа В - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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Вправа В Команда перекриття​



13-2. Вправа В 
-Налаштування / Процедура (2)

P5.007 = 25Тригер PR #25

Час уповільнення:
50

3000 × 200 = 3,33��

Час прискорення:

3000
100 × 100 = 3,33��

PR 
#25 
(О)

(3) Позиція
D = 0, S = 50,0 RPM
DEC = 200 мс
10 000 PUU, INC

PR 
#26

(2) Позиція
D = 0, S = 100,0 RPM
ACC = 100 мс
20 000 PUU, INC

Щоб продемонструвати команду кривої послідовності з перекриттям.
Час розгону та час уповільнення однакові .

Крок 2
■ Серво ввімкнено

Крок 3
■ Налаштування

Крок 4
■ Процедура
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Вправа В Команда перекриття​



13-2. Вправа В - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5
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Вправа В Команда перекриття​



13-2. Вправа В - Осцилограф (4)
Коли час уповільнення дорівнює часу прискорення, то
крива швидкості є більш гладкою між двома командами.

PR#25    PR#26

284
Вправа В Команда перекриття​



ВНУТРІШНЯ 
ВСТАВКА

Вступ / Вправа A / Вправа В / 
Вправа C / Вправа D / Вправа E / 
Вправа F / Вправа G
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Конфіденційно Delta



■ Вступ

■

Внутрішня вставка

286

вправи PR 
#25

(3) Позиція
S = 50,0 об/хв
10 000 PUU

PR 
#26

(2) Position
S = 100,0 RPM
20 000 PUU

А INC, INS INC, INS
B INC, INS INC, INS
C INC, затримка 1 мс INC, INS
D INC, затримка 20 мс INC, INS
E INC, затримка 20 мс REL , INS
F REL , затримка 20 мс REL, INS
G REL, затримка 20 мс INC , INS

Внутрішня вставка



Вступ (1)

■ Команда, що виконується, буде об’єднана з наступною
командою, і її неможливо завершити.

■ Невиконана команда буде перезаписана наступною командою.

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

■ Початок часу затримки:
Він починає відраховуватись під час 
виклику команди, а не в кінці команди.

Контроль 
швидкості

Контроль 
позиції

Homing

Процедура
Стрибок

Запис 
параметрів

Тригер події 
DI

Традиційний 
тригер

Тригер 
певної мети 

287

інші

Програмний 
тригер

Внутрішня вставка Вступ



Вступ (2)

Остаточна позиція
■ Абсолютна команда: Cmd_E = задана команда
■ Відносна та інкрементальна команда: Cmd_E = останній Cmd_E +

дана команда
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Внутрішня вставка Вступ



14-0. Вправа A 
-Налаштування осцилографа (1)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
CH1
[MON] 064 / 32 біт
Cmd_E
CH2
[MON] 001 / 32 біт
Cmd_O
CH3
--

CH4
--

289

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

Внутрішня вставка Вправа А



14-0. Вправа А - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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Внутрішня вставка Вправа А



14-0. Вправа A 
-Налаштування / Процедура (3)

■ Ініціатор процедури PR #25

P5.007 = 25

PR 
#25 
(I)

(3) Позиція
D = 0, S = 50,0 об/хв
10 000 PUU, INC

PR 
#26

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

Щоб проілюструвати синхронізацію команди послідовності зі 
вставкою, яка встановлена в першій команді.

Крок 2

■ Servo On

 Крок 3

■ Налаштування

Крок 4
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Внутрішня вставка Вправа А



14-0. Вправа А - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».
Крок 5
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Внутрішня вставка Вправа А



14-0. Вправа А - Осцилограф (5)
Коли двигун досягне 10000 PUU, PR#26 буде виконано автоматично.

PR#25 
10000PUU

PR#26 
20000PUU
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Внутрішня вставка Вправа А



14-1. Вправа В - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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Внутрішня вставка Вправа B



14-1. Вправа В 
-Налаштування / Процедура (2)

■ Процедура

Тригер PR #25 P5.007 = 25

PR 
#25 
(I)

(3) Позиція
D = 0, S = 50,0 об/хв
10 000 PUU, INC

PR 
#26 
(I)

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

Щоб продемонструвати синхронізацію команди послідовності зі вставкою, 
яка встановлена в тил команд.

Крок 2

■ Серво ввімкнено

Крок 3

■ Налаштування

Крок 
4
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14-1. Вправа В - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5
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Внутрішня вставка Вправа B



14-1. Вправа В - Осцилограф (4)

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

PR #26
20000PUU
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Внутрішня вставка Вправа B



14-2. Вправа C - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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Внутрішня вставка Вправа С



14-2. Вправа C 
-Налаштування / Процедура (2)

Щоб продемонструвати синхронізацію команди послідовності з часом 
затримки 1 мс, встановленим у першій команді. Через 1 мс буде 
вставлено залишок команди.

P5.007 = 25Тригер PR #25

PR 
#25 
(I)

(3) Позиція
D = 1, S = 50,0 об/хв 
10 000 PUU, INC

PR 
#26 
(I)

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

Крок 2

■ Серво ввімкнено

Крок 3

■ Налаштування

Крок 4
■ Процедура
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Внутрішня вставка Вправа С



14-2. Вправа C - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5
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Внутрішня вставка Вправа С



14-2. Вправа C - Осцилограф (4)
PR#25 виконується протягом 1 мс, а потім PR#26 автоматично. 
Команда, яка виконується, може бути лише об’єднана.

PR#25 поєднується з
PR #26.

INC 10 000 + INC 20 000

1 мс,
PR#25, 10000 PUU
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14-3. Вправа D - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1

302
Внутрішня вставка Вправа D



14-3. Вправа D 
-Налаштування / Процедура (2)

P5.007 = 25Тригер PR #25

PR 
#25

(3) Позиція
D = 20, S = 50,0 об/хв
10 000 PUU, INC

PR 
#26 
(I)

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

Щоб продемонструвати синхронізацію команди послідовності INC із часом 
затримки 20 мс, встановленим у першій команді. Через 20 мс 
вставляється команда rear.

Крок 2

■ Серво ввімкнено

Крок 3

■ Налаштування

Крок 4

■ Процедура
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Внутрішня вставка Вправа D



14-3. Вправа D - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5
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Внутрішня вставка Вправа D



14-3. Вправа D - Осцилограф (4)

PR#25 виконується протягом 20 мс і викликається PR#26 автоматично.

20 мс
PR#25 10000PUU PR#25 зливається з PR#26

INC 10 000 + INC 20 000
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Внутрішня вставка Вправа D



14-4. Вправа E - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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Внутрішня вставка Вправа E



14-4. Вправа E 
-Налаштування / Процедура (2)

■ Ініціатор процедури
PR #25 P5.007 = 25

PR 
#25

(3) Позиція
D = 20, S = 50,0 об/хв 
10 000 PUU, INC

PR 
#26 
(I)

(2) Position
D = 0, S = 100,0 RPM
20 000 PUU, REL

Щоб продемонструвати синхронізацію команд послідовності INC і REL, 
застосовуючи час затримки 20 мс, установлений у першій команді. 
Через 20 мс буде вставлено задню команду. У цьому випадку команда 
INC збігається з командою REL.

Крок 2
■ Серво ввімкнено

Крок 3

■ Налаштування

Крок 4
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Внутрішня вставка Вправа E



14-4. Вправа E - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5
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Внутрішня вставка Вправа E



14-4. Вправа E - Осцилограф (4)

PR#25 виконується протягом 20 мс і викликається PR#26 автоматично.

20 мс
PR#25 10000PUU PR#25 зливається з PR#26

INC 10 000 + 20 000 REL
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Внутрішня вставка Вправа E



14-5. Вправа F - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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Внутрішня вставка Вправа F



14-5. Вправа F 
-Налаштування / Процедура (2)

P5.007 = 25

PR 
#25

(3) Позиція
D = 20, S = 50,0 RPM
10 000 PUU, REL

PR 
#26 
(I)

(2) Позиція
D = 0, S = 100,0 RPM
20 000 PUU, REL

Щоб продемонструвати синхронізацію команди послідовності REL, 
застосовуючи час затримки 20 мс, встановлений у першій команді. 
Через 20 мс вставляється команда rear.

Крок 2
■ Серво ввімкнено

Крок 3

■ Налаштування

Крок 4

■ Процедура

Тригер PR #25
311

Внутрішня вставка Вправа F



14-5. Вправа F - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5
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Внутрішня вставка Вправа F



14-5. Вправа F - Осцилограф (4)

PR#25 виконується протягом 20 мс і викликається PR#26 автоматично.

20 мс, 
PR#25, 
10000PUU

PR#25 зливається з PR#26
10 000 REL + 20 000 REL
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Внутрішня вставка Вправа F



14-6. Вправа G - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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Внутрішня вставка Вправа G



14-6. Вправа G 
-Налаштування / Процедура (2)

■ Процедура

Тригер PR #25 P5.007 = 25

PR 
#25

(3) Позиція
D = 20, S = 50,0 RPM
10 000 PUU, REL

PR 
#26 
(I)

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

Щоб продемонструвати синхронізацію послідовності команд REL 
та INC, застосовуючи час затримки 20 мс, установлений у першій 
команді. Через 20 мс вставляється команда rear.

Крок 2

■ Серво ввімкнено

Крок 3

■ Налаштування

Крок 4
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Внутрішня вставка Вправа G



14-6. Вправа G - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 5
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Внутрішня вставка Вправа G



14-6. Вправа G - Осцилограф (4)

PR#25 виконується протягом 20 мс, а потім PR#26 автоматично.

20 мс
PR#25 10000PUU PR#25 зливається з PR#26

10 000 REL + 20 000 INC
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Внутрішня вставка Вправа G



ЗОВНІШНЯ 
ВСТАВКА

Вступ / Вправа A / Вправа В / 
Вправа C / Вправа D

318
Конфіденційно Delta



■ Вступ

■

Зовнішня вставка

319
Зовнішня вставка

Тригер
методи

PR 
#51 
(I)

(2) Позиція
S = 20,0 об/хв
10 000 PUU

PR 
#52 
(I)

(2) Position
S = 100,0 RPM
20 000 PUU

Вправа А.
Подія INC INC

Вправа В.
Подія INC REL

Вправа C.
P5.007 INC INC

Вправа D.
Подія

PR     (1) Швидкість
#51   Затримка = 0
(I) S = 20,0 об/хв

REL



Вступ (1)

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

■ Зовнішня вставка може лише об’єднати команду під час виконання.

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

Контроль 
швидкості

Контроль 
позиції

Homing

Процедура
Стрибок

Запис 
параметрів

Тригер 
події DI

Традиційний 
тригер

Тригер 
визначеного 
призначення

інші

Програмний 
тригер
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Остаточна позиція
■ Абсолютна команда: Cmd_E = задана команда
■ Відносна команда: Cmd_E = Fb_PUU + задана команда
■ Інкрементна команда: Cmd_E = попередній Cmd_E + задана команда
■ Захоплення відносної команди: захоплені дані + дана команда

Вступ (2)

ЧАС

ШВИДКІСТЬ

ЧАС

ШВИДКІСТЬ

AUTO
INS
OVLP
DLY

DLY

DLY

V_Команда 1 
(Тип 1)

P_Command 2
(Тип 2)

P_Command 1
(Тип 2 або 3)

INS
OVLP
DLY

P_Command 2
(Тип 2 або 3)

INS
OVLP
DLY

INS
OVLP
DLY
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15-0. Вправа A 
-Налаштування функції (1)

■ Налаштування DI ■ Налаштування події

322
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CH1
[MON] 064 / 32 біт
Cmd_E

CH2
[IDX] Швидкість двигуна / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час [об/хв]

CH3
--

15-0. Вправа A 
–Налаштування осцилографа (2)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали

CH4
[IDX] DI / 16 біт
DI Статус
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CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--
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15-0. Вправа А - Осцилограф (3)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Run»

Крок 1
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15-0. Вправа A 
-Налаштування / Процедура (4)

DI
1

1. Серво: On

PR 
#51 
(I)

(2) Позиція
D = 0, S = 20,0 об/хв
10 000 PUU, INC

PR 
#52 
(I)

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

DI
2

DI
2

2. Подія 1: On 3. Подія 1: On

Щоб продемонструвати синхронізацію команди послідовності INC під час 
зовнішнього вставлення.

Крок 2

■ Налаштування

Крок 3

■ Процедура
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15-0. Вправа А - Осцилограф (5)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 4
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15-0. Вправа А - Осцилограф (6)

Cmd_E = 300000

Профіль руху буде комбінацією PR#51 і PR#52.
PR#51 Event1 ON  PR#52 Event1 OFF
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15-1. Вправа В - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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15-1. Вправа В 
-Налаштування / Процедура (2)

DI
2

DI
2

2. Подія 1: On 3. Подія 1: Off

PR 
#51 
(I)

(2) Позиція
D = 0, S = 20,0 об/хв
10 000 PUU, INC

PR 
#52 
(I)

DI
1

Щоб продемонструвати синхронізацію команд послідовності INC і REL 
під час зовнішнього вставлення.

Крок 2

■ Налаштування

Крок 3

■ Процедура

1. Серво: On
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15-1. Вправа В - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 4
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15-1. Вправа В - Осцилограф (4)
Що стосується зовнішнього вставлення, команда позиції REL візьме 
поточне положення двигуна (Fb_PUU) як точку відліку.

 PR#51 Event1 ON            PR#52 Event1 OFF

Cmd_E = 278180 < 300000
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15-2. Вправа C 
–Налаштування осцилографа (1)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
CH1
[MON] 064 / 32 біт
Cmd_E
CH2
[MON] 001 / 32 біт
Cmd_O
CH3
--

CH4
--
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CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--
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15-2. Вправа C - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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15-2. Вправа C 
-Налаштування / Процедура (3)

PR 
#51 
(I)

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

PR 
#52 
(I)

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

DI
2

DI 
2

2. Подія 1: On 3. Подія 1: Off
DI
11. Серво: On

Щоб продемонструвати синхронізацію INC і послідовність команд INC 
під час зовнішнього вставлення.

Крок 2

■ Налаштування

Крок 3
■ Процедура
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15-2. Вправа C - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 4
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15-2. Вправа C - Осцилограф (5)
Якщо ввести число в P5.007, результат буде таким же, як і при 
використанні тригера події.

PR#51 Event1 ON PR#52 Подія1 ВИМК

Cmd_O = 71326 < 100000

Cmd_E = Cmd_O = 120000
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15-3. Вправа D - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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15-3. Вправа D 
-Налаштування / Процедура (2)

■ Процедура

1. Серво: On

PR 
#52 
(I)

(2) Позиція
D = 0, S = 100,0 RPM
20 000 PUU, REL

PR 
#51 
(I)

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

DI
2

DI
22. Подія 1: On 3. Подія 1: OffDI

1

Щоб продемонструвати синхронізацію команд послідовності SPD і REL під 
час зовнішнього вставлення.

Крок 2

■ Налаштування

Крок 3
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15-3. Вправа D - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 4
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15-3. Вправа D - Осцилограф (4)

PR#52 візьме Fb_PUU як опорну позицію.
PR#51 Event1 ON  PR#52 Event1 OFF

Cmd_E = 20000
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ПРОДОВЖИТИ 
І ОЧИСТИТИ

Вправа A / Вправа В / Вправа C / 
Вправа D / Вправа E

341
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Відновити та видалити команду

■ Вступ

Використовуйте комбінацію команд, щоб призупинити та відновити двигун.

■ Запустити команду ABS за допомогою DI

Запустіть команду ABS за допомогою P5.007

Запустіть команду INC за допомогою P5.007

Відновити команду P5.007

Очистити команду P5.007

Вправа А

Вправа C

Вправа В

Вправа D
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CH1
[IDX] Fb_PUU / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH2
[IDX] Швидкість / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час [об/хв]

CH3
--

CH4
[IDX] DI / 16 біт
DI Статус

16-0. Вправа A 
-Налаштування осцилографа (1)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--
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16-0. Вправа А - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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16-0. Вправа A - Налаштування DI (3)

■ DI1
[0x01]Сервопривід
увімкнено

■ DI2~DI4
[0x11]~[0x13]POS0~2

■ DI6
[0x46]Зупинка двигуна

■ DI7
[0x08]CTRG

Крок 2
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16-0. Вправа A 
-Налаштування / Процедура (4)

■ Налаштування
◾ Процедура

1. Увімкнути
сервопривід

DI
1  2  3  4  5  6  7  8

DI 
7 7

DI
1  2  3  4  5  6  7  8

DI
7 7

DI
6 6

DI
1  2  3  4  5  6  7  8

DI 
7 7

2. Homing

3. Тригер PR #5
а потім зупинитися

4. Знову запустіть
PR#5

PR 
#0

Home(8): CUR
Зсув = 0

PR 
#5

(2) Позиція
D = 0, S = 200,0 об/хв
1 000 000 PUU, ABS

DI 
1

Дізнайтеся, як використовувати DI (вибір команди позиції) для ініціювання 
процесу PR, а команда ABS не змінить значення Cmd_E, навіть якщо її 
повторно запустити.

Крок 3
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16-0. Вправа А - Осцилограф (5)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 4
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 Homing               PR #5

16-0. Вправа А - Осцилограф (6)
Зрештою, двигун все одно досягає заданого положення, навіть якщо він 
зупиняється в середині процесу.

FB_PUU = 1 000 000 PUU

PR #5
STOP
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CH1
[IDX] Fb_PUU / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH2
[IDX] Швидкість / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час 
[об/хв]

CH3
--

CH4
[PAR] P5.007 / 16 біт
Команда позиції тригера

16-1. Вправа В 
–Налаштування осцилографа (1)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--
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16-1. Вправа В - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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16-1. Вправа В 
-Налаштування / Процедура (3)

■ Налаштування ◾ Процедура
1. Серво ввімкнено

P5.007 = 0

P5.007 = 5

P5.007 = 5

P5.007 = 1000

2. Homing

3. Запустіть PR#5, а
потім зупиніться

4. Тригер PR #5
знову

PR 
#0

Home(8): CUR
Зсув = 0

PR 
#5

(2) Позиція
D = 0, S = 200,0 RPM
1 000 000 PUU, ABS

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

Крок 2

DI 
1
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16-1. Вправа В - Осцилограф (4)

352

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3
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16-1. Вправа В - Осцилограф (5)
Зрештою, двигун все одно досягає заданого положення, 
навіть якщо він зупиняється всередині процесу.

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

FB_PUU =
1 000 000 PUU

PR#5            СТОП
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16-2. Вправа C - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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16-2. Вправа C 
-Налаштування / Процедура (2)

■ Налаштування ◾Процедура
1. Серво

ввімкнено

P5.007 = 0

P5.007 = 5

P5.007 = 5

P5.007 = 1000

1. Homing

2. Запустіть
PR#5, а потім
зупиніться

3. Тригер PR #5
знову

PR 
#0

Home(8): CUR
Зсув = 0

PR 
#5

(2) Позиція
D = 0, S = 200,0 RPM
1 000 000 PUU, INC

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

Крок 2

DI 
1
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16-2. Вправа C - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3

356
Вправа СПродовжити та очистити



16-2. Вправа C - Осцилограф (4)
Команда INC приймає значення Cmd_E як опорну позицію.

PR 
#5

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

FB_PUU =
2 000 000 PUU

357
Вправа СПродовжити та очистити



16-3. Вправа D - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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■ Налаштування ◾Процедура

16-3. Вправа D 
-Налаштування / Процедура (2)

P5.007 = 0

P5.007 = 5

P5.007 = 6

P5.007 = 1000

2. Homing

3. Тригер PR #5
потім зупинись

4. Тригер PR #6

PR 
#0

Home(8): CUR
Зсув = 0

PR 
#5

(2) Позиція
D = 0, S = 200,0 RPM
1 000 000 PUU, INC

PR 
#6

(2) Позиція
D = 0, S = 200,0 об/хв
0 PUU , INC

Тимчасово зупиніть процес, а потім запустіть команду 0 INC, щоб продовжити 
попередню команду.

Крок 2

1. Увімкнути
сервопривід

DI
1
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16-3. Вправа D - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

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

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

FB_PUU = 1 000 000 PUU

PR#5  СТОП
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16-4. Вправа E - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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16-4. Вправа E 
-Налаштування / Процедура (2)

■ Налаштування ◾ Процедура

P5.007 = 0

P5.007 = 5

P5.007 = 6

P5.007 = 1000

2. Homing

3. Запустіть
PR#5, а потім
зупиніться

4. Тригер PR #6

PR 
#0

Home(8): CUR
Offset = 0

PR 
#5

(2) Позиція
D = 0, S = 200,0 RPM
1 000 000 PUU, INC

PR 
#6

(2) Позиція
D = 0, S = 200,0 об/хв
0 PUU , ВІДН

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

Крок 2

1. Увімкнути
сервопривід

DI
1
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16-4. Вправа E - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3
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16-4. Вправа E - Осцилограф (4)
Очистіть попередню команду, встановивши для команди REL значення 0 PUU.

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

FB_PUU < 1 000 000 PUU
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Конфіденційно Delta

PR-
ВИКОНАВЕЦЬ

Вступ / Вправа A / Вправа В / 
Вправа C / Вправа D / Вправа E



PR-виконавець

■ Вступ

■

PR-виконавець​

Вправа А

Вправа C

Вправа В

Вправа D

Вправа Е

367



Вступ

368
ВступPR-виконавець​

Черга PR (першим прийшов, першим вийшов)

Генератор команд руху
1. Тут буде згенеровано команду руху.
2. Він може бути послідовним, вставним і накладанням

PR-виконавець​
1. Виконавець PR відправить кожен окремий PR у групі PR на наступний рівень,

якщо це PR із функцією руху (тип 1 керування постійною швидкістю, тип 2
позиція та тип 3 позиція до наступного).

2. Тип 7 Jump, Тип 6 Write і Тип B Statement будуть завершені в PR Executor.
3. Принаймні 20 послідовних PR із встановленим INS можуть бути гарантовано

виконані протягом 1 мс у PR Executor.

Буфер

Кожну 1 мс він видає команду HEAD PR, якщо будь-який HEAD 
PR очікує в черзі PR.
Новий HEAD PR, виданий чергою PR, припинить роботу групи 
PR, яка виконується у PR Executor.

Послідовний / Вставка / Перекриття 

Черга PR

PR-
виконавець

Генератор 
команд руху

Вихідний 
профіль 

руху



PR
#2 
(I)

(7)Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1

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

PR 
#10 
(I)

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

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

PR 
#12 
(I)

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

Огляд

Огляд

А

C

B

D

E

369

PR
#2 
(
Я)

(7) Стрибок
Затримка = 0 
PR#10

PR
#1

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

PR
#10 
(
Я)

(8) Напишіть
Затримка = 0
P5.055 = 10

PR
#11

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

PR
#12 
(
Я)

(8) Напишіть
Затримка = 0
P5.055 = 12

PR (7) Стрибок
#2 Затримка = 0
(I) PR #10

PR 
#1

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

PR 
#10 
(I)

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

PR 
#11 
(I)

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

PR 
#12 
(I)

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

PR
#2

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1

(3) Позиція
D = 10 , S = 20,0 RPM
200 000 PUU, INC

PR 
#10 
(I)

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

PR 
#11 
(I)

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

PR 
#12 
(I)

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

PR
#2

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1

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

PR (8) Запис

#10 Delay = 5000
(I) P5.055 = 10

PR 
#11 
(I)

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

PR 
#12 
(I)

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

Вступ

PR 
#2 
(I)

(7) Jump 
Delay = 0 
PR#10

PR 
#1

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

PR 
#10 
(I)

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

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

PR 
#12 
(I)

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

PR-виконавець​



Як виконується команда PR

370
Як виконується команда PRВступ

Вправа АВправа ВВправа CВправа DВправа Е

PR
#1

PR
#2
(І)

PR
#1
0 
(
Я)

PR
#1
1

PR Напишіть
#12 DLY=0
(I) P5.055=12

PR 
#10 
(I)

PR
#1
1 

Стрибок 
DLY=0 
PR#10

PR 
#2 
(I)

Позиція
D=0, S=100,0 об/хв 
300000PUU, INC

PR 
#11 
(I)

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

PR
#1

Запишіть 
DLY= 5000 
P5.055=10

PR 
#10 
(I)

PR черга

PR виконавець

Генератор команд руху

Вихідний профіль руху

P
R
#1

P
R
#2

PR
#1
0

PR
#1
1

PR
#1
2

P
R
#1

P
R
#2

PR
#1
0

PR
#1
1

PR
#1
2

P
R
#1

P
R
#2

PR
#1
0

PR
#1
1

PR
#1
2

P
R
#1

P
R
#2

PR
#1
0

PR
#1
1

PR
#1
2

P
R
#1

P
R
#2

PR
#1
0

PR
#1
1

,

PR 
#12

PR-виконавець​



CH1
[IDX] Fb_PUU / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH2
[IDX] Швидкість / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час [об/хв]

CH3
--

CH4
[PAR] P5.055 / 16 біт
Час затримки

17-0. Вправа A 
-Налаштування осцилографа (1)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
CH5
[PAR] P5.007 / 32 біт
Команда позиції тригера

CH6
--

CH7
--

CH8
--

371
Вправа АPR-виконавець​



17-0. Вправа A - Пояснення (2)

Оскільки PR#11 не застосовується під час вставки, його буде виконано після 
завершення PR#1.

PR
#2 
(
Я)

(7) Стрибок
Затримка = 0 
PR#10

PR
#1

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

PR
#10 
(
Я)

(8) Напишіть
Затримка = 0
P5.055 = 10

PR
#11

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

PR
#12 
(
Я)

P5.007 = 1

Голова 1 група 2 група

PR 
#2 
(I)

(7) Jump 
Delay = 0 
PR#10

PR 
#1

(3) Позиція
D = 0, S = 20,0 об/хв 
200 000 PUU, INC

PR 
#10 
(I)

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

PR
#11 
(

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

PR 
#12 
(I)

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

Вихідний профіль руху
Після виконання PR #1 буде виконано PR #11.

Генератор команд руху

PR-виконавець

372
Вправа А

PR #2,10,12 буде виконано в PR Executor

PR #1 PR #11

PR-виконавець​



17-0. Вправа А - Осцилограф (3)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1

373
Вправа АPR-виконавець​



17-0. Вправа A 
-Налаштування / Процедура (4)

◾ Процедура

1. Серво ввімкнено

1. Тригер PR #1

P5.007 = 1

Крок 2

■ Налаштування

А

PR 
#2 
(I)

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1

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

PR 
#10 
(I)

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

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

(І) 300 000 PUU, INC

PR 
#12 
(I)

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

Вправа

374
Вправа АPR-виконавець​



17-0. Вправа А - Осцилограф (5)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3

375
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17-0. Вправа А - Осцилограф (6)

PR #1 #2 #10 #11 #12

FB_PUU = 500 000

376
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17-1. Вправа В - Пояснення (1)

Чотири PR з функцією вставки буде виконано протягом 1 мс у програмі PR.

P5.007 = 1

Голова 1 група

PR
#2 
(
Я)

PR
#1

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

PR
#10 
(
Я)

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

PR
#12 
(
Я)

PR 
#2 
(I)

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1

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

PR 
#10 
(I)

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

PR 
#11 
(I)

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

PR 
#12 
(I)

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

Вихідний профіль руху
Вихід команди руху PR#11

Генератор команд руху

PR-виконавець

377

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

PR #11

Вправа ВPR-виконавець​



17-1. Вправа В - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1

378
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17-1. Вправа В 
-Налаштування / Процедура (3)

◾ Процедура

1. Серво ввімкнено

1. Тригер PR #1

P5.007 = 1

Крок 2

■ Налаштування

Вправа

PR 
#2 
(I)

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1

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

PR 
#10 
(I)

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

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

PR 
#12 
(I)

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

B

379
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17-1. Вправа В - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3
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17-1. Вправа В - Осцилограф (5)

Fb_PUU= 300 000

1 мс

PR #2 #10 #11 #12

Детальніше на наступній сторінці

381
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17-1. Вправа В - Осцилограф (6)

P5.055=10
P5.055=12 P5.055=12PR #12

PR #10

382
Вправа ВPR-виконавець​



17-2. Вправа C - Пояснення (1)

Вправа C

Вправа В

PR 
#2 
(I)

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1

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

PR 
#10 
(I)

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

PR 
#11 
(I)

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

PR 
#12 
(I)

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

P5.007 = 1

Голова
1 група

PR 
#2 
(I)

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1

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

PR 
#10 
(I)

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

PR 
#11 
(I)

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

PR 
#12 
(I)

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

P5.007 = 1
2 група1 група

383
Вправа СPR-виконавець​

Голова



17-2. Вправа C - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1

384
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17-2. Вправа C 
-Налаштування / Процедура (3)

◾ Процедура

1. Серво ввімкнено

1. Тригер PR #1

P5.007 = 1

Крок 2

■ Налаштування

Вправа C

PR (7) Стрибок
#2 Затримка = 0
(І) PR #10

PR 
#1

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

PR 
#10 
(I)

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

PR 
#11 
(I)

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

PR 
#12 
(I)

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

385
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17-2. Вправа C - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3
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17-2. Вправа C - Осцилограф (5)

PR #1

#2 #10 #11 #12

FB_PUU = 500 000

1 мс

387
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17-3. Вправа D – Пояснення (1)

Вправа C

Вправа D

PR 
#2 
(I)

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1

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

PR 
#10 
(I)

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

PR 
#11 
(I)

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

PR 
#12 
(I)

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

P5.007 = 1
2 група1 група

PR 
#2

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1

(3) Позиція
D = 10 , S = 20,0 RPM
200 000 PUU, INC

PR 
#10 
(I)

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

PR 
#11 
(I)

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

PR 
#12 
(I)

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

P5.007 = 1
1 група 2 група

Голова

388

Голова
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17-3. Вправа D - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1

389
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17-3. Вправа D 
-Налаштування / Процедура (3)

◾ Процедура

1. Серво ввімкнено

1. Тригер PR #1

P5.007 = 1

Крок 2

■ Налаштування

Вправа D

PR
#2

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1

(3) Позиція
D = 10 , S = 20,0 RPM
200 000 PUU, INC

PR 
#10 
(I)

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

PR 
#11 
(I)

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

PR 
#12 
(I)

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

390
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17-3. Вправа D - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3
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17-3. Вправа D - Осцилограф (5)

PR #1
#2 #10 #11 #12

10 мс

FB_PUU = 500 000

392
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17-4. Вправа E - Пояснення (1)

Вправа D

Вправа Е

PR 
#2

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1

(3) Позиція
D = 10, S = 20,0 об/хв
200 000 PUU, INC

PR 
#10 
(I)

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

PR 
#11 
(I)

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

PR 
#12 
(I)

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

P5.007 = 1
1 група 2 група

Голова

PR 
#2

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1

(3) Позиція
D = 0, S = 20,0 об/хв
200 000 PUU, INC

PR 
#10 
(I)

(8) Write
Delay = 5000
P5.055 = 10

PR 
#11 
(I)

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

PR 
#12 
(I)

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

P5.007 = 1
1 група 2 група

Голова

393
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17-4. Вправа E - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1

394
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17-4. Вправа E 
-Налаштування / Процедура (3)

◾ Процедура

1. Серво ввімкнено

1. Тригер PR #1

P5.007 = 1

Крок 2

■ Налаштування

Вправа E

PR 
#2

(7) Jump
Delay = 0
PR#10

PR 
#1

(3) Позиція
D = 0, S = 20,0 об/хв
200 000 PUU, INC

PR (8) Напишіть
#10 Delay = 5000
(І) P5.055 = 10

PR 
#11 
(I)

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

PR 
#12 
(I)

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

395
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17-4. Вправа E - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3
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17-4. Вправа E - Осцилограф (5)

PR #1 #2 #10 #11 #12

Затримка 
5000 мс

397
Вправа EPR-виконавець​



Конфіденційно Delta

захопл
ення

ЗАХОПЛЕННЯ Вступ / Вправа A / Вправа В / 
Вправа C / Вправа D / Вправа E



Захоплення

399

Функція захоплення (Capture)

Функція повторного захоплення (P1.019)

Встановіть 1 -у захоплену точку на 0 (P5.039.X біт 1)

Запустити відповідну команду захоплення за подією

Запустіть відповідну команду захоплення PR#50

Захоплення

■ Вступ

■ Вправа А

Вправа C

Вправа В

Вправа D

Вправа Е



Вступ
■ Функція захоплення може додати кількість імпульсів, отриманих від осі

джерела масив даних.

■ DI7 — це високошвидкісний DI, який доступний для функції захоплення,
і це потрібно лише 5 мкс, щоб отримати кількість імпульсів після фізичного
запуску DI.

■ Важливо вимкнути функцію захоплення на початку
і додайте затримку в 1 мс перед активацією функції захоплення.

■ Хоча функція захоплення застосована під командою відносної позиції,
він приймає останні отримані дані як опорну позицію.

■ Після функції захоплення можна запустити PR#50.

400ВступЗахоплення



робочий процес

401
робочий процесВступ

P5.038==0

P5,038 = P5,038 - 1

7890
P5.037

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

Лінійний кодер
Пульсова послідовність

Головний кодер 

1234
2345
3457
6823
7890

Масив даних
P5.036

P5.038

DI7

Усі елементи 
Capture виконано?

Перший 
захоплений 
предмет.

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

Якщо встановлено біт 2 
P5.039.X , сервопривід ініціює 
ФУНКЦІЮ ПОРІВНЯННЯ після 
першого захоплення елемента.

7890

P5.039.X 的 Біт 1

Помилковий 
P5.039.X =1

P5.039.X =0
(Деактивувати)P5.039.Z=0

P5.039.Z=1  P5.039.X =1
(Активувати)

Правда 
P5.039.X =0

P5.039.X =1

Якщо встановлено біт 3 P5.039.X , 
сервопривод викличе PR#50, 
коли все в P5.038 буде повністю 
захоплено.

АБО

Якщо встановлено біт 1 
P1.019.X , сервопривід 

продовжує повторювати 
функцію захоплення.

Захоплення



18-0. Вправа A - Налаштування (1)

1. DI3:
[0x3A] Подія 2

2. Подія 2 УВІМКНЕНО: PR#53

3. Подія 2 ВИМКНЕНО: PR#54

402
Вправа АЗахоплення



CH1
[IDX] Fb_PUU / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH2
[PAR] P5.038 / 16 біт
Осцилографи захоплення

CH3
--

CH4
[IDX] DI / 16 біт
DI Статус

18-0. Вправа A 
–Налаштування осцилографа (2)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

403
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18-0. Вправа А - Осцилограф (3)

Активуйте функцію осцилографа
■ Встановіть часовий проміжок «120», а потім натисніть «Виконати»

Крок 1

404
Вправа АЗахоплення



18-0. Вправа A - Пояснення (4)

P5.039 = 0x2031 Активуйте CAP Control

+1
+2
+4
+8

405
Вправа АЗахоплення



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

18-0. Вправа A 
-Налаштування / Процедура (5)

DI
32. Подія 2: On

3. Захоплення × 5 разів

Щоб переконатися, що PR#27 можна виконати

PR (7) Стрибок
#53 Затримка = 0
(І) PR #25

PR (8) Напишіть
#25 Затримка = 0
(І) P5.039 = 0x2030

PR 
#26 
(I)

PR (8) Напишіть
#26 Затримка = 1 мс
(І) P5,038 = 5

PR (8) Напишіть
#27 Затримка = 0
(І) P5.039 = 0x2031

PR 
#28 
(I)

PR 
#28 
(I)

1. Увімкнути
сервопривід

DI 
1

Щоб продемонструвати, як працює функція Capture.
Крок 2

■ Налаштування ◾ Процедура

406
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18-0. Вправа А - Осцилограф (6)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3

407
Вправа АЗахоплення



18-0. Вправа А - Осцилограф (7)
Функція захоплення записує положення двигуна в масиві даних. Датчик може 
викликати затримку. Таким чином, отримані дані відрізняються від даних, що 
зберігаються в масиві даних.

CAP 1
4665

CAP 2
10878

CAP 3
16539

CAP 4
22965

CAP 5
28848

408
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18-1. Вправа В - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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18-1. Вправа В
- Налаштування / Процедура (2)

■ Налаштування ◾ Процедура

DI
32. Подія 2: On

3. Захоплення × 5 разів

Режим повторення (зйомка): УВІМК

PR (7) Стрибок
#53 Затримка = 0
(І) PR #25

PR (8) Напишіть
#25 Затримка = 0
(І) P5.039 = 0x2030

PR 
#26 
(I)

PR (8) Напишіть
#26 Затримка = 0
(І) P5,038 = 5

PR (8) Напишіть
#27 Затримка = 1 мс
(І) P1.019 = 0x0001

PR 
#28 
(I)

PR (1) Швидкість
#29 Затримка = 0
(І) S = 20,0 об/хв

PR (8) Напишіть
#28 Затримка = 0
(І) P5.039 = 0x2031

1. Увімкнути
сервопривід

DI 
1

Щоб продемонструвати, як працює функція повторного захоплення.

Крок 2
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18-1. Вправа В - Осцилограф (3)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3
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18-1. Вправа В - Осцилограф (4)

CAP 1
2262258

CAP 2
2329957

CAP 3
2423654

CAP 5
2601788

CAP 4
2505820

Коли буде зафіксовано останню позицію, функція захоплення 
почнеться спочатку.

1 -й цикл           2 -й цикл                 3- й цикл
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18-2. Вправа C - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1

413
Вправа СЗахоплення



18-2. Вправа C - Пояснення (2)

P5.039 = 0x2033 Активуйте CAP Control

+1
+2
+4
+8

414
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18-2. Вправа C
- Налаштування / Процедура (3)

Коли встановлено біт 1 P5.039.X, значення захопленої точки 
буде зміщено відносно набору даних у P5.076.

◾ Процедура

DI
32. Подія 2: On

3. Захоплення × 5 разів

Встановіть значення 1- ої

захопленої точки на 0

PR (7) Стрибок
#53 Затримка = 0
(І) PR #25

PR (8) Напишіть
#25 Затримка = 0
(І) P5.039 = 0x2030

PR 
#26 
(I)

PR (8) Напишіть
#26 Затримка = 0
(І) P5,038 = 5

PR (8) Напишіть
#27 Затримка = 1 мс
(І) P5,076 = 0

PR 
#28 
(I)

PR (1) Швидкість
#29 Затримка = 0
(І) S = 20,0 об/хв

PR (8) Напишіть
#28 Затримка = 0
(І) P5.039 = 0x2033

1. Увімкнути
сервопривід

DI
1

Крок 2

■ Налаштування
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Вправа СЗахоплення



18-2. Вправа C - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3

416
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18-2. Вправа C - Осцилограф (5)
Коли встановлено біт 1 P5.039.X, значення захопленої точки буде зміщено
посилаючись на набір даних у P5.076.

CAP 2
25000

CAP 3
49834

CAP 4
73632

CAP 5
101301

КАПКА 
1
0

417
Вправа СЗахоплення



CH1
[IDX] Fb_PUU / 32 біт
Позиція зворотного зв'язку [PUU]

CH2
[IDX] Швидкість / 16 біт
Швидкість двигуна: реальний час [об/хв]

CH3
--

CH4
[IDX] DI / 16 біт
DI Статус

18-3. Вправа D
– Налаштування осцилографа (1)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали

CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--
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18-3. Вправа D - Осцилограф (2)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1

419
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18-3. Вправа D - Пояснення (3)

P5.039 = 0x2031 Активуйте CAP Control

+1
+2
+4
+8
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18-3. Вправа D
- Налаштування / Процедура (4)

■ Налаштування ◾Процедура

DI
3

DI 
3

2. Подія 2: On

4. Подія 2: Off

DI
73. Захоплення

PR (7) Стрибок
#53 Затримка = 0
(І) PR #25

PR (8) Напишіть
#25 Затримка = 0
(І) P5.039 = 0x2030

PR 
#26 
(I)

PR (8) Напишіть
#27 Затримка = 0
(І) P5.039 = 0x2031

PR 
#26 
(I)

(8) Write
Delay = 1 мс
P5.038 = 1

PR (1) Швидкість
#28 Затримка = 0
(І) S = 20,0 об/хв

PR 
#28 
(I)

PR
#50 
(Я)

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

1. Увімкнути
сервопривід

DI
1

Щоб продемонструвати, як виконати команду положення CAP

Крок 2
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18-3. Вправа D - Осцилограф (5)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3
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18-3. Вправа D - Осцилограф (6)
Для виконання команди захоплення відносної позиції потрібне 
захоплене значення позиції.

Подія 2 On Подія 2 Offзахоплення

100 000 PUU

423
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18-4. Вправа E - Осцилограф (1)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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18-4. Вправа E - Пояснення (2)

P5.039 = 0x2039 Активуйте CAP Control

+1
+2
+4
+8

425
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18-4. Вправа E
- Налаштування / Процедура (3)

■ Налаштування ◾Процедура

DI
32. Подія 2: On

DI
73. Захоплення

PR 
#26 
(I)

(8) Write
Delay = 1 мс
P5.038 = 1

PR (1) Швидкість
#28 Затримка = 0
(І) S = 20,0 об/хв

PR (8) Напишіть
#27 Затримка = 0
(І) P5.039 = 0x2039

PR 
#28 
(I)

PR (7) Стрибок
#53 Затримка = 0
(І) PR #25

PR (8) Напишіть
#25 Затримка = 0
(І) P5.039 = 0x2030

PR 
#26 
(I)

PR (2) Позиція
#50 D = 0, S = 100,0 об/хв
(І) 100 000 PUU, CAP

1. Увімкнути
сервопривід

DI
1

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

Крок 2
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18-4. Вправа E - Осцилограф (4)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3
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18-4. Вправа E - Осцилограф (5)

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

Подія 2 увімкнено Захоплення --> PR#50

100 000 PUU

428
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Конфіденційно Delta

ПОРІВНЯТИ Вступ / Вправа A / Вправа В



Порівняти

430

Функція порівняння (Compare)

Повторіть функцію порівняння

Порівняти

■ Вступ

■ Вправа А

Вправа В



Вступ

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

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

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

■ Коли джерело вибрано з основного кодера, імпульс
обертів визначається P1.046 і P1.097.

■ Після функції порівняння можна запустити PR#45.

431ВступПорівняти



Робочий процес

432

Значення
P5.057

Вісь захоплення 
Лінійний кодер 

Послідовність імпульсів
Основний кодер

P5.056
Відправна 
точка

Значення

Вісь джерела 
ФУНКЦІЇ ПОРІВНЯННЯ.

1234
2345
3457
6823
7890
9304
11020
32450
35120
43567
55123

Масив даних

P5,058
Довжина 
даних

Значення 
>= 7890

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

P5.059.X =1
(Активувати Порівняти.)

P5.059.X =0
(Вимкнути порівняння.)

 P5.059.Z=0

Правда

P5.059.Z=1

P5.059.CBA
Ширина 
імпульсу

P5.058 = P5.058-1

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

Якщо встановлено 
біт 2 P5.059.X , 
сервопривід 
ініціює ФУНКЦІЮ 
ПОРІВНЯННЯ .

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

False P5.059.X =1

Правда P5.059.X =0

P5.059.X =1

АБО

DO4

Усі Порівняння 
елементів 
зроблено?      P5.058==0

Якщо біт 1 P5.059.U є
встановити, після 
завершення 
зателефонувати 
PR#45.

робочий процесВступПорівняти



19-0. Вправа A
– Налаштування масиву даних (1)

1. Відкрийте вікно
«Захопити/Порівняти».

2. Виберіть «Редактор
масиву даних»

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

4. Натисніть
«Записати в
Servo»

433
Вправа АПорівняти



CH1
[PAR] P5.057 / 32 біт
Значення з обраного джерела
CH2
[IDX] DO / 16 біт
Статус DO
CH3
--

CH4
[PAR] P5.058 / 16 біт
Довжина даних

19-0. Вправа A
– Налаштування осцилографа (2)

Натисніть на функцію «Scope» і встановіть канали
CH5
--

CH6
--

CH7
--

CH8
--

434
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19-0. Вправа А - Осцилограф (3)

Активуйте функцію осцилографа
■ Встановіть часовий проміжок «80», а потім натисніть «Виконати»

Крок 1

435
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19-0. Вправа A - Пояснення (4)

P5.059 = 0x00640031 Активація керування CMP

+1
+2
+4
+8

436
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19-0. Вправа A
- Налаштування / Процедура (5)

Щоб продемонструвати, як працює функція порівняння, система 
запустить сигнал через DO4, коли конкретне значення збігається.

◾Процедура

3. Тригер PR#30

2. Homing

P5.007 = 0

PR 
#0

Home(8): CUR
Зсув = 0

PR 
#30 
(I)

(8) Напишіть
Затримка = 0
P5.059 = 0x00640000

PR 
#31 
(I)

(8) Write
Delay = 0
P5.056 = 50

PR 
#32 
(I)

PR 
#34 
(I)

PR 
#32 
(I)

(8) Write
Delay = 1 мс
P5.058 = 5

PR 
#33 
(I)

(8) Напишіть
Затримка = 0
P5.059 = 0x00640031

1. Увімкнути сервопривід

Крок 2

■ Налаштування

P5.007 = 30 437
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19-0. Вправа А - Осцилограф (6)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3

438
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19-0. Вправа А - Осцилограф (7)
Коли кількість імпульсів отримується від осі джерела (P5.057)
дорівнює 5000/10000/ 11000/12000/13000, які є значеннями
в масиві даних система запустить сигнал DO4.

5000 10000 11000 12000 13000
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19-1. Вправа В
– Налаштування масиву даних (1)

2. Виберіть «Редактор
масиву даних»

4. Натисніть
«Записати в

Servo»
3. Введіть [050] = 50000

[051] = 100000

1. Відкрийте вікно
«Захопити/Порівняти».

440
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19-1. Вправа В - Вихід кодера (2)

1. Серво ВИМК

Для демонстрації функції порівняння в режимі повторення та зміни 
частоти обертання на 100 000 імпульсів.

2. Відкрийте вікно «Редактор
параметрів».

3. Виберіть «Розділ P1.XXX»

Встановіть частоту обертання імпульсу на «25000 x 4» імп/об4. Ставимо «25000 Pulse»

441
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19-1. Вправа В - Осцилограф (3)

Активуйте функцію осцилографа
■ Натисніть «Виконати»

Крок 1
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19-1. Вправа В - Пояснення (4)

P5.059 = 0x0064003B Активація керування CMP

+1
+2
+4
+8

443
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19-1. Вправа В
- Налаштування / Процедура (5)

3. Тригер PR#30

P5.007 = 30

2. Homing

P5.007 = 0

PR 
#0

Home(8): CUR
Зсув = 0

PR 
#34 
(I)

PR 
#32 
(I)

(8) Write
Delay = 1 мс
P5.058 = 2

PR 
#33 
(I)

(8) Напишіть
Затримка = 0
P5.059 = 0x0064003B

PR 
#30 
(I)

(8) Напишіть
Затримка = 0
P5.059 = 0x0064000A

PR 
#31 
(I)

(8) Write
Delay = 0
P5.056 = 50

PR 
#32 
(I)

1. Увімкнути сервопривід

Щоб продемонструвати функцію порівняння в режимі повторення.
Крок 2

■ Налаштування ◾ Процедура

444
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19-1. Вправа В - Осцилограф (6)

Зупиніть запис, натиснувши кнопку «Стоп».

Крок 3
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19-1. Вправа В - Осцилограф (7)
Функція порівняння перезапускається кожні 100 000 імпульсів і виводить 
сигнал DO4 кожні 50 000 імпульсів, коли P1,046 дорівнює 25 000.

1 -й цикл  2 -й цикл …

50000 100000 50000 100000

446
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Розумніше. Екологічніше. Разом з нами.

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

http://www.deltaww.com/
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