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Maskinautomatisering med flexibilitet, dynamik och precision

Ett enda distribuerat automatiseringssystem som klarar allt - fran enkel logik och varvtalsreglering till maskinstyr-
ning med upp till 620 interpolerade axlar (med systemcykeltid mindre &n 3 ms), processreglering (inkl reglering av
temperatur, tryck mm, avstdndsmatning ...) och styrning av hela fabriksanlaggningar.

Styrning via CAN, Profibus DP, Sercos, Ethernet- Internet etc

- for perfekt positionering och PosMob - sjalvstandig enaxlig positionering
reglering av hégdynamiska linjara rorelser med sekvensstyrning och operatorspanel

Positionering med +0,1mm, godtyckliga rorelseprofiler, camfunktio-
ner, acceleration >200m/s’, taktfrekvens upp till 20Hz, 30 - 200N etc.

Marknadens mest flexibla
automatiserinssystem

Upp till 620 interpollerade axlar kan ko-
. ras med en total cykeltid som dr <3ms.

Man kan godtyckligt blanda servo- och frek-
vensomriktare samt fleraxlig (tredimensio-
nell) interpolation. Positionering och méitning med hjilp av ultraljud
kan dven realiseras. I systemet kan man samtidigt ha distribuerade
analoga reglerfunktioner och flera tusen I/O-funktioner.

Positioneringsmacro for PLC-systemet gor systemet mycket flexibelt.

Positioneringsenheter
med inbyggt PLC

MCS 32 EX styr upp till 8 servo- eller stegmotorax-
lar. Den inbyggda PLC n samt olika kommunika-
tionsmoduler gor det mojligt att konstruera kraft-

fulla 6ppna system

Konfigureringsmojligheter:

- Sjélvstandig med operatorsterminal och 6vervakning via PC i
nitverk.

- Kan kan anslutas till godtycklig periferienhet RS232 / RS485 /
CANopen

- Upp till 16 MCS 32EX i nétverk

SIGBI System AB 6-1



6.1 POSITIONERINGSTEKNIK

Skall man vilja servo eller frekvensomriktare? Ofta far man tillrackligt bra prestanda med frekvensomriktare och en
standard asynkronmotor, men till en kostnad som &r 25-30% av ett servosystem. Med riitt dimensionering och motorval
kan man komma néira det man vanligtvis kallar servoegenskaper.

Jamforelse: Servomotor - Norm-
motor

Teoretiskt dr det ingen skillnad mellan en
asynkronservomotor och en vanlig norm-
motor. For att avge moment vid stillestdnd
kréver bada magnetisering och en statorfrek-
vens som ar proportionell mot momentbeho-
vet.

Den viktiga skillnaden dr att servomotorn ar
lang och smal for att troghetsmomentet skall
bli sa lagt som mojligt och den &r lindad for
nagot lagre spdnning och med l4gre statortids-
konstant. Servoforstiarkaren har en inre regler-
loop for féltvektororienterad reglering och
komplex overfoéringsfunktion som med inlag-
da motordata ger optimal snabbhet och nog-
grannhet.

ALLMANT OM POSITIONE-
RING

Positioneringsnoggrannheten eller -onog-
grannheten 4r maximala avvikelsen fran
onskad position.

I praktiken anvindes tva olika typer av matvar-
desbehandling i samband med positionering:

- Matning av strdcka med incrementalgiva-
re och riknare eller motsvarande, som
kontinuerligt mdter stricka eller cirkel
under rorelsen. Mdtresultatet daterkopp-
las kontinuerligt.

- Positioneringsgivare typ grinsldgesgiva-
re, fotocell, elektromagnetisk sensor eller
liknande, som ger signal forst ndr en viss
strdcka eller viss vinkel tillryggalagts.

Det ér betydelselost med tanke pa positione-
ringsonoggrannheten om man anvinder vag-
mitsystem eller positioneringsgivare. Avgo-
rande for val av det ena eller andra systemet
ar antalet positioneringar och 6nskad flexi-
bilitet.

Man anvinder helst vigmétning i hanterings-
system ddr man vill stanna i godtycklig posi-
tion. For foliering i en forpackningsmaskin dér
tryck skall anpassas till 1dge, anvinder man
med fordel fotocell eller positionsgivare.

Positioner och repeternoggrannhet bestims

av foljande:

@® Mekaniska mitsystemet, t ex ldnkar och
véxlar.

@ Drivutrustningens konstanta reaktionstid.

® Upplosning hos incremental- resp posi-
tionsgivare

@® Ibland av lastberoende efterslipning av
motorn.

HASTIGHETSPROFIL

Sévil vid positionering med frekvensomrikta-
re och normmotorer som med traditionella
servosystem kan man anvinda sig av godtyck-
liga hastighetsprofiler som létt anpassas till
systemets mekaniska krav.

1. Hastighet (0...100% av max) kan viljas pa
panelen.

2. Systemet skapar anpassad profil fér korta
forflyttningar

3. Hog dynamisk stabilitet med S-ramper och
PI-reglering.

>t
s

Rundning avramperna (heldragna kurvan) dr
skonsam for mekaniken och ékar diirfor livs-
lingd och tillforlitlighet men forlinger accele-
rationstiden med den instillda rundningstiden
JTIME.

4 Medlinjirmotorerna LinMot kan man pro-
grammera godtyckliga rorelseprofiler, in-
klusive instdllning av maximal kraft un-
der olika delar av positioneringsforloppet.

UTVECKLINGSTREND

Frekvensomriktare och norm-
motorer:

» Dennya generation frekvensomriktare fran
LUST é&r dnnu béttre anpassade for posi-
tioneringsteknik. (Reglersnabbhet in- och
utgdngar mm.) Vi kan rdkna med att dessa
kommer att ta Gver upp till 70% av de
drifter dir man idag anvinder servosys-
tem.

» Redan idag har man PLC med positione-
ringsmoduler som reglertekniskt kan han-
tera frekvensomriktardrifter pd samma sétt
som servo.

Servosystem:

» Enklare idrifttagning med anvéndarvin-
lig PC-mjukvara samt driftsdttstyrd in-
koppling och parametrering.

» Systemmed inbyggda PLC-liknande funk-
tioner (se sid 5 och 6).

» Decentralisering av styr- och reglerupp-
gifterienheter med egen intelligens. Dessa
kan sjélvstiandigt utfora deluppgifter i ma-
skinprocesser.

» Forbittrad kommunikation mellan sjilv-
stindiga enheter samt med dverordnade
system.

Overordnade system:

» Enklare ochmer flexibel uppbyggnad med
standardiserad kommunikation for distri-
buerade automatiseringssystem.

Uppgift =

DB O

Definition av egenskaper
och krav Specifikation

? g

Implementering

—

Test,
godkinnande

-

Produktion

YYVYYVYY

Utbildning

Var support for tillampningar

Rékna med kvalificerad support fran
SIGBI

Vi hjélper gérna till med planering och realisering
av ditt forsta projekt med MC7000 PosMop.

l Vi kan hjilpa till med

Efter det forsta gemensamma programmet kom-
mer du att se hur enkelt det ar att omsétta dina egna
idéer till flexibla drivtekniska losningar.

Rorelseanalys

Planering och berdkning av drivsystemet
Programmering av sekvensprogram

Test och idrifttagning

Utbildning
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6.1.1 POSITIONERING MED NORMMOTORER OCH FREKVENSOMRIKTARE

Med LUST frekvensomriktare har man servoliknande egenskaper som gor att man dven i hogdynamiska
drifter kan fa hog noggrannhet och prestanda. Med aterkoppling via pulsgivare och Sigmatek positioneringsmodu-
ler kan man positionera pd samma sétt som med servosystem.

FORDELAR MED NORMMOTOR

1. Priset for drivutrustning (motor och frek-
vensomriktare) dr storleksordningen 25 -
35% av kostnaden for servo.

2. Enkla instéllningar. Varvtal och rotations-
riktning styrs med 0...10V och digitala rikt-
ningssignaler fran styrsystemet.

3. Frén samma PLC kan man styra flera axlar
(frekvensomriktare och servodrifter kan
blandas) med ett stort antal positioner, eller
kurvor.

4. Alla axlar kan forbindas via BUS-system, t
ex CAN.

5. Maskinenheter kan ingd som decentralise-
rade enheter i ett komplett maskinsystem.

ddq

Kraven pafrekvensomriktaren ar

foljande:
» Hog intermittent belastbarhet.

» Modulation som ger mdjlighet att halla mo-

torn magnetiserad vid frekvensen 0.
»  Snabb reaktion.

» Noggrann kontroll av flodesvektorn for att
forhindra 6vergangsforlopp som ger fordroj-

ningar och extra motorforluster.

Positionering med frek-
vensomriktare

En standard asynkronmotor dr den motor
man helst vill ha darfor att den &r robust,
driftsdker, lattillgénglig och billig.

Med ritt mekanik, dimensionering, och
instillningar kan man fi en noggrann-
het som ligger inom +0,1mm eller +0,1°
pa motoraxeln.

Med LUST frekvensomriktare klarar man 6ver 100

takter/per minut utan att motorn verhettas.

Enkel positionering

Genom att anvénda tva hastigheter vid posi-
tionering, kan man forst kora med hogfart tills
man befinner sig néra slutpunkten och darefter
bromsanertill lagfart. Den automatiska hastig-
hetsregleringen gor att man "smyger in" med
jamn hastighet mot rétt vérde, varefter man
slutligen med snabb stoppramp stannar i ratt
position. Med en bromschopper kopplad till
frekvensomriktaren och lasning av flodesvek-
torn vid frekvensen noll kan man uppna myck-
et god noggrannhet vid positioneringen.

Riktn 1
G1B
G2B wmm

Riktn 2
G1F
G2F

Fig 1 Rorelseprofil

FUNKTIONSBESKRIVNING

En vagn skall forflyttas mellan ett framre och

ett bakre lage.

a.  Vagnen star i bakre ldget (B). Bada griansliges-
brytarna G1F och G2F i frimre ldget dr opaver-
kade (slutna). Startsignal ger man med att vilja
riktning 1.

Motorn accelererar nu med instélld ramp upp
till instdlld frekvens.

¢ Vagnen paverkar granslaget G1F och bromsas
till instdlld minimihastighet. D& G2F paverkas
sker snabbstopp och stillestindsbromsningen
aktiveras da frekvensen natt noll.

ELANSLUTNING

H

STR _ G2B

Riktning 1

STL Gi8 Riktning 2

90000

S1IND G2F

S2IND G2F

OO IN O AW N =
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Positionering med VF1000
med utférande S52

Utforande S52 har konstant reaktionstid. Posi-
tioneringsfelet kommer dirmed att bero en-
bartav mikroprocessorns cykeltid +0,125ms.
Positioneringsfelet vid direktstopp fran hastig-
heten 1m/s kommer dédrmed att bli:
=1000mm*(£0,125)ms

= *y
sFel = Vmax tt:ykel

=+0,125 mm

Det av frekvensomriktaren fororsakade posi-
tioneringsfelet blir sdledes mycket mindre 4n
med andra frekvensomriktare.

Repeternoggrannheten piverkas minimalt
av lasten om funktionerna lastreglering och
efterslipningskompensering éir aktiverade.

¥ (mimin)

— Fall 1 “o Fall 2
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6.1.2 POSITIONERING MED SERVO

MasterConTROL MC7000 dr en mycket flexibel digital servo-
forstarkare. Med hjilp av applikationspaket, som bestir av
specifik apparathardvara- och mjukvara, far servoforstirka-
ren en funktionalitet som maéjliggor losning av vitt skilda driv-
tekniska uppgifter. Hirmed har du en servoforstiarkare som éar

speciellt anpassad for losningar av bestimda drifter.

I varje applikationspaket kan man vélja ett eller flera driftsdtt. Darmed kan
man malinriktat aktivera de for tillimpningen nddvindiga funktionerna

samt ldtt och snabbt ta servosystemet i drift.
Valbara driftsatt:

» Varvtalsreglering med extern positionering

* Varvtalsreglering med +10V-borvirdeinmatning
» Varvtalsreglering med fasta varvtal

» Varvtalsreglering via pulsingang

* Vridmomentreglering

¢ Stegmotordrift

* Elektronisk vixel

* Punkt-till-Punkt-positionering

* PosMod enaxlig positionering med sekvensstyrning

Nu ar allting riktigt enkelt — med PC anvandarmjukvaran DrIVEMANAGER

1. Koppla in servoforstirkaren efter det 2.
givna schemat for det driftsétt du har i
din tillampning

ELUST Drive Manager

File  Communication Yies Tools ‘Window 2

k=)

Free operation mode
Speed control with external position contro

“+-1 o

Laad Speed control with reference via
1-MC7404 oadq Fixed speeds Torque control
Save ¢ X
Fulze input Stepper motor mode
Log

Electionic gearing
Foint-ta-paint pozitioning
Pozitioning with interface command
Contral 3 P
Mo , Pozitioning and sequence contral
@iy User-defined operation mode

Load mator data ...

Caommission 3
Tune controller
Carmy out diagnosis

Select

Bild.:

Driftsétten aktiveras med DrivEMANAGER genom att
vélja select operation frdn meny Active device.

DrivEMANAGER innehaller funktioner som gor det mycket enkelt att i
Windows anpassa servosystemet for olika driftsitt.

» Parameter editor for att enkelt kunna géra instillningar

»  Styrning av SMARTDRIVE frekvensomriktare och MasTERCON-
TROL sevoforstirkare

» Overvakning av drivsystemet med status- och drvirdevisning

» Bekviamt DigitalScope for registrering av stegsvar, t. ex. hastig-
hets- och momentkurvor och fér métning av stigtid (se bilden
nedan)

» Drift av drivsystem i nétverk via serieinterface (LustBus)

SIGBI delar girna med sig av sina kunskaper och erfarenheter
ndr det giller problemlésningar, dimensionering mm.

OBSERVERA: Installationsanvisningar och produktbeskriv-
ningar finns pA SVENSKA

Ligg in DriveManager i din PC, vilj 3.
motortyp och driftssitt ur DriveMana-
gers bibliotek.

Starta.

Detta dr bara ndgra av dess speciella egenskaper:
» Anvindarinterface under Windows™

» Idrifttagning med grafisk support

» Driftsittorienterade instédllningar

» Styrning av servoregleringen

» Omfattande diagnostik

» Bekvamt digitalt scope, bland annat med registrering av stegsvar
for snabb optimering av regleringen

» Overféring och lagring av datasatser
» Drivenheter i ndtverk
» Bibliotek for motordata

[ Plot-Fenster |_ (O] x|
Datei Zoom Oplionen 2
lztwvert  — — l=g
Sollwiert  —— _— lzif*

GO0 17
' ' i ' ' '

500

400

300

200

100

0

' ' i ' ' '
-100 t t t t t t -4
0.00 0.m 0.02 0.03 0.04 0.03 008 0.07

Bild: Med Digital Scope kan 4 kanaler visas samtidigt for att man
skall kunna studera systemets koregenskaper.

Hér: Uppstartningsforloppet frén 0 till 1500 min' med en PSM-23
med MC7416 (nominell och verklig hastighet samt moment och
strom).
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MoTION

MC?7000 PosMob - Den flexibla I6sningen for rorelser

I en och samma enhet - MC7000 PosMob positionsstyrning kombineras egenskaperna hos en en-axlig positions- och sekvensstyrning
och servoforstirkare. Den styr siavil motorns rorelser som enkla NC-sekvenser.

Teknik
MC7000 PosMobD
Sekvens- Position- Motor-
styrning nering styrning

/

] | /e

Sekvensstyrning

Bearbetning av in- och utgangar
Logiska lankar

Grundldggande berakningssitt
Jamforande driftsatt

Variabler, flaggor, riknare och timers
Max. 700 programsatser

Satsvéxling pa 5 ms

Positionsstyrning

Punkt-till-Punkt positionering
Flygande dndring av instéllningar, utan mellanliggande stopp.

Linjéra och sin® -formade ramper

Motorstyrning

Position, hastighet och momentreglering
Positionsreglering med 0.25 ms cykeltid

Minimalt efterslapningsfel och maximal profilnoggrannhet.

Precision

Bely;

MC7000 PosMop ger en positionerings-noggrannhet pa =+ 10'
(med en skruv med 5 mm stigning, utvixling i = 1:10 > nog-
gannhet: = 2 um) med resolver.

Med detta lagpris encodersystem har man ett positioneringssys-
tem som klarar 90% av alla tillimpningar.

Med en sin-cos encoder uppnir man positioneringsnoggrannhe-
ten <+ 0,5' (med en skruv med 5 mm stigning, utvéxlingi= 1:10
=> noggrannhet: 0,1 um).

Med detta encodersystem kan MC7000 PosMop dven anviandas
i system som kriver ultra-hdg precision.

SIGBI System AB

Enkelhet

LLLLLILILLY
LUST

MC7000 PosMop innehaller tva enheter i ett: en positions- och
sekvensstyrning och en motorstyrning.

Ti

Du minskar kostnaderna eftersom du inte behdver ndgon posi-
tioneringsmodul i ditt PLC.

I enklare tillampningar spar du in kostnaderna foér PLC.
Du minskar kabelkostnaderna.
Du sparar in plats i apparatsképet.

Du Okar driftsiakerheten hos din maskin.

lilganglighet

MC7000 PosMobp kommunicerar som ett intelligent subsystem via
CAN, CANopen eller PROFIBUS-DP, med PLC eller med industri-
PC.

Du kan pa ett enkelt sitt dverfora referensvarden, drviarden och
parametrar samt styra och dvervaka drivsystemet.

Du far enkel integration i automatiseringssystem med flera olika
leverantdrer.
Du sparar in pa kablage och idrifttagningskostnader.

Gateway CP-DP1 fran LUST gor det mdjligt att ansluta 10 st
elektroniska drivenheter (frekvensomriktare eller servo). Varje
drive kommer att uppfora sig som en direktansluten PROFIBUS



6.1.3 POSITIONERING MED DIREKTLINJARA SERVOMOTORER

Funktionsprincip Tekniska data LinMote P
Permanent tiserad elektrc tisk
tvafas synkronmotor

Linjarmotorer LinMot® P
Storlekar: 4
Antal typer: 34 (14 standard)

Krafter: 30 - 200N
—— Slaglangd:  Upp till 1460mm

e Acceleration: >200m/s?
Frekvens: Upp till 15Hz

Integrerade sensorer (Hall effect) for
positi atning. Inbyggda tempera-
tursensorer.

Speciell slid-lagring, utvecklade for hég

acceleration och livslangd. Elektronikenheter LlnMOt® E
Mekanik Stator  Sensorer och elektronik ' Effektklasser: 3A och 6A
Ett stabilt metallhus omsluter statorn. \ Antal axlar:  1/2/4
Den enda rorliga delen &r sliden. . Interface: 10V, Digital, CanBus, Profi-
o bus, RS232,RS485, SERVO-
Drivning net
Anslutning till elektronikenheten LinMot® E \”‘\' e
via 9-polig skirmad kabel. / | V’r :gi Kan aven driva:
W - 2-fas standard stegmot P
" Koppli 151 as standard stegmotorer o
Stid oppiing - Induktiva laster (magneter, )
ventiler..) %
LinMot konstruktion
Fastsattning for last Lindningar (2-fas) Microelectronik
Slid med neodym magneter Sensorer
(Hallelement for positionering
temperatursensor for 6vervakning)
LinMot® Talk: Kurvgenerering LinMot® Talk: Overvakningsfunktion

Display control panel  Stop button
Start button

Graph display

Data control |
Curve definitions Curve parameters Graph a control panel

Print control panel

Actual Pos o]
300

Visning av aktuella virden
0o . e P Tl 2700
Att skapa rorelseprofiler —_ ] och instillda varden for
med ‘Curve-Creator’ e - - o godtyckliga parametrar o
integrerad i i) = Vi e med hjélp av digital e \
LinMot® Talk mjukvara o 2 e e oscilloscope functioner e B
7 " integrerade i e m e o s e o
a0 30 i i l
e LinMot® Talk mjukvaran o s
1o " T 15 ] T
w s nm we ws as s = =
BE d:l ] > b R [omes
7ok ] [X concal] O ]
v o]

Editing buttons Closing buttons Graphic buttons T Trigger ‘\ N

Control panel Display
Variables Sample rate  coniol banel
control panel control panel

Anvandningsexempel

Placering Placering Fylining

s

Montering med kombinerad rérelse
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6.2 OVERORDNADE SYSTEM

Aterkopplad positionering med frekvensom-
riktare och normmotorer

Om man har rdtt komponenter och tillrdcklig kunskap om elmaskiner
kan man komma mycket néra servoegenskaper (hég dynamik, varv-
talsnoggrannhet och moment omkring nollpunkten) vid positione-
ring.

Upp till 100 takter/min, stillestdindsmoment och positioneringsnog-
grannhet pa +0,5 grader pd motoraxeln tillhor de egenskaper man far
med vanliga standardmotorer, frekvensomriktare och PLC.

Systemet - som endast kostar en brikdel av ett servosystem - ir
mycket robust och driftssékert.

Hér nedan visar vi 2 exempel pé positioneringsdrifter. Programme-
ringsmassigt ar det egalt om man anvénder frekvensomriktare eller
servomotorer eller om man i det fleraxliga systemet kor med blandade
motortyper. Det 3-axliga systemet kan givetvis utdkas till godtyckligt
antal axlar.

Terminal for inmatning
av positioner, receptbe-
handling statusinforma-
tion mm

Analog reglersignal samt
digitala riktningssignaler

PLC-funktioner (t ex digitala
och analoga IN/UT-signaler)

Exempel 2: 3-axligt positioneringssystem med 3 st standard
normmotorer + 3 st standard frekvensomriktare.
Systemet kan kioras med godtyckliga 3-
dimensionella rorelser.

SIGBI System AB

SIGMATEK Positioneringssystem

Positionering nar den ar som bast

SIGMATEK s hogpresterande positioneringsmoduler forenar funk-
tioner for styrning av rorelser, I/0-hantering, analoga signaler och
funktioner mm 1 ett komplett PLC-system.

Med ett littanviint interface och processtyrning i realtid tillfred-
stiills alla krav pa modern drivteknik och positionering. Manga
typer av positioneringsfunktioner kan samtidigt hanteras i en och
samma positioneringsmodul eller i ett helt system via CAN-bus.
Snabbhet

Fo6r mindre 3-axliga system dr cykeltiden ca 0,25 ms.

For system med 620 interpollerade axlar dr cykeltiden <3 ms (inkl I/
O-funktioner).

Flexibilitet

I stdllet for en fix eller
moduldr montageplatta,
finns det en battre 16s-
ning med en funktion-

funktionsmodul (digitala
och analoga in-/utgéngs-
moduler eller positione-
ringsmoduler etc) och till-
horande plintmoduler till
vilka den kompletta ledningsdragningen ansluts. CPU for styrningen
bildar likasa en sddan enhet.

Den stora innovationen med DIAS-systemet bestdr nu i samman-
kopplingen av de enskilda funktionsenheterna. Man kan savil vélja
en traditionell lokal konfiguration, d v s alla enheter placeras meka-
niskt bredvid varandra; - en decentraliserad placering; d v s att de
enskilda enheterna ar fysiskt atskilda; - eller ocksa en sa kallat
blandad uppbyggnad d v s att en del enheter dr lokalt placerade, medan
andra har decentraliserad placering.

Compact Controller

DIAS COMPACT CONTROLLER DCCO080 representerar Sigmat-
eks minsta PLC-system. Den ar speciellt utvecklad for

"allt i ett"-tillimpningar - till ett 1dgt pris.
Den har trots detta alla DIAS-egenskaperna inbyggda i systemet; t ex
fiberoptisk anslutning for decentraliserade moduler, hoghastighets
CPU med realtidklocka etc. Dessutom har den 8 digitala ingangar
(varav 2 st snabbriknaringingar), 6 digitala transistorutgéngar, 1
analog ingang och 1 analog utgéng.
Med sina sma dimensioner representerar den pa ett utmarkt sétt
marknadens automatiseringsbehov.
Réknarfrekvensen for DCCO080 ar 12 kHz.

NC Positioneringsmoduler

TYP Antal axlar Réknarfrekvens
DNC 115 1 500 kHz
DNC 105 1 2 MHz
DNC 205 2 2 MHz
DNC 305 3 2 MHz
Stegmotormoduler
DST 2 500 kHz
Ultraljudmodul for avstindsmétning/positionering
DTS 041 2 32MHz

Modulerna kan kombineras godtyckligt i system upp till 620 axlar.



6.3 Positioneringsenheter med inbyggt PLC

MCS 32 EX styr upp till 8 servo- eller stegmotoraxlar. Den inbyggda PL.C 'n samt olika kommunikations-
moduler gor det mojligt att konstruera kraftfulla 6ppna system

a Konfigureringsmojligheter

Systemintegration

» Sjalvstandig, med operatorsterminal, med PC-6vervakning

» Kan anslutas till natverk via RS232 / RS422 / RS485 / CANopen
Upp till 16 MCS 32EX i ett natverk

MCS 32 EX axelstyrning kan anvindas i manga typer
av tillimpningar. Tack vare sin moduluppbyggnad
passar den for alla konfigureringar.

Funktioner

Avancerade funktioner for motion control:
- Positionering

- Synkroniserade rorelser

- Elektronisk véxel

- Elektroniska camfunktioner

- Kompensation, superposition funktioner

- Dynamisk fasjustering

Anvandningsomraden

MCS 32 EX styrningar anvéinds inom manga industriella omraden,
sdsom:

- Tryckning

- Forpackning

- Livsmedelsindustri

- Halvledarindustri

- Textil

- Pick and Place robotar

- Trébearbetningsmaskiner
- Flodereglering

- Dosering etc...

SIGBI System AB



6.3.1 Motion Controller
Konfigureringsmojligheter:

B Masterenhet
- Sjalvstdndig med operatdrsterminal och dvervakning via PC i
B Moduler niitverk.
. - Kan kan anslutas till godtycklig periferienhet RS232 / RS485 /
B MCB EX mjukvara CANopen

B Hjilpmedel for instéllningar - Upp till 16 MCS 32EX i niitverk

Moduler
Masterenhet Masterenheten klarar upp till 10 optoiso-
. . lerad duler:
32 bit arkitektur crade moder
- Icke flyktigt RAM, 4 Mbits Styrenhet for servoaxlar
- Flash minne, 8 Mbits - DSP 32 MIPS, FPGA
- 2 serieportar, RS232 eller RS485 - 2 registreringsingéngar, 0.1 us
- 7 segment status display - Incremental encoder 6 MHz eller SSI
- Watchdog absolutgivare
- +/- 10 V analog utgang, 12 bits, 330us
cykeltid.
Stegmotorstyrning
- DSP 32 MIPS, FPGA

- 2 registreringsingéngar, 0.1 ps
- Puls- riktningsutgédngar, RS422 eller
Oppen collector

Ingangar/utgangar
- 8 eller 24 digitala ingangar, PNP, 24 V
- 8 statiska utgangar, PNP, 24 V, 100 mA

- 16 statiska utgangar, NPN, 24 V, 100
mA

- 4 analoga ingéngar, +/- 10 V, 12 bits

S———
-
-
-
L
w
w
-
'.

- 2 analoga utgéngar, +/- 10 V, 12 bits

Kommunikation
- Realtidsklocka - RS232 eller RS485 serieport
- Styrning av 1 till 8 axlar - CANopen nitverksmodul:
- Inbyggd PLC - Network co-processor

- Dual access minne
Rzegaltlg’ g:;tllctjaflk“;igg];l{t - Overféring upp till 1 Mbaud
- t
asks, etler - 1 SDO server, 1 PDO client

) oriteri -
3 pflon cringsmivact - 8 PDO i sindning, 8 PDO i mottagning
- 16 interrupts

Specifikationer , Encoder moduler :

- Spéanningsmatning: 100 till 240 VAC, 50-60 Hz - SCD 85 : Incremental encoder, 6 MHz, line driver 5v 2 registration
- Effektforbrukning: 50 VA inputs

- Dimensioner: H 220 x B210x D 115 - SSI 22 : SSI absolute encoder SSI, 1 registration input

SIGBI System AB 6-9



6.3.2 MCB EX mjukvara

Mjukvaran MCB EX for PC under Microsoft Windows® inkluderar programspraken Motion Basic och Ladder, som mojliggor snabb
utveckling for komplexa tillimpningar. Kompileringsprogrammet exekveras av det hogpresterande realtidssystemet i MCS 32 EX.

Perfekt anvandarvanlighet:
- Multiple windows

- Tool boxes

- On-line hjilp

- Forenklad systemkonfigurering med hjilp av grafiskt interface.

DWN mjukvara

Mjukvaran DWIN fér PC under Microsoft Windows® mojliggor
snabb och enkel implementering.

- 1till 4 sprak
- 600 screens
- Upp till 50 objekt pa skdrmen

- Statisk text, dynamisk text, numeriska och alfanumeriska variabler,
ingéngar...

- Olika typer av ingéngar: decimal, hexadecimal, bindr, ASCII

- Hjalpsidor med LED indikator

- 320 alarm bits

- Integrerad navigator

- Programmerbara tangenter: tryckknapp, switch...

- Dialog box

- 10 access codes

- 5,000 allménna variabler (word eller Dword)

- 10,000 programvariabler

- Modbus RTU master RS232 eller RS485 protokol

- CANopen protokol

Task editors:

Ladder tasks

- 50 linjer per task

- 10 kontakter per linje

- Kontakter NO, NC, +/- flank...
- Upp/ner riknare

- Timers

- Spolar: set, reset...

- Lankar med basic tasks

Basic tasks
- Full screen editor
- Syntax betoning

- Tool boxes

- On-line hjilp

- Funktioner for sokning, kopiering, klistra in...

- uis | Encoden| Speed polle | Regulation | Fie: | Home | Limits - Debug |
D-h:

E

vb-mg « iZmos

l ﬂ EE EE [ j::::‘z:: ) Maves

@ Hom_s

Posameter
+ Irfde
P1 Posten: [0 Accelsation’%: [50 % :.Im £
Pl Apockss ||
. P2 Postion: [2000 Decelraton % :[B0 3 :,,‘Mm,,e
. kP2 —-
== Dabp: 1000 L L i
uum #a "0 =
mk
I E_Eﬁfﬂ
§ VI5: £ . &
=]
a3
| Promel Cad Commurication Debug ot
DEH& s @5na @ ;
ry
Ac PaveR &
T SERAD o
e "
B} —mcsaze ' g
moounEs | 5
12 Mot Vitessenrbre Then Sctk(Xixises)

s_%(XAx1#)<180) Then =

B Ladder - PLC O] %]
Ladder Héseau Ediion
R A R R |
|Réseau1 Contréle des défauts ‘ ﬂ
L — Fexe Puissanc A Bit)  Bitl0  Bitl1  Carer i i ‘Cyed
AN . >
" : Eit20  Bit21
L0 || S .
Fei's
— H
- Fov:
4k -
_|P|_ _|N|_ |Héssau2 Initi \ahsa ftion

—_— " Etau PILH F‘lnca Cal\ule Deplleul M1_E Ejection T1_5 . " InikOK]
L H
L O3> F2 H X
—  H
F3H }
O G || — H

ja,H
{H e} ||

" Pulse - ’ ’ ’ ’ ’ ‘Tmiod]’

F- G HP»—‘m —®]
Aesgt RST 23999 | |
| Curgeur [ [ 4

=
o Prog ]
b B3 S8 R2Ex Dect (Xhxis) =5 2
5B Slot A SFVAS - Encoder Wels [YAxis)=1 43
(] Parameters Move (XAxis, YAxis,20,0,2,2) =
=8 C_| Status NMove (XAxis, FAxis, 40,20,2,2)
s lnop AIS_S Hove (XAxis, YAxis, 10,0,2,2) &
Number of waiting orders BUFMC nove [Xhxis, Yhuis, 10, -8,2,2) =
Command voltage CONS_S Movs (Xhxis, ¥hxis, 10,-12,2,2) rs
Following error FE_S Hovr (VAxis=50)
Masimal folloving enor FEMAX_S | stop (xaxis) =
Home HOME_S Delay 1000 )
Masimal limi LIMMEX_S Startcam{Yixis, Xixis, 1) ¥
Minimal imit LIMMIN_S If Vitesseirbre Then =
Linits LIM_S Fun irbrei =
s is moving MOVE_S Else &
Current order number DRDEF_S If Vitessebuto Then =
Real position POS_S Run Vithuta )
Captured position REGPOS_S Tlse
Capture status REG_S Run VitCame ]
Sensor status SENSOR_S End If B
Real velocity VEL_S End If
Encoder zern ZERD_S If Not Witessehrbre Then Stti{Hixis—+]
-0 Actual valuss Wait Fin
BB Siot B SRV15: vz Delay 5000
1 B8 Slot C SAVIS: Yawis Halt Vitluto
BB Slot E SIAT4 : Analog Halt VitCame
# -5 Slot G SIB8 : Inputs Halt Arbrel
+-H3 Slot | S0BPE: Dutputs Wels (Khxis)=1
(3 Constanls Decs (XAxis) =100 -
Dekal Delay 500
Deka2 EndCam (TAx13)
v} Vaiiables Wait Mot Move siYixis)
i Tasks Stop (XAxis)
If (Pos_3(XAxis)»0] And (Pos_S(Xixisg)<180) Then e
J I —— _'l_I I
| e | ) Z

SIGBI System AB




6.3.3 Hjalpmedel fér instéllningar

Axelinstallningar

- Visning av position, hastighet
- Jog +, Jog —

- Absolut och relativ rorelse

- Cykel framat / bakat

/10

- Laser av ingéngar

- Sétter utgangar-Read inputs
-Set outputs

Digitalt oscilloskop
- 6 simultana kanaler
- Overvakning av axelstatus och I/O

- Kontinuerlig eller triggning pa héndelse

Hyper terminal
- Task trace
- ASCII terminal

- Visar upp till 40 anvdndardefinierade element: variabler, paramet-

rar, tillstand...

CAN analyser

Snabb diagnostik

- Nétverkets tillstand

- SDO réknare

- PDO display

- Skicka meddelanden

Servo axis
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6.3.4 Operatorsterminaler fér automatisering
Operatorsterminalerna DIALOG 80 och DIALOG 640 kommunicerar direkt med axelstyrningen MCS 32
EX och med andra periferienheter som anviinder ett av de integrerade protokollen.
Robusta, de passar perfekt for krivande industriella miljoer.
Ekonomiska, de ir enkla och anvindarvénliga for operatoren.

Dialog 80

- 4 x 20 tecken LCD display med bakgrundsbelysning

Dialog 80

- Dynamiska och aterbeskrivande funktionsknappar

- Hjélp och alarm knappar
J2p PP <piéce n°5820>

- Status LEDs longueur = 1600mm
B quantité = 200
- buzzer MANU AUTO PROG PARAM

- Kommunikation RS232, RS422, RS485, CANopen

- 2 driftsétt: enkel ASCII terminal, eller intelligent panel med
DWin mjukvara.

Dialog 240

Dialog &40

0 m
|

SHAPE DEFINITION

o

Refarence : 9B725AX

Paramaters
Length ; 1500 mm Drilling ; 10
Width : 80 mm Step:  85mm
Thickness : 10 mm

*

DROBER
G

- LCD display med CFL bakgrundsbelysning

- Upplosning 240x128 pixels

- Dynamiska och aterbeskrivande funktionsknappar

- Hjdlp och alarm knappar

- Status LEDs

- Buzzer

- Kommunikation RS232, RS422, RS485, CANopen

- 2 driftsdtt: enkel ASCII terminal, eller intelligent panel med DWin mjukvara
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