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Feleldsség nyilatkozat:

Jelen ismertetd nem teljes CNC Vezérld leiras és csak a vezérlé DSP IC-t tartalmazza. Nem tekinthetd

egy- az egyben utanépithetd, referencia konyvnek!

A szerzd nem vallal feleldsséget az esetlegesen ebbdl adodo karokért! A vezérléaramkér (DSP) nem

hasznalhato jarmiivekben, orvosi felszerelésekben és olyan egyéb berendezésekben, melyek meghibdsoddsa esetén,
fokozottan veszélyesé valhatnak az emberi testi épségre!

Jelen dokumentdacio szakembereknek késziilt. Nem taglalja részletesen a berendezések biztonsagtechnikai és zavarvédelmi elGirasai, ezért mindenki csak sajat feleléségére
hasznalhatja!

Quantum Servo DSP (dsPIC30F4012, Firmware V1.5.X):

Step/Dir rendszer(i motor 1épteté bemenetek
Kétcsatornas, inkrementalis Encoder bemenetek
Encoder feldolgozas: 2%, 4x -es modok

Programozhat6 Encoder Digitalis Zavarsziiré (EDF)
Step jel tobbszordzo: 1x - 10x (1€péstdbbszordzo)
Motor talterhelés védelem: 1s - 7s (programozhatoan)
Vezérlo talterhelés védelem: 60/80/100°C (lekérdezhetd
és allithato héfokkal)

Programozhat6 Integralasi id6 (95.45uS — 477.25 uS)
Soros porton keresztiili finomhangolas (belsd regiszterek
kezelése RS232C vagy USB portokon)

Online hibaszint monitor (OP-rendszer fliggetlen, ASCII
¢és Binaris kommunikacio)

Hibaszint cstucsindikator (3s-os adatgytjtével)

Online PWM gerjesztési allapot lekérdezés,

Teljes PID motorszabalyzo algoritmus

DSP teljesitmény: 120MHz, 30 MIPS, 16bites CPU,
40bites ALU
Teljes H-hid vezérlés (PWM-es és motorfékes
iizemmodokkal)
16 bites, 20kHz-es PWM
Aramkorlatozo bemenet
Allithato Soft Error Limit tarolé (1 - 200 Step)
Allithaté Hard Error Limit tarol6 (1 - 30000 Step)
- Savszélességek:
Encoder jel frekvencia: max. 6MHz,
Step jel frekvencia: max. 1 MHz,
Kettds LED-es Status kijelzések
Hoémérd senzor bemenet
Hibajelz6 kimenet (Fault)
Vész Stop bemenet (Stop),
Lancolt hibakezelés,
Szamos irhato, olvashat6 és konfigurald regiszter

- Analoég P, I, D paraméterallitas

Belsé felépités:

i Errar Monitor
Config multiplier or Monitol

Step multiplier

P, 1, D, trimers

STEP
PC
DIR
PWM_1H
PWM_1L
Position
Mode Selector Error PWM_2H
PWM_2L
Q_A
Motor Encoder  ~ Encoder mode .
QB g C_LMIT
-
Registers 3
o
&
o
Soft & Hard limit registers PID Registers T _SENSOR
>
Config MON RX Error Monitor Limit
— E—— -
frF?gm Lon Tx Orver Count Protection

Status

A Szamitogép a DSP Step/Dir bemenetein keresztiil 1épteti a motort. A Step jel negativ logikaju (lefuto élre 1éptet). Minden Step élre a DSP
bels6 hibaszamlalojat a Dir jelnek megfelel iranyba 1épteti. A 1éptetés mértékét a Step multiplier regiszter is befolyasolja. E regiszterrel
tobbszordzni lehet a bejovo Step impulzusokat (1x -10x). Erre azért van sziikség, hogy nagy felbontasu encoderrel szerelt motorokat is
lehessen elfogadhat6 fordulatszammal hajtatni, viszonylag alacsony 1éptetési frekvenciat kiadni képes CNC szoftverekkel is! A 1épés
tobbszorozés a CNC gép felbontasat csokkenti, cserébe az elérhetd max. fordulatszamot emeli. Egyenstilyba hozhat6 vele a nagy encoder
felbontas <> max. sebesség konfliktus.
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A mechanikai visszacsatolast a motorra szerelt encoder jelei biztositjak.

Az Encoder egy fényatereszt6 tarcsara két sorban felhordott s6tét vonalakat tartalmaz. A két sor egymashoz képest eltolva helyezkedik el.
Két optikai fotocella segitségével a két sort egyenként leolvassak €s logikai jellé alakitjak. A két jel fazishelyzetébdl lekérdezhet6 a 1épés

iranya, a jelek szamabol az elmozdulas mértéke.
Channel A
! Channel B

-
A DSP az Encoder jeleit kétféle izemmodban tudja feldolgozni: 2% és 4x mddok. E két mdd befolyasolja ugyanazon encoderrel elérhetd

motor felbontasokat!

Read

4x JTNIRIRRRARARARARNR .
LU

2x-es modban a DSP csak a vonalak belépd élét (pirossal jeloltet) kezeli. Ilyenkor az Encoder alapfelbontasa (PPR) duplazodik.
4x-es modban a DSP minden élét feldolgozza a vonalaknak. Ebben az esetben az Encoder alapfelbontasa (PPR) négyszerezddik.
Javasolt beallitasok:

200-1000 PPR esetén 4x-mdd,

felette 2x-mod.

Poziciohiba mentes helyzetben a két jel kiilonbsége nulla (a differencialszamlalo 0-an all). A két jel (szamlalo) kiilonbsége és iranya
szolgaltatja a hibajelet. E hibajel olvashato le a soros porton keresztiil (MON __ portokon). A hibajel szolgal kiindul6 alapként az 6sszetett PID
algoritmusnak. A PID 4llitja el6 a hidvezérlének biztositott irany és PWM adatokat.

PID position loop

Controller

e o

| Position | &

I error

! ‘ | amplifier
Position =t 1} r+ ht
command | \?J — H

D | | Actual
J
R e e pasition from
encoder

A PWM adatokat tilthatja a kiils6 aramkorlatozo jel. E jel szamos védelemnek alapja. A PWM generator vezérli a hidkimeneteket (PWM_..).
A ,,H” hid minden agat a DSP egyenként vezérli, igy motormozgatasakor PWM szabalyzas, mig vészmegallas esetén (lasd védelmek),
motorfékes tizemmod valosul meg.

Kétszintii védelmi rendszer van kiépitve, melyek mind a motort, mind a DSP-vel épitett CNC Vezérlt védik. Néhany védelem csak jelzést
ad, néhany a DSP-t blokkolja és csak Reset-el lehet kihozni beldle. Minden védelmi miikddés szoveges lizenetet kiild a Status regiszteren
keresztiil, igy mindig pontosan nyomon kdvethetd az esetleges leoldas oka. A két LED-es kimenet (LED A és LED B) tajékoztatd
jelzéseket ad az aktualis allapotrol. Részletes ismertetése a védelmi rendszereknél olvashatd!

A belso regiszterek konfiguralasara és az Online hibaszint monitorozasra a soros kimenet (MON_RX és MON_TX) szolgal. Szabvanyos
RS232 ASCII vagy Binaris kommunikacidja révén, barmilyen (OP-redszert6l fiiggetlen) terminal program hasznalhat6. Windows esetén a
beépitett Hyperterminal, vagy a QDSP szamara kifejlesztett Quantum Sentinel program javasolt. USB atalakito hasznalata esetén van
lehet6ség USB-n keresztiili kommunikéciora is!
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Labkiosztas:

RESET E

P AN [

AN [

D AN [|

T _SENSOR [_|
aa [ |

aB [ |

enp [

NC
TEST
MON_TX

MON_RX

vCe
C_LIMIT

©@E~NO A WN =0

1.- RESET

Negativ logikaji TTL bemenet. Alacsonyszinten a DSP-t
alaphelyzetbe allitja. Nem sziikséges kiils6 reset aramkar, ezt
beliil elvégzi. Magas allapotban a DSP futtatja bels6 szoftverét
(normal allapot).

2,3.,4.,-(P,1,D) AN

Analdg bemenetek. 0 — VCC kozotti fesziiltségszintek
meghatarozzak a P. I. D. agak erGsitését. A PID paraméterek
beallitasara szolgal.

5.—T_SENSOR

Analog bemenet. 0 — VCC kozotti, a hdmérséklet ndvekedésével
linearisan ndvekvo fesziiltségszintet fogad, mely aranyos a
htitéborda hémérsékletével. Aktualis értéke soros porton
kiolvashato. A belso tulterhelés védelem alapjele.

6.—Q A
TTL bemenet. Inkrementalis Encoder ,,A” csatornajanak
bemenete.

7.-Q B
TTL bemenet. Inkrementalis Encoder ,,B” csatornajanak
bemenete.

8.,19.,27.—-GND
Logikai fold pont (negativ).

9. - NC
Ures.

10. — TEST

Negativ logikaji TTL bemenet. Teszt gomb (stresz gomb)
bemenete. Magas Alacsony Magas szintvaltozasok ,,Test way”
regiszternyi egységugrast hajt végre a motoron.

11.-MON_TX
TTL kimenet. Soros porti adat kimenete monitor programokhoz.

12.-MON_RX
TTL bemenet. Soros porti adat bemenet monitor programokhoz.

13.,20.,28. - VCC
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Pozitiv logikai tapfesziiltség (+5V).

14.—-C _LIMIT
TTL bemenet. Aramkorlatozé bemenet. Magas szintje esetén tiltja
a PWM-es kimeneteket.

15.-DIR
TTL bemenet. Meghatarozza a motor forgas iranyat.

16. — STEP
Negativ logikaji TTL bemenet. Lefutd élre 1épteti a motort (belsd
hibaregisztert).

17. - STOP
Negativ logikaju TTL bemenet. Lefuto élre letiltja a DSP
miikddését és motorfékes iizemet general.

18. - FAULT
TTL kimenet. Magas szintje védelmi mikodést jelez.

21.—-LED A
Negativ logikaji TTL kimenet. Allapotjelz6 ,,A” LED meghajtd
kimenete.

22.—-LED B
Negativ logikaju TTL kimenet. Allapotjelzd ,,B” LED meghajto
kimenete.

23.-PWM_1H
TTL kimenet. Baloldali hidvezérld, fels6 FET-jét miikodteti
PWM-es modban.

24. — PWM _2H
TTL kimenet. Jobboldali hidvezérld, felsé FET-jét mikodteti
PWM-es modban.

25.—PWM 2L
TTL kimenet. Jobboldali hidvezérld, als6 FET-jét mikodteti
PWDM-es és motorfékes modban.

26.—PWM_1L
TTL kimenet. Jobboldali hidvezérld, als6 FET-jét mikodteti
PWM-es és motorfékes modban.



Hidvezérlés:

+V_motor

PWM_1H —{1H_IN H H 2H INF— PWM_2H

Driver_1 Driver_2

L 2L IN — PWM_2L

R_limit

GND

-V_motor

A hidvezérlési kimenetek IR2112 driver IC-re lettek tervezve. A Firmware belsé ,,Dead time” generatort tartalmaz. Motorfékes
modban az als6 FET-ek vezéreltek. A fels6 FET-ek Gate t61té kondenzatorat 2s-os frissitd algoritmus tartja életben. 47uF-os
toltokondenzator javasolt! A t6lté didda BAV21 vagy gyorsabb legyen (<100nS)! A toltési idé 51puS.

A talaram korlatozashoz a TTL jelet egy komparatorral kell biztositani.

Tularam korlatozaskor az 6ssze PWM kimenet 0-ba valt. Normal vezérléskor az als6 kimenetek (PWM_ 1L vagy PWM_2L)
PWM jellel van meghajtva, mig ilyenkor a hozzatartozé fels6 hidfél statikus magas szinttel. Motorfékes modban mindkét alséd
kimenet vezérelt (a fels6k kikapcsolva).

(P; I; D)_AN bemenetek:
Javasolt trimmer érték 1kOhm (a GND és a VCC koz¢ kotve).

T_SENSOR bemenet:
Alkalmazhat6 thermosenzor: 640-es sorozata, 4k7 NTK a hiitébordahoz szoritva. A bemenet és a VCC ko6zé kell
kotni. A bemenet és a GND kozé 1kOhmos ellenallas és egy 100nF-os kondenzéator parhuzamosan sziikséges.

STEP/DIR bemenetek:
A STEP jel negativ logikaju, lefutd élre 1épteti a bels6 szadmlalot. A DIR jelnek a STEP 1éptetése eldtt 100nS-al
stabilizalodnia kell. A minimalis STEP impulzus hossza 5nS.

TEST bemenet:

Magas alacsony magas szintvaltozas sorozatra, a ,,Test way” regiszter altal el6irt mértékli egységugrast hajtja végre
(Encoder step-ben mérve). A bemenet felhtizasara tipikusan 3k Ohmmos ellenallas ajanlott. Kozvetleniil rakotheto a
nyomogombra (szoftveresen pergésmentesitett).

STOP bemenet:
Vész-stop funkciot 1at el. Nem pergésmentesitett, negativ logikaju, TTL bemenet! Hatasara mindenkor letilt a DSP és
a motort motorfékes lizembe viszi, valamint a FAULT kimenetet magasra allitja. Kihozni beldle csak Reset-el lehet.

FAULT kimenet:
Hibajelzé TTL kimenet. A STOP bemenet és a bels6 védelmi rendszer mitkddteti. Javasolt nyitott kollektoros,
tranzisztoros meghajtasa, igy logikai OR kapcsolat hozhat¢ 1étre a tobbi tengellyel és a PC-vel is!

LED_A és LED_B kimenetek:

Negativ logik4ju TTL kimenetek, akar kozvetlen LED meghajtasokra is (a LED+ellenallasat a VCC és a kimenet
kozé kell kotni)! Gytjtott allapotjelzé LED-ek (Status). A védelem miikddése esetén a kiolvashato ,,Status” regiszter
tartalmazza az okot, szoveges formaban.
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A DSP kétszinti védelmi rendszerrel van ellatva:

1. Onallo védelmek. Miikddésbe 1épésiik esetén a motort motorfékkel megallitjak, és a DSP-t letiltjak. LED-es ("A"
¢és "B") fényjelzést, valamint a ,,Status” regiszterben szoveges lizeneteket adnak. A DSP Gjrainditasaval lehet csak
kihozni beléle. Minden 6nall6 védelem hibajelet general a FAULT kimeneten. Ezzel a PC-n fut6 CNC
vezérldszoftvert (pl. Mach3-at) is le lehet allitani.

- Hard limit (Error*) regiszter tulfutds védelme (mérete allithato):

Ha a hibajel (Error*) meghaladja a beallitott értéket, a DSP motorfékkel megéllitja a motort és letiltja tovabbi
miikodését.

Elsésorban forditott Encoder bekotés és a motormegszorulas védelmét latja el.

* Error regiszter = hibaszint regiszter, mely a kért és a tényleges mechanikai poziciok kozotti eltérést méri Encoder
Step-ben. Ha nincs eltéres, értéke 0.

- Motor talterhelés védelem:
Ha motor tularam korlatozasa folyamatosan miikddik, és ideje meghaladja az "Overcurrent time" regiszter értékét, a
védelem megallitja a motort és letiltja tovabbi miikodését.

- Vezérld tulterhelés védelem:
A Hiuitéborda homérsékletét egy thermo szenzor folyamatosan méri és kb. 60/80/100°C-nal letiltja a DSP tovabbi
miikodését. Szerviz koddal allithato.

- Stop bemenet aktiv (alacsony). Hatasara a DSP letilt. Lancolt hibakezelés bemenete.

2. PC-n keresztiili védelmek. Onmagéban nem allitja meg a Vezérldt, csak hibajelet generdl a FAULT kimeneten. Ha
ez a kimenet 6ssze van kotve a PC egyik Input bemenetével és a vezérl szoftver megfelelden fel van konfiguralva,
akkor ez a jel képes megéllitani a végrehajtast ugy, hogy nem torténik impulzus vesztés! Bizonyos feltételek mellet a
hiba kijavitasa utan, selejt nélkiil folytathatd a munka.

- Soft limit (Error*) regiszter tullépése. Az allapot fennallasaig jelzést ad a "A" LED-en is. E jelzés els6sorban az
alakhii palyakovetés ellendrzésére szolgal. Folyamatosan figyeli a motor és a CNC szoftver egyiittfutasat.
Szétcsuszasuk esetén megallithatja a végrehajtast és jelzést ad. Szerviz koddal engedélyezhet6 a Fault jelzése.

- Motor csucsaram korlatozas:

A DSP folyamatosan ellendrzi a C_LIMIT bemenet allapotat, és magas szintje esetén a PWM-es kimeneteket
korlatozza. A korlatozas tényét a "B" LED kigyujtasaval jelzi. Ez a jelzés nem mitkddteti a FAULT kimenetet.

LED jelzések és Fault kimeneti tablazat:

Hiba LED A LED B FAULT Motorfék Status regiszter
Aramkorlat: - X - - -

Soft limit: X - Programozhatd | - -

Hard limit: X s X X Uzenet

Motor Tulterhelés: = X X X Uzenet
Hovédelem: = X X X Uzenet

Stop: t-1%* t-1%* X X Uzenet

A DSP-t megallitjak és csak RESET-el lehet kijonni belole!
*t-1 elozo allapot megtartasa.
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MON _TX és MON_RX portok:

RS232C illesztéshez a MAX232 IC alapkapcsolésa javasolt. Adatatvitele 115200,8,N,1 atvitelvezérlés nélkiil, ASCII
modban. USB atalakitéval hasznalhato USB portra is. Megjelenitd szoftver: barmely szabvanyos ASCII Terminal
program (pl. a Windows-os Hyperterminal), vagy a sokkal fejlettebb Quantum Sentinel.

uw MAX232D :I—c =4 1
1 z 2 ﬁuF 1uF —C5 I3
c1 3] Cl+ VsE g + 10uE
- Cl- Vs-
o+ vee |2
CzE‘ | > - GND ii
— TIN  TIOUT [oe—

0] 7
dol DIN  T2OUT f— 5
=0

R10OUT RIIN ] At
—] R20UT RN fe—— £

R

PC

(RSI32TX

( RSI3IRX

{_RS132GND

(soros illesztd)

#& Profi2Q Monitor - HyperTerminal
F&jl Szerkesztés Nézet Hivas Atvitel Sogd

NERE

Help:
Command example: né  Encoder mode-register = & value.
s - List of Special Commands.

List of Registers and Value:

Ple)riod= 3 [x95. 45081
Ei{n)coder mode= & [multiplier]
Encoder (fl)ilter= 3 [%8.3nS)
Step (mjultiplier= 1 [PC-stepl
S{o)ft limit= 16 [Encoder-stepl
Hia)rd limit= 3060 [Encoder-step]
Test (w)ay= 2000 [Encoder-stepl
Overcurrent (t)ime= 3 [Sec]

Read only registers:

Proportional= &7

Integral= 3808

Derival= 283

Thermo= 40.3 Limit=60.0 [C]
Position error= 4] [Encoder-step]
Current limit sense= Hormal

Resolution = L.PB [® Encoder ppr]

Status= A1l OK.
>

[kapesalat - 0:02:08 |anst [1152008-1 [SCROLL  [CAPS |NUM  [Régeites  [Masolsa

(Windows-os Terminal szoftver)

Minta PCB RS232C (SUB D9) kébelre:
Az Rxx ellenallasok 0 Ohmos (athidalo)!
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Kommunikacio a DSP-vel:

Sikeres beallitas (Hyperterminal) utan, ha a Terminalt hamarabb inditjuk ell mint a Vezérldt, akkor a kdvetkezo

bemutatkozo6 szoveg jelenik meg a Vezérld bekapcsolasat kovetden:

& ProfiaQ Monitor - HyperTerminal =10 x|
Mt Hivds Atvitel S0pd
Emﬂ4iJJmﬂ“J
E
....... Ouantum DSPwswwwmss

High Speed CNC ‘oer‘uo DI’er
DSP Firmware V1.2
. ChC— elektronlka hu

Press 'Enter’ to Help!

G T

FKapcsolat - 0:00: 20 ANS1

1152003491 | [SCROLL  [CAPS jwor | [Rbgatés | [Masdds a nyemiatica

(Aktiv kommunikacio)

Leolvashato a beégetett DSP Firmware verzidja.

Ha a DSP hamarabb lett bekapcsolva, mint ahogyan a csatlakozas létrejott, akkor ez a képernyo nem jelenik meg

(iires), de egy ENTER lenyomasa utan listazodnak a regiszterek!!!

ENTER utén egy részletes segitség (HELP) jelenik meg:

#g Profi2Q Monitor - HyperTerminal
F&jil Szerkesztés MNézet Hivds Atvitel Sigd

Help:
Command example: n4  Encoder mode-register = & value.
s - List of Special Commands.
List of Registers and VYalue:
Plelriod= 3 [%95.45uS]
E{n)coder mode= b [multiplier]
Encoder {flilter= 3 [%8.3nS)
Step (mlultiplier= 1 [PC-step]
Slo)ft limit= 10 [Encoder-step]
Hlalrd limit= 3000 [Encoder-step]
Test {wlay= 2000 [Encoder-step]
Overcurrent (t)ime= 3 [Secl
Read only registers:
Proportional= i
Integral= 360
Derival= 203
Thermo= 40.3 Limit=60.0 [C]
Position error= a [Encoder-stepl
Current limit sense= Normal
Resolution = 4.00 [% Encoder pprl
Status= All OK.
>

[kapesolat - 0:02:08 |ans [1152008-1 ([SCROLL  [CAPS |NUM  [Régzités  [Mésolésa

(aktualis allapot lekérdezése)
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Itt kilistazva megtaldljuk a legfontosabb regisztereket és azok értékeit. Az irhato regiszterek neveiben szerepld
zardjeles betlik a hozza tartozd parancsok, melyekkel értékeik megvaltoztathatoak.

“#g Profi2Q Monitor - HyperTerminal

F&jl Szerkesztés Mézet Hivds Atvitel S0gd

Dl=| &3] w5

Help:
Command example: n4  Encoder mode-register = & value
s - List of Special Commands.
List of Registers and Yalue:
Plelriod= 3 [%95.45uS]
El(n)coder mode= A [multiplier]
Encoder (f)ilter= 3 [%8.3nS)
Step (mlultiplier= 1 [PC-step]
Sloift limit= 10 [Encoder-step]
H(a)rd limit= 3000 [Encoder-step]
Test (w)ay= 2000 [Encoder-step]
Quercurrent (t)ime= 3 [Sec]
Read only registers:
Proportional= i
Integral= 300
Derival= 203
Thermo= 40.3 Limit=60.8 [C]
Position error= {] [Encoder-stepl
Current limit sense= Normal
Resolution = 4 .00 [% Encoder pprl
Status= All OK.
>

Kapcsalat - 0:02:08 |ANSI |11520[] 8-1 |SCRC‘-!_'_ |C_'-PS |NUM |RBgzitEs Masolds 3

(irhato regiszterek és parancsaik)

Egy példa:

m5 (+ENTER)

A ,,Step multiplier” (Iépés szorzo) regisztert 5-re allitja. Ezzel a PC felol érkezd Step jeleket meg 5x-0zi.

Ha barmikor kivancsiak vagyunk az aktualis értékekre, akkor egy tires ENTER-t kel nyomnunk!
Ha helytelen értéket adunk meg, akkor ezt a Vezérld hibatizenettel jelzi és egyben megadja a hasznalhato
értéktartomanyt is! Néhany érték megvaltoztatasa esetén a Vezérlot Gjra kell inditani, ezt szintén jelzi nekiink

tzenettel!

Az also részben (Read only regiszters), csak olvashat6 regiszterek talalhatoak. Ezek a regiszterek a Vezérld aktualis

allapotardl tajékoztatnak és értékiik nem valtoztathaté meg. Jelentésiik lentebb megtalalhato.

A Specialis parancsok listajahoz az [§l (+ENTER) paranccsal férhetiink hozza:

>s
Special Commands:

vl, Start Text mode Analyse.
p+-0..100, Start PYH output.
JCode, Service Code.

C1, Restore Default Values.
u, State of Fuses.

(specialis parancsok)

Quantum DSP dokumentdcio V1.4
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Regiszterek:
(konfiguralas)

& Profi2Q Monitor - HyperTerminal

Fail Szerkesztés Nézet Hivds Atvitel Slgd

Help:
Command example: n4d  Encoder mode-register = & value.
s - List of Special Commands.

List of Registers and Yalue:

Plelriod= 3 [%95.45u5]
E{n)coder mode= A [multiplier]
Encoder (fl)ilter= 3 [%8.3nS)
Step (mlultiplier= 1 [PC-stepl
Slolft limit= 10 [Encoder-step]
H{a)rd limit= 3000 [Encoder-stepl
Test (wlay= 2000 [Encoder-stepl
Overcurrent (t)ime= 3 [Sec]

Read only registers:

Proportional= &7

Integral= 300

Derival= 203

Thermo= 40.3 Limit=60.0 [C]
Position error= 0] [Encoder-stepl
Current limit sense= Normal

Resolution = 4 .08 [¥ Encoder pprl

Status= All OK.
>_

[kzpesolat - 0:02:08 |ans1 [t:5z008m-1  [SCROLL [CAPS [num  [Régzitss  [Masolisa

(konfiguralo regiszterek)
irhat6 és olvashaté regiszterek:

A regiszterek kiolvasasat egy tires ENTER letitésével kérhetjiik.

A regiszterek értékei a "betli+1j érték" formuldval modosithatoak. Pl.: f4 az Encoder digitalis szlirdjét 4-es értékre
allitja. Néhany regiszter megvaltoztatasa a DSP ujrainditasat kivanja, ezt lizenettel jelzi is. Mértékegységiik
(értelmezésiik) szogletes zardjelben van jelezve [ ... ].

Néhany regiszter megvaltoztatasa csak szakembereknek javasolt (ezt pirossal jelezem)!
A regiszterek modositasa motorfutds kozben NEM javasolt!

Regiszterek és funkcidjuk:

e - PID kiértékelés gyakorisaga (periddusa) regiszter. A tényleges sebesség a regiszter értékex95.45uS. Ennek
reciproka a PID frekvencia (alapértéke 1/(3%95.45us)=3492.22 Hz). A motor iddallanddjahoz lehet igazitani a DSP-t.
Tartoménya: 1 - 5.

Figyelem! Megvaltoztatasa esetén a PID tagokat lehet, hogy ujra kell hangolni!

n - Encoder hasznalati méd. Kétféle tizemmad lehetséges: 2x-es és 4x-es mod. Az encoder alaposztasat 2x-ezi, vagy
4x-ezi (pl. egy 500-as PPR alaposztasu encoderbdl, 4x-es modban 2000-res felbontasu lesz). Az érték valtoztatasa
befolyasolja a CNC gép felbontasat és végsebességét. Tartomanya: 2; 4.

Figyelem! Megvaltoztatasa esetén a PID tagokat lehet, hogy ujra kell hangolni!

f - Encoder digitalis zajszlir6 értéke. Az Encoder bemenet zajsziirdje, mely a csuszas mentes kezelésért felel. Zajos,
gyengébb mindségli Encoder vagy vonala esetén értékét ndvelni kell, de ez az Encoder savszélességének
csokkenésével jar. A rendszer csak a filter idejét meghaladé jelvaltozast tekinti stabilizalt Encoder valtozasnak, alatta
figyelmen kiviil hagyja (zajszilirés). Tartomanya: 1 - 7.

Figyelem! 7-es értéken az Encoder bemenet savszélessege 75 kHz-re zuhan!

Quantum DSP dokumentdcio V1.4 10



m — Step-jel szorzd. A PC feldl érkezd Step (1éptetd) jeleket tobbszorozi. Segitségével a CNC vezérld szoftver
maximalis sebességét lehet ndvelni és igy a rendszerre optimalizalni. Az érték valtoztatasa befolyasolja a CNC gép
felbontéasat és végsebességét. Tartomanya: 1 - 10.

o - "Soft" hibahatar regiszter. Ha a pozici6 hiba nagyobb e regiszter értékétol, akkor a DSP FAULT kimenete aktiv
lesz (programozhato) és az "A" LED kigyullad. Ha az FAULT kimenet 6ssze van kotve a P2B kartya egyik
bemenetével és a szoftver megfelelden be van konfiguralva, akkor ez a jelzés leéllitja a CNC gép megmunkalasat,
poziciod szétestiszas nélkiil (korrigalhato hiba)! Ertékének alacsonyabbnak kell lennie a ,,Hard” limit regiszter
értékétol! Tartomanya: 1 - 200.

a - "Hard" hibahatar regiszter. Miikddese ugyan az mint az "Soft limit" regiszteré, de ez a DSP-t le is allitja
(motorfékkel) és csak a DSP ujrainditasaval oldhato fel! Ertékének magasabbnak kell lennie, mint a Soft limit
regiszter értékének! Tartomanya: 1 - 30000.

w — TEST bemenet aktiv allapotara torténd elmozdulas Gthossza. Beallithato vele a még biztonsagos ut hossz
(titkozés elkeriilése), melyet a "stresz-gombra" elmozdul a Vezérld. Ertékének alacsonyabbnak kell lennie, mint a
"Hard" hibahatar regiszteréé! Tartomanya: 1 - 2999

t - Tulterhelés idOkorlatja. Ha e regiszter értékét meghaladé ideig, folyamatosan fennéll az aramkorlatozas, akkor a
DSP leéllitja és kikapcsolja a motort (talterhelés védelem) €s FAULT jelet general! Feloldasdhoz ujra kell inditani a
DSP-t. Tartomanya: 1 - 7.

Csak olvashato regiszterek:

Proportional, Integral, Derival - a hozzajuk tartozo6 trimmer-potenciométerek (P AN, I AN, D AN bemenetek)
értékei.

Thermo - a senzor (hiitéborda) hdmérséklete. A korlatozasi hatara haromféle fix érték lehet (60, 80, 100 °C).
Position error - a kiolvasas pillanatdban aktuélis mechanikai eltérés értéke.
Current limit sense - a kiolvasas pillanatdban aktudlis dramkorlatozas allapota.

Resolution - az eredd felbontas szorzdja a jelenlegi konfiguraciobol (Jelenlegi felbontas|PPR]= Resolution X Encoder
alap felbontasa[ CRP]).

Status - a jelenlegi DSP allapota és az esetleges teenddk, hibak.

Specialis parancsok:

>5
Special Commands:

yl, Start Text mode Analyse.

p+-0..108, Start PWWM output.

JCode, Service Code.

Cl, Restore Default Values.

u, State of Fuses.

Tr{ilger level = 5 [Encoder stepl

DSP Firmware V1.2b4

www .cnc-elektronika. hu

>

Kapcsolat - 0:02:55 ANSI [1152008N-1 [SCROLL  [CAPS |wuM  [Régzités  [Masolds a nyomtat

(specialis parancsok)
s - listazza a specialis parancsokat.
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y1 - inditja a valdsidejii pozicidhiba monitorozast. Kilépni beldle a q + ENTER-el lehet. A kijelzés + iranya
csucsindikator, 3s-os kimerevitéssel. Mértékegysége: PC-Step.

>ul

Real Time Text mode Aalyse. Press ’g+Enter’ to Quit.
Result = difference of PC-Step

-Max. : +Max. : PHH State:
0.000000 0.000000 0K. -
[Kapcsolat - 0:04:22 [ans [ti52008n-1 [SCROLL  [caPs |vum  [Rogaitds  [Masoldsany

(valods ideji, cstics-hibaszint €és PWM allapot monitorozas)

PWM State = A PWM éllapota. OK esetén értéke < 100%, Max. esetén 100%. Tobblet informécid a hajtas
mindségérol.

p - fix PWM-es motor gerjesztés (iranyitott). Hibakeresés és teszt célokra.

J— (NAGY I!) Szerviz kodok. Hibakeresés és specidlis konfiguralasi célokra (Fuse-k).

Cl1 — (NAGY (C!) torli az 6sszes regiszter valtoztatasat, és alapértékre allit mindent (reset).
u — Listazza a Fuse-k allapotat.

r - P trimmer el6éerdsitése. Korrigalhato vele a trimmer szabalyzasi tartomanya.

x - D trimmer elderdsitése. Korrigalhatd vele a trimmer szabalyzasi tartomanya.

1 — a binaris hibaszint monitorozas triger szintje, abszolut értékben (Sentinel hasznalja).

>C1

Cold Start....

Ready.

Please Restart Controller!
>

[kapcsolat - 0:12: 16 |ansT [115200 8-4-1
(mindent értéket alapra és reset)

Szerviz kodok (Fuse-k) (J):

1026 : Soft limit FAULT jelzés nélkiil (alapallapot),

1025 : Soft limit FAULT jelzéssel,

1024 : ideiglenet motor thlterhelés védelem bénités,

1023 : Vezérlé héfokvédelme 60°C-ra (alapallapot),

1022 : Vezérl6 hofokvédelme 80°C-ra,

1021 : Vezérl6 hofokvédelme 100°C-ra,

1002 : Triger mod ki (Sentinel),

1001 : Triger mod be (Sentinel),

1000 : Binaris hibaszint adatfolyam inditasa (Sentinel). Leallitdsa q + ENTER.
8 bites (0-255) hibaszint adatok. 128 képviseli a 0 hibat (-tartomany <128< +tartomany).
Kiilsd szoftverbdl inditani : J1000+CR ASCII adatokkal lehet.

A tarolt Fuse-k:

1026 vagy 1025,

1023 vagy 1022 vagy 1021,
1001 vagy 1002.

Quantum DSP dokumentdcio V1.4
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PID beallitasa

Elmélet:
A szervo vezérlések miikodése teljes mértékben kiillonboznek a 1éptetdmotoros vezérlésektdl. Maga a szabalyzas
elvei és a lezajlodo folyamatok Osszetettek, ezért itt csak tomdren érdemes vele foglakozni (felhasznaloi szinten).

Encoder illesztés:

A DC motoroknak nincsen eldre meghatarozott 1éptetési pozicidjuk mint a 1éptetémotoroknak, ezt a funkciot teljesen
a vezérlés valdsitja meg, a motorra szerelt encoder segitségével. Ez folyamatos és dinamikus (kimozditdsa esetén
vissza fog allni) pozicidban tartast jelent.

A motor felbontasat alapvetéen az encoder felbontdsa hatarozza meg. Ezt a vezérlés bizonyos mértékben folfele és
lefele is modosithatja.

A DSP az Encoder-t kétféle tizemmodban tudja hasznalni:

- 2x-es (duplazo) izemmodban az encoder alapfelbontasat (vonalainak szdmat) megduplazva,

- 4x-es (négyszerezd) lizemmodban az encoder alapfelbontdsat meg négyszerezve haszndlja.

Javasolt a 4x-ez6 mdd, a pontosabb pozicid kdvetés érdekében! Nagyon nagy Encoder alapfelbontas (>2000) esetén a
2x-es mod a javasolt.

Ezen kiviil a DSP képes a Step jel tobbszorozésére is (,,Step multiplier” regiszterén keresztiil, 1x - 10x)!

Erre a CNC szoftverek miatt van sziikség, mivel a szoftverek (altalaban az LPT porton keresztiil) korlatozott
frekvenciaju Step jel kiadasara képesek! Nagy felbontast Encoderek esetén ez tl alacsony max. fordulatszamot
eredményezne.

Az elérhetd maximalis fordulatszdm a kdvetkezd képlettel szamithato:
finax =((Fremer< Step multiplier)/(Efeibontas X Eiizemmsd ))*60  [fordulat/perc]

fmax.=elérheto maximalis motor fordulatszam [1/min],

Ferner= a CNC szoftver maximalis léptetési frekvenciaja [Hz],

Step multiplier= a DSP Step szorzo belso regiszter értéke,
Efeivonias= az encoder alapfelbontdsa [vonalainak szama, PPR],
Eizemmsa= a DSP ,, Encoder mode” belsd regiszter értéke [2 vagy 4],
X060 = percre dtszamitas

Fontos:

Mivel az egész rendszer visszacsatolasa teljes mértékben az Encoderen keresztiil torténik, annak felbontdsa minden
egy¢b dinamikai jellemzokre (tallovések, lengési hajlam, stb.) is kihatdssal van! Alkalmazzuk a lehetd legnagyobb
felbontasokat a minél finomabb ¢és precizebb hajtasmindség eléréséhez!

Pozicioht kovetés; lengések; PID:

Egy Step/Dir rendszerben mivel a vezérlés elére nem tudja hova kell mennie, bizonyos id6késéssel koveti a kiadott
mozgési utasitasokat. Ez egyenletes mozgéasok esetén rendkiviil kicsi és igy elhanyagolhaté. Durva
sebességvaltozasok esetén (pl iranyvaltasokkor) ez mar tetemesebb. Ez a késés a mechanikai tehetetlenségekbol
(lendiiletekbdl) és motor+elektronika reakcioidejébol adodik.
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+ pozicid

_—

y

- pozicid

(erésen stilizalt mozgasi palya)

A fenti abran egy erdsen stilizalt mozgasi palya eltérést abrazol. A piros szaggatott vonal képviseli a kivant mozgasi
gorbét (gyorsitasok és lassitasok nélkiili iranyvaltasokkal), a kék vonal a tényleges mechanikai utat abrazolja.
Lathato, hogy a sebességek valtozasa kornyékén a szabalyzas csak bizonyos lengésekkel és eltérésekkel képes
kovetni. Ennek a problémanak lekezelésére sziiletett az u.n. PID szabalyzasi eljaras, melyet teljes egészében
tartalmaz a DSP!

PID:
A PID szabalyzas probalja a kivant palyan tartani a mechanikat. Ez harom f6 komponens ered6jébdl szamitott
motorgerjesztés révén valdosul meg. E harom komponens nevébdl szarmazik a PID rovidités.
P = Proportional (aranyos tag);
I = Integral (hibadsszegzo tag);
D = Derival (gyors valtozasok sebességére reagalo tag).
PID position loop

Controller
! Position i
i error ——h{ : |~—~. E To -
amplifier
Position — D 1} £ ju 3
]
cummandi \F} E )‘-—/t e
1

P = aranyos tag:
A kért és a tényleges pozicid eltéréssel aranyosan emeli a motor gerjesztését (eldjel helyesen). Mértéke a motor
dinamikéjat befolyasolja (milyen erdvel reagdljon a ndvekvd hibakra).

I = hibadsszegz6. Ha pici hiba maradt a pozicidban, akkor idovel ezeket 6sszeadva, felerdsiti, €s a motort berantja a
pontos (kért) pozicidba. Pici hibdk megsziintetésére szolgal. Reakcidja viszonylag lassu.

D = gyors reakcioju tag. Gyors, ugrasszerli valtozasokra adott hirtelen reakcio, extra dinamik4ju gerjesztés. A

crer

csillapitasat (negativ reakciot). Elsésorban a rendszer lengéscsillapitasaért (stabilitasaért) fele. Csak valtozo
sebességeknél mikodik €s a valtozasok sebességével aranyos.
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-

Y
- Eltérés

(PID szabalyzas, tranziens gorbe)

A fenti gorbe egy gyors (ugrasszeril) poziciovaltozast igényld palyara adott mechanikai valaszgdrbét abrazol
(mechanikai beallast). A fenti allapot egy nagysebességgel kozeledé motort mutat a O-pontba zuhanva, majd a
mechanika lengésekkel megall, és végiil beall 0-lara. Megfigyelheto a PID szabalyzo egyes beavatkozasai.

P adja az alapgerjesztést mely az eltérés mértékével ardnyosan nd (alapnyomatékot a motornak). D adja a beesés max.
szOgét (csillapitasat), mely a lengés csillapitasért felel. Minél nagyobb a szog (kisebb a D tag hatdsa), annal tobb és
nagyobb tullovés (a+b) mérhetd, €s anndl tovabb tart a rendszer megnyugvasa. I tag felel a maradék pozicid hiba
kijavitasaért (idovel felerdsitve azokat annyira, hogy a motort behtizza a kért pozicidba). Nagy jelent6séggel bir a
palyahli mozgatas megvaldsitasadban!

A PID tagok hatasai:

- P tag: emelésével fokozodik a motor pélya hii mozgatdsa, né a motor nyomatéka.
- Kevés P tag : nagy pozicio eltérési hibak, lomha reagélasok, gyenge motor.
- Sok P tag: talreagalo, lengd rendszer (oszcillacid), rangatdzd motor, iranyvaltasok utdn lengési hajlam.

- [ tag emelésével szigorodik a pozicidkovetés, keményebben tartja a 0 hibaszintet. Kdvetési hiba esetén gyorsabban
¢s erésebben akar pozicioba allni.

- Kevés I tag: maradék hiba nem szlinik meg (nem pélya hii kovetés, iranyvalasok utdn maradékhiba kialakulasa és
fennmaradasa).

- Sok I tag: belengd, oszcillalé mechanika (talkompenzalas), vadul rangat6z9d, lengd motor. Nem sziling, er6s6dd vad
oszcillacio.

- D tag emelésével a gyorsitdsok dinamikusabbak lesznek, a lassitasok jobban csillapitva torténnek. Novekszik a
rendszer stabilitasa (lengés csillapitas), viszont a reakcio idok is megndnek.

- Kevés D tag: oszcillalo (lengd) rendszer, lassan vagy egyaltalan nem csillapod6 lengések az iranyvaltasok utan.
- Sok D tag: talfékezett (csillapitott), merev motorhajtas (er6s melegedés a motorban €és lomha reagalas, morgod
motorhangok).

Motor beszabalyozasanal mindharom tagot kell egyiittesen szabalyozni. A harom tag egyiittese hatarozza meg a
szabalyzas josagat, ezért lehet tobb ponton (6sszéllasban is) jo beszabalyzast talalni!

Quantum DSP dokumentdcio V1.4 15



PID szabalyz6 behangolasa:

Mivel a jelenségek szabad szemmel nehezen, vagy egyaltalan nem kovethetdek, ezért a szabalyzo preciz
behangoldsdhoz hasznalni kell (érdemes) a bels6 Monitort, melyrdl részletesen a fentebb olvashatott!

Megismerése feltétleniil sziikséges, ezért elotte kérem olvassa at alaposan!!!

>yl

Real Time Text mode Ralyse. Press 'g+Enter’ to Quit.
Result = difference of PC-Step

0.000000 0.000000 0K

-Max. : +Max . : PHM State:

(ASCII hibaszint monitor)

A PID szabalyzo6t mindig teljes mechanikaval egyiitt kell beszabalyozni (annak fékezo ellenalldsaval és tomegével),
lehetdleg a hasznalni kivant (pl. Mach3) CNC vezérldprogrammal miikddtetve (az ott beallitott sebességekkel és
gyorsuldsokkal)! A monitort és a Mach3-mat egyszerre futtatva, tengelyenként haladva kell végezni a bedllitast.

A Mach3 CNC vezérld program alapismerete sziikséges a hangolashoz!

e =leE

Tis Corf PunctonCigh ew Wosch Coswoi Help

[Kapcsalat - 0:04:22 |ansT [1152008N-1 [SCROLL  [CAPS |NUM  [Rogzités  [Mésolas any

= X9 +0.0000A7)  +0.0000%

J e
O== YY) +0.0000 2 0z = Sl
S e ) Gépl koordinatak [ -
T 1Y 7 ,) +0 . 0000 ) 4D Gépi D-ra futds! o e
G130 Eadt08 Vo mostod 31 EHen -~ : -~ ; Fix 1000.0000
G121, 0000 YIL00I000 29, 52T ) Futas O-lara! ) Referancia pont torlésa! 5 i
G131 54000 YO D300 £ 15T o : g
G122 D00 YD 003000 2.1, 592157 - B
R T e S 00%
5‘“““'\'“““1:1:5'“157 Sniteod raniimalis saless t
G 54 0008 YD 03000 2.1 AT j Eltalas] umﬁ!‘g.
I’Dvwenajm Sissas; ] 0.0 wses
smatnee ) 0 Elstoi#s:10800.00
R b '} _,' H100% -_)
Erzéheldk: 'J. Te
W Max vighedyeethenl
H—Gepi 040
I‘r—cemman O mars [
2-6pi 0-4n
I A-Gép 0-in 0 Falyadék .
s 00:00:22 ) pemer H
el i) 11 9:20
’-‘) ik W
3 ’) wiopats  [Hze
—l P
RESET s Prafi2. re aptimataat T | ) vt e e

Megnyitva: CliGerberiHabbyd tap
T oksok yMkodck T JEsemanyek ) Uzanat

PV O\J‘éﬂfﬂﬂﬁﬁlﬂ] 0m[|=z| 0KEH|FS| ‘jl:mnalp:q 0E[dﬁs|F5] OBEHIWSEFSJ ODE@.[FTJ

(Profi2B feliilet Mach3-nal)

Hangolas el6tt a Mach3-mat be kell konfiguralni, valamint a CNC gép alapfelbontésait és sebesség/gyorsulasait be

kell allitani!

A hangolés alatt a mechanika oda-vissza mozgasokat fog végezni, és e mozgéasokat mérve (Monitorral) torténik a
hangolas. Cél az, hogy a mechanika minél kisebb hibaval kovesse a PC altal megkivant mozgasi palyat!
A mozgasi palyat egy egyszerli G-kod programocska fogja végezni, amit majd a Mach3-ba kell betdlteni és

kiilonb6z6 sebességekkel, és gyorsulasokkal kell végrehajtatni.
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Mozgast general6 kisprogram (G-kod):

G90G80G49

F2000

G1 X0.0000 Y0.0000 Z0.0000 A0.0000
M98 P1234 L50

G1 X0.0000 Y0.0000 Z0.0000 A0.0000
M5M30

01234

G1 X0.0000 Y0.0000 Z0.0000 A0.0000

M99

A program F sordban (itt F2000) meghatarozott sebességgel (itt 2000 mm/perc) elmozgatja a meghatarozott tengelyt
(itt az X-et) 50%, 0 és 700 mm kozott, oda-vissza (ciklikus, subrutin hivasokat hajt végre). A jelzett sorokat a teszt
folyamén, idonként szerkeszteni sziikséges. Az F sort (itt F2000) ha a sebességet szeretnénk fokozni (mm/percben), a
G1 X700.0000 ... sort pedig ha a tobbi tengelyt szeretnénk mozgatni (pl. a Z-re igy néz ki: G1 X00.0000 Y00.0000
7700.0000 A0.0000 )! Ha az elmozdulas mértéke (itt 700mm) nem megfeleld, ezt barmire at lehet irni (mm-ben
értendo)!

A szerkesztéséhez a Mach3 Profi2B feliilete kinal lehetdséget (a Windows Jegyzettomb-jén keresztiil).

-
o
.'_.
Fd

(A Mach3 Szerkeszt gombja szolgél a G—k(’)ld m(l’)dlositéséhoz)
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Hangolas menete:

Fontos!

Tesztelés eldtt gy6zodjiink meg az encoder helyes bekdtése felol! Forditott (A €s B csatorna) bekotése esetén a motor
elszalad egyik iranyba teljes sebességgel! Ezt ugy ellendrizhetjiik, hogy szétkapcsolt motornal, ha bekapcsoljuk és
megprobaljuk kimozditani a tengelyét, nem szabad elszaladnia! Forditott bekotés esetén a motor két végét cseréljiik
meg!

l Allitsuk be a bels regisztereket (Encoder mode és a Step multiplier)! Ez egyben meghatarozza az elérhetd
felbontas mértékét, amit a Mach3-ba be kell allitani (1asd fenti képletet), az adott tengelyre vonatkoztatva! Az
Encoder mode megvaltoztatasa esetén a Vezérlot Gjra kell inditani!

l Be kell allitani a motor megengedett maximalis csucsaramahoz az d&ramkorlatot (Limit trimmer). A trimmert az
Oramutato jarasaval ellentétes iranyba forgatva csokkentjiik (véghelyzetében kb. 0.1A), megegyez6 iranyba noveljiik
a csucsaram korlatozas mértékét. Meg kell becsiilni a motorunk csucsaramanak helyét és a trimmert oda kell allitani!

(trimmerek)

Bl A hangolas idejére egyenlére ne kossiik 6ssze a védelmi kioldast (FAULT kimenetet) a Profi2B kartyaval (még
most felesleges leolddsokat ne generaljon)!
l Be kell allitani a Mach3-ason a tengelyek felbontasat, sebességét (egyenlére min. 15000 mm/perc legyen) és a
gyorsulasokat (egyenlSre 100 mm/s® legyen)! A gyorsulast és esetleg a max. sebességet a teszt folyaman még
valtoztatni sziikséges lesz!
l Be kell tolteni a G-kdédot a Mach3-ba és a szerkesztésével be kell allitani az elmozdulést a tesztelni kivant
tengelyre (ha pl. Y-ont akarjuk tesztelni, akkor az Y koordinata mutasson 700.0000-ra, a tobbi 00.0000 legyen)!
Allitsuk minimumra a harom PID trimmert! Majd a P és a D trimmerét emeljiik fel kb. 1/3-ad 4llasba!
A gép minden tengelyét allitsuk kdzépallasba és gydzddjlink meg rola, hogy innét van bdségesen 700 mm mindkét
iranyba (ha nincs, akkor a teszt G-kodban vegyiik lejjebb az elmozdulas mértékét)!
Bl Inditsuk el a programokat és a tesztet! Figyeljiik meg a mozgést és ha vad lengésbe kezdene a rendszer,
csokkentsiik a P tagot!
Bl A Monitor programmal mérjiik folyamatos modban a lemaradasokat és a P tag szabalyzasaval llitsunk be 0 - 10
Step kozotti késést (az egyenletes szakaszban mérve)!
. Ha nagyon beleng az irdnyvaltasokkor, akkor emeljiink addig a D tagon, mig nem valik kezelhetév¢ a folyamat
tul erds nem idealis)!

Az I tag nagyon finom emelésével allitsuk be a rendszert tigy, hogy az egyenletes mozgasokkor a szabalyzo kb. 0
hibara kihozza a hibat (enyhe lengéssel a 0 kornyékén)! Csak dvatosan, mert tuladagolt I tag, vad lengésbe viheti a
rendszert! Ha ez bekovetkezne, kapcsoljuk ki a motort és vegyiink visszabb az I tagbol, majd folytassuk a hangolast!
. Ezen a Mach beallitason egy jol behangolt Vezérlé minden ponton (iranyvaltasokkor is) 0 hibaval (max. +3 Step)
dolgozik! Addig végezziik a hangolast (P-I-D éallitasokkal), mignem elérjiik ezt az allapotot! Ha a mechanika liiktet,
szorul, 1it, akkor kisé rosszabb hibaval is megelégedhetiink!

. Ellendrizziik tobb sebességen is a hibat (pl. 10, 100, 500, 1000, 3000, 4000 mm/perc, stb.)! A sebesség
novelésével, az iranyvaltas pillanataban kicsit megugorhat a hiba, de ezt a Vezérlének gyorsan javitania kell (a P-tag
esetleg az I-tag emelésével javithatd). fokozddo lengés esetén emelhetd a D-tag is (de ilyenkor ismét ellendrizziik
alacsonyabb sebességeknél is a rendszert)!

. Nem szabad semmibdl sem taladagolni semmit! Epp ott kell megéllni a trimmerek emelésével, ahol a hiba épp
megszinik! Ellenkezo esetben ideges, tilreagald szabalyzast fogunk kapni.

. Ha minden ok, emelhetiink a Mach3 motorgyorsitas értékén és ellendrizziik a valtaskor fellépd hibacsucsokat.
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. Az a legjobb gyorsulas beallitas, ahol még képes a Vezérld 0 kornyékén (max. +3 Step) tartani a hibat fékezés €s
gyorsitasok alatt is! Ha ezt megtalaltuk, akkor erre a gyorsulasra képes a rendszeriink! Gyorsjaratban megengedet a
rovid (impulzusszerii) hibajel akar 50 Step-es értékkel is! Amennyiben a hibat az I-tag még képes kikompenzalni a
lineéris szakaszban, hasznalhaté ez a gyorsulas is (csak gyorsjaratban)! Altalaban a hibaszint beallithato + 1 Step
kozotti értékre!

. Stressz vizsgalat:

Ehhez le kell allitani a Mach3-ast és a Vezérlo Test gombjat kell megnyomni! Akkor jo, ha oszcillalas nélkiil ugrik €s
all be a motor! Fennmarado oszcillacio esetén vagy az I és/vagy P tagot kell csdkkenteni, vagy a D tagon emelni! Ha

sziikséges volt az allitas, akkor a fenti sebességek ellendrzése ismét fontossa valt!
+ Eltérés

P

u \h-_i__-——'-__'_.— i b—l
i 1 5
- = >
Y
- Eltérés
(beallasi gorbe)

. Pozicidban tartasi vizsgalat:
A Monitor figyelve, leallitott Mach3 mellett a hibajelnek O (+-1) -ben kell allnia! Ezutan fogjuk meg a motor
tengelyét kézzel, és probaljuk meg kimozditani! A motornak nyomatéka erejéig vissza kell kényszeritenie a tengelyt
0 pontba! Ez szépen nyomon kdvetheté a Monitor adatain is!

Ha minden pontban kielégité eredményeket mériink, a beéllitas sikeres volt.

Lehetdség van a Mach3-ba épitett Servo Frekvencia Generator (Servo Test) hasznalatara! A beépitett frekvencia
generator beallithato frekvencidval és valtasi periddus idével mozgathatja a vezérlét (egyszerre csak 1 tengelyét). Ez
a funkcid helyettesitheti a fentebb ismertetett teszt G-kodot is, bar ilyenkor nincs gyorsitasi szakasz (szélsdségesebb
teszt).

A funkci6 (Servo Test) el6hivasa utan egy parbeszéd ablak nyilik meg, melyet a tesztelni kivant jelsorozatnak

megfelelden kell kitolteni.

This Dialog will generate a constant
frequency with periodic reversals. It
is used for tuning some servo
systems.

Axis I X TI
Hz I a
Reversal Period l Q Seconds

Start | Stop |

(Teszt jelsorozat parbeszéd ablak)
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A generator a paramétereknek megfelelden a tengelyt eldre, majd gyorsitasok nélkiil azonnal hatra fogja mozgatni! A
mozgatast a Start-al indithatjuk és a Stop-pal allithatjuk meg (az ablak bezarasa is megallitja)!

Servo Frequeny Generator i}

This Dialog will generate a constant
frequency with periodic reversals, It
is used for tuning some servo
systems,

Axis IK "'I
Hz I 10000
Rewverzal Period I 1 Seconds

Start Stop |

(P1: X tengely 10kHz-es Step-jelet kap, 1s-os iranyvaltasokkal)

Az Axis mezOben a mozgatni kivant tengelyt kell kijeldlni.

A Hz mezd6ben a kivant Step frekvenciat kell beirni (0 - Kernel Speed [Hz]).

Reversal Period-ba az irdnyvaltasok kozotti idot méasodpercben (0.01-...s).

Tesztelés kdzben a diagnosztikai panelen leolvashatdak az elmozdulasok mértékei €s sebességei.

Tovabbi tippek:

Amennyiben a G-kédban magasabb sebességet allitunk be mint a Mach3-ban megadott tengelysebesség, a program
visszafogja a motort (ilyenkor a Mach3 motor tuningnal feljebb kell venni a tengely max. sebességét)!

Egy lengésbe keriilt motort a végallas kapcsold nem tudja megallitani, mivel a kapcsold a PC-n keresztiil miikodik!
Az Stop kiépitésével a Vezérl6t minden koriilmények kozott megallithatjuk! A Vezérlét kihozni Stop-bol, csak
ujrainditassal lehet!

Gyengébb mindségii CNC szoftverek (pl. KCam4) Step impulzusai nem elég egyenletesek. Ezek lengéseket
generalhatnak a szervo mozgasokban! Ezeket ne hasznaljuk!

Ha az iranyvaltasokkor fellépd lengéseket mar nem tudjuk lejjebb szoritani, akkor lassabb gyorsitasokat kell
alkalmazni (a Mach3 Motor tuning beallitasainal).
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Quantum Sentinel

(integralt, grafikus, hibaszint monitorozo €s konfigural6 program)
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A program egyszerre tartalmazza a szoveges konfiguralo terminalt és a grafikus hibaszint megjelenitdt
(oszcilloszkopot). Segitségével teljes korti PID behangolas és vezérld konfiguralas valosithatd meg.

Jelen dokumentacio a V1.0.5-6s verziot ismerteti. A fejlesztd a valtoztatas jogat fenntartja.

A program feltelepitése és elinditasa utan, meg kell adni, a csatlakoztatott soros adatillesztd port szamat (Comm X).
A program csak szabad ¢és 1étez6 port-szamokat fogad el.

A kezelofeliilet két {6 részre van osztva:

Baloldalt a grafikus oszcillograf, mely a hibaszintet abrazolhatja az id6 fiiggvényében (tranziensek).
Jobboldalt a szoveges konfiguralo rész talalhato.

Baloldali mezo:

Vizszintes tengelyen az id6t talaljuk, fiiggdlegesen a +hibaszintet. Megjeleniti a mechanikai eltérést az idealishoz
viszonyitva (PC allttal diktalthoz), az id6 fliggvényében. Az irdnyvaltasokkor fellépd ,,tallovések™
tanulmanyozhatdak vele.

A mérés Trigerelhetd (megadott hibaszint felett indithat6). A trigerelési szintet az ,,i” regiszter értékével lehet

megadni (abszolut Encoder Step értékben). Ha a trigerelés be van kapcsolva, akkor a vizszintes tengely t0-vonalaban
indul a tranziens dbrazolasa. Balrdl jobbra ndvekszik az id6 skala.
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Az eltelt id6 szamithat6 a kovetkezd képlettel:
t=ex95.45x5%t,yy [nS]

e= a Period (e) regiszter értéke,
ti= a leolvasott vizszintes skala értéke.

Feliil a Tracking Error Monitor allapotat jelzi a LED. Z61d mikor aktiv a grafikus megjelenités, piros mikor nem.

Alul a grafikus megjelenités vezérlé gombjai taldlhatoak.

A Start-al indithat6 a megfigyelés, a Stop-al megéllithatd. Triger on és Triger off gombokkal lehet a trigerelési
tizemmodot valtani. A Save gomb lementi az aktuélis tranziens képernydjét bmp file formatumban. A Load gombbal
visszatdlthetd egy mar lementett tranziens, és akar 6sszehasonlitdsként, fixen kint maradhat a kovetkezd tranziens
hatterének!

A szin gombokkal a rajzolas szinét lehet megvéltoztatni. Erdemes hasznélni ha egy visszatoltott brara akarjuk a
kovetkez0 tranzienst megrajzoltatni!

Jobboldali mez6:
Ez az oldal a QDSP konfigurald oldala. Ezen keresztiil allithatoak, lekérdezhet6ek a regiszterek €s Fuse-k.

A Registers gomb listazza a regisztereket és aktualis értékeiket.
A Special gomb a DSP kiilonleges parancsait és regisztereit listazza.
A Save gomb lementi az ablak tartalmat txt forméatumba.

A legalso ablak a parancs beviteli mezd. Itt irhatdéak be a modositod parancsok (pl.: n4+ENTER). A soron egy iires

ENTER leiitése megegyezik, a Registers gomb funkcidjaval.
Ha megjelenité mezében nem fér ki a kapott lista, belekattintva megjelenik az oldals6 vonszolo, mellyel a képernyd

crer

Special Config menii:

State of Fuses:
Kilistazza a Fuses-ek aktualis tartalmat.

Thermo protection on 60°C, 80°C, 100°C:
A thermo védelmet beallitja 60, 80 vagy 100°C-ra.

Motor protection off (Temporaly):
Atmenetileg bénitja a motor tulterhelés védelmét (tesztelési célokra).

Soft limit with Fault signal:
Ha az Error szint meghaladja a Soft limit regiszter tartalmat, Fault jelzés generalodik a kimeneten.

Soft limit without Fault signal:
Ha az Error szint meghaladja a Soft limit regiszter tartalmat, nem generalodik Fault jelzés.
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