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7 Vicemotorové osy stroje

Systém Armote umoZiuje pouZiti dvou motori na jedné ose. V této kapitole budou popsany
moZnosti vicemotorovych os a jejich nastaveni.

7.1 Rozvétveni fidicich signali
Vice pohont na jedné ose lze Fidit jednoduchym rozvétvenim fidicich signalt pro budice motord.
Vyhody

v Jednoduché na zapojeni.

v Neni potfeba Zadné nastaveni v Armote.

v Lze pouZit i pro 3-osé interpolacni jednotky (GVE84, GVE124).
v Lze pouZit rucni ovlada¢ MPG.

Nevyhody

% Nelze referovat kazdy pohon zvlast.

% Omezeni proudovym zatiZzenim vystupu (oba pohony jsou fizeny jednim vystupem).
# Pouze jedna osa miiZe mit dva pohony na kazdé pouZité interpolacni jednotce.

7.1.1 Priklad zapojeni osy X pro dva pohony (drivery Yako)

GVE _ Driver X1
+5V PULSE+
CLK PULSE-
CNX DIR DIR+
GND| e DIR-
Driver X2
PULSE+
PULSE-
DIR+
DIR-
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7.2 Rozvétveni fidicich signalu s fFizenym Enable motoru

Budice motorti mohou byt Fizeny spolecnym vystupem a s ovladanym vypnutim jednoho budice pro
funkci nezavislé reference 2. osy.

Vyhody

v Neni vyuZit vystup osy A a lze ho pouZit pro fizeni napf. rotacni osy.

v Lze pouZit rucni ovlada¢ MPG.

v Lze referovat kazdy pohon zvlast’ (stroje které nemaji motory mechanicky synchronizované).
v Lze pouZit na vice osach stroje i na pomocnych interpolacnich jednotkach.

Nevyhody

% Omezeni proudovym zatiZenim vystupu (oba pohony jsou fizeny jednim vystupem).
#® VyzZaduje pripojeni GVE67 k systému.

N 24

7.2.1 Priklad zapojeni osy X pro dva pohony (drivery Yako)

Pro drivery krokovych motorti Yako se signal Enable (Motor free) aktivuje pfivedenim 5V na svorky
MF.

Aktivaci signalu Enable je potteba zjistit v dokumentaci k prisluSnému driveru. Pro AC servo
pohony je vhodnéjsi pouZzit signal Pulse inhibit misto signalu Enable (Servo On). Motor bude stale
drZet polohu, jen bude ignorovat Fidici signal.

GVE Driver X1
+5V PULSE+
CLK PULSE-
CNX DIR DIR+
GND| = DIR-
MF+ (ena)
MF- (ena)
DIO[GVE&7]

ouT 0-7 E

Driver X2

PULSE+
PULSE-
+ DIR+
DIR-

5VDC o|MF+ (ena)

o | MF- (ena)
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| 7.2.2 Nastaveni v sw Armote

V menu Stroj/Nastaveni/Digital I/O na zaloZce pFislusné DIO jednotky je potfeba nastavit vystup 10
jednotky, ke kterému je pripojen Enable pohonu na funkci Disable X (pokud je osa s vice pohony X).

Mastaveni (stroje Gravo
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Zobrazeni
Komunikace
Vstupy
Ovladani
MPG
Vystupy
Mechanika
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Pfiesnost
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Digital 1/0
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V menu Stroj/Nastaveni/Digital I/O na zaloZce Nastaveni je potfeba nastavit v poli Reference 2-
motorové osy:

Polarita — nastaveni polarity vystupu pro signal vypnuti pohonu.

© ZaSkrtnuto — vystup sepnut pro aktivni driver (nejcastéji pro AC servo).
¢ NezaSkrtnuto — vystup rozepnut pro aktivni driver (nejcastéji pro krok motor).

Prodleva — casova prodleva po vypnuti driveru nebo jeho zapnuti funkci Disable.

C. vstupu ref. spinace — ¢islo vstupu, ke kterému je pfipojen ref. spina¢ druhého pohonu.
Jeho polaritu a povoleni k preruSeni je potfeba pro nastavené ¢islo vstupu nastavit v ¢asti Vstupy.

.. MNastaveni (stroje Grave
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Zobrazeni

DIOT | D02 | D103 Mastaveni | Help |
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' 7.2.3 Prabéh reference

Rychlost X1
Vref

V-Odjezd

0

ke spinaci

ad spinace

prodleva

Rychlost X2
Vref

V-0djezd

a

'

ke spinaci

od spinace

prodleva

ke spinadi

od spinace
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Disable X
sepnuto
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7.3 Prirazeni vystupu osy A k jiné ose v nastaveni HW

Pomoci programu UniGVE config lze nastavit prifazeni osy A k jiné ose. Signaly pro pohon 2. osy
jsou pripojeny k vystupu pro Fizeni osy A.

Program UniGVE config je soucasti systému Armote, pripadné je volné dostupny ke staZeni na
WWW.Zravos.cz.

Vyhody

v Jednoduché na zapojeni.

v Neni potfeba Zadné nastaveni v sw Armote. Pfifazeni se nastavuje v interpolacni jednotce.
v UmoZiuje vétsi proudové zatiZeni vystupu (kaZdy pohon je Fizen samostatnym vystupem).
v Lze pouZzit ru¢ni ovlada¢ MPG.

Nevyhody

% Vystup pro osu A nelze pouZit napft. pro Fizeni rotaCni osy.

% Pouze jedna osa miiZe mit dva pohony na kazdé pouZité interpolacni jednotce.
% Nelze referovat kazdy pohon zvlast.

% Lze pouZit pouze pro 4-0sé interpolacni jednotky.

7.3.1 Priklad zapojeni osy X pro dva pohony (drivery Yako)

GVE Driver X1
+5v [ PULSE+
CLK PULSE-
CNX DIR DIR+
GND| o] L— Lok
+5v [+
CLK
CNA OIR
GND|e] Driver X2
PULSE+
PULSE-
DIR+
« | DIR-

helpdesk@gravos.cz 173 WWW.gravos.cz


http://www.gravos.cz/

&/ Utivatelsky manual

7 Vicemotorové osy stroje - Prifazeni vystupu osy A k

jiné ose v nastaveni HW

Armote v1.99

\ 7.3.2 Nastaveni v programu UniGVE config

1. Po spusténi programu UniGVE config, program provede automatickou detekci pfipojené
jednotky a nastavi prepinace nastaveni podle aktudlniho nastaveni v jednotce.

2. V poli Osa A prepnéte nastaveni z mozZnosti A => A na moZnost X => A (pro prifazeni

vystupu osy A jako osy X).

3. Stisknéte tlacitko UloZit do GVE (pro uloZeni zmény v nastaveni do interpolacni jednotky).

4. Stisknéte tlaCitko Reset GVE (zména nastaveni jednotky se projevi aZ po jejim restartu).
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7.4 Prirazeni vystupu osy A k jiné ose v nastaveni SW

Prifazeni osy A se nastavuje primo v sw Armote. Signaly pro 2. pohon osy je pak pripojen k vystupu
pro fizeni osy A.

Vyhody

v Jednoduché nastaveni pouze v SW.

v UmozZiuje vétsi proudové zatiZeni vystupu (kaZdy pohon je fizen samostatnym vystupem).

v Lze referovat kazdy pohon zvlast’ (stroje které nemaji motory mechanicky synchronizované).

Nevyhody

% Vystup pro osu A nelze pouZit napt. pro Fizeni rotacni osy.

# Pouze jedna osa miiZe mit dva pohony a pouzitelné pouze pro hlavni interpolacni jednotku.
% Nelze pouzit rucni ovlada¢ MPG.

% Lze pouZit pouze pro 4-osé interpolacni jednotky.

7.4.1 Priklad zapojeni osy X pro dva pohony (drivery Yako)

GVE Driver X1
+5V T PULSE+
CLK PULSE-
CNX DIR I DIR+
GND| e SR DIR-
+5V
CLK
CNA S
GND|= Driver X2
T PULSE+
PULSE-
R DIR+
DIR-

7.4.2 Nastaveni v sw Armote

V menu Stroj/Nastaveni/Osa A/ je potieba nastavit PouZiti osy A na volbu Zavisld (k ose X — Z).

Referovat zavislou osu po ridici - zapne funkci reference druhého pohonu.
C. vstupu ref. spinace - ¢islo vstupu hlavni interpola¢ni jednotky pro ref. spina¢ 2. pohonu.

Mastaveni (stroje G )

Rizne . PFevod Uref Dref Odjezd |Us-s Umax

Zobrazeni
Komunikace Kr/stupeii stupiii/s stupiid |stupiid |stupifili/s |stupiii/s
Wstupy
Oviadani 108666665 18 H 18 a 5 188

Pougitl asy A Fevod - je dan Postem krok( na otadku motory a prevodu,
|Zavisl [k ose ] =]

- e limita Day & pro uéni polohovani a pro hledani referencnibo spinace.

MNezav.osd 3 €. vstupu ref. spinate - ie rychlost najeti na ref. spinace.

Ffesnost Bef zdvisl Fidici
Sensory [ Rel. z8vislou esu po fidici ef - zde se nastavuje zda se ma osa referovat pfi hledani podatku, hodnota &

Sonda ek M.

Mimitsl 1IN
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