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Cosa abbiamo oggi  1

TOTALE  22 / 26  o 28  connessioni

Attuale : DRIVER + CNC + SERVOMOTORE

M R

CNC

4
3 X MOTORE + TERRA

DRIVE8

4 
2 x analog ref. + enable + gnd

4  per linea seriale opzionale

6
encoder simul.

2 Opzione FRENO

+25+25+25+25

---- 25252525
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Cosa abbiamo oggi  2
Attuale UNIDRIVE + CNC + SERVOMOTORE

M E
CNC

4
3 X MOTORE + TERRA

UNI
DRIVE

14 4 

2 x analog ref. +

enable + gnd

LOM
UD78

Per linea seriale opzionale

TOTALE  28 / 32 o  34  connessioni

6 

4
encoder simul.2 Opzione Freno

+2+2+2+2

---- 2222
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Lo stato dell’Arte (Unidrive+ UD70 + Sin-Cos )

M E

Interfaccia Analogica
+ Comunicazione Seriale

Loops di Corrente +

POTENZA

8

Segnali sin-cos Analogici

Comunicazione seriale

loop di Velocità
+ ausiliarie

Microprocessore++
e/o DSP per

I

/

O

Connessioni

AnalogicheStandard 

+ Simulazione Encoder

10

CNC

Interfaccia Analogica
+ Comunicazione Seriale

4

++++

====



Soluzione digitale con SERCOS

M E

Interfaccia Analogica
+ Comunicazione Seriale

Loops di Corrente +

POTENZA

8

Segnali sin-cos Analogici

Comunicazione seriale

loop di Velocità
+ ausiliarie

Microprocessore++
e/o DSP per

I

/

O

Connessionea Fibra Ottica
o Doppino Ser iale

Agli altr i assi

CNC

Interfaccia Analogica
+ Comunicazione Seriale

4

Il Sercos risolve lo scambio Digitale Bidirezionale fra CNC e Assi, ma NON fra Drive e 
Motore. Tempo di ciclo 1 mS, Deterministico, Buon sincronismo. Degrado per  Assi > 6-7

SERCOS
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I l Concetto
SLM



L’ idea del DRIVELINK

Registr i di :
Stato              UART

T1
R1               RS 485
T2
R2

Circuiti ausiliar i Funzioni Ausiliar ie

DATA
BUS

A
BUS

B

DATA

• RS 485 Linea Ser iale Bidirezionale

• Configurazione  MULTIPOINT

• Protocollo di comunicazione
totalmente in HARDWARE

• Controllo CRC a 5 
• Controllo di integr ità di comunicazione di linea
• Rilevazine di error i di comunicazione 

• Velocità :  2.5  Mbit / s

Doppino schermato per  Comunicazione Ser iale

Registri:Registri:
StatoStato

R2
T2
R1
T1

R2
T2
R1
T1

Funzioni Ausiliar ie

UART

RS 485

UART

RS 485

Sistema  A Sistema  B

Funzioni Ausiliar ie

Registri:
Stato

R2
T2
R1
T1UART

RS 485 BUS
C

DATA

Sistema  C
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Primo Beneficio

M E

Interfaccia Analogica
col Trasduttore

+ comunicazione seriale

Buffers Analogici
+ comun. seriale

Loops di Corrente +

POTENZA

8

sin-cos Analogici

Comunicazione seriale

Dlk DlkDSP per
loop di
velocità Microp. - -

+ ausiliari

CNC  +  Dlk

4



Il Vero Vantaggio !

M E

Interfaccia coll’Encoder Sin-Cos
Microprocessore
loop di velocità + ausiliari

Analog
Buffers +
serial Dlk Dlk Microprocessore - -

+ ausiliarie

Loops di Corrente +

POTENZA

Interfaccia Encoder + DSP per controllo di
velocità, RIMOSSO dal Drive nell’Encoder

CNC  +  Dlk4
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Soluzione Finale
M E

SLM

Loops di Corrente +

POTENZA
4

4
Comun. Seriale x Drivelink

+ Microprocessore - -
Dlk + ausiliariDlk

CNC  +  Dlk 4



Sin / Cos  Encoder

A/D
2 X 12

BIT

2 x 

COMP

DRIVELINK

DSP
24V���� 5V

SMPS

RS 
485

0V

+24V

CNC

M’aX

Motore E SLM
Il controllo di

velocità è 
elaborato qui !

+  8.388.608  conteggi / giro
+ 125 mmmms per  Ciclo o Sampling Time  ( 8 KHz )
+ Implementa : Controllo di Coppia e/o 

Velocità e/o Posizione

�



01010101 02020202 03030303 04040404 05050505 06060606 07070707 08080808 09090909 1111111110101010 12121212

01010101 02020202 03030303 04040404 05050505 05050505 06060606 07070707 08080808 09090909 10101010 11111111 12121212 13131313

aaaa
1111111110101010

01010101 00000000

A

B

Standard  
Encoder

Logica di 
Quadratura

Contatore
UP / DOWN

Contatore

2 x ADC 12 Bit 
&  Arcotangente

1   0

1   1
4 Quadranti

+ 1

+ 1

1024 1024 1024 1024 sinusoidi x 4 quadranti = 4096 ( 12 Bit)

2 x ADC 12 Bit (Seno+Coseno) =       (13 Bit)

12 Bit + 13 Bit = 25 – 2  di sovrapposizione : 
totale 23 Bit.  223 = 8 388 608 conteggi / giro

Cos 1024

Sin 1024

�



Banda di Rumore

ssss =   14  =   14  =   14  =   14  counts su  8 388 608
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DATA BUS

C P U

µcontrollore - -
POTENZA  &

LOOPS di

CORRENTE

4

DRIVELINK

DRIVELINK

+24V

4 
(3+T)

4

CNC  +  DRIVELINK

M’  Ax   +   S L M

Soluzione SLM

TRASDUTTORE  :

Encoder  SIN - COS 

8388608 ( 2 23 ) conteggi / giro

MOTORE

DRIVELINKMODULO SLM

INGRESSO OPTO 
ISOLATO 

2a Barr iera d’ Isolamento

Compatibilita’    SELV 

UNA Unica Connessione
di TERRA IN 
ARMADIO

Barr iera
d’ Isolamento

Terra di
Macchina

Barr iera
d’ Isolamento

�
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1
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1

T
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U
A

R
T

A
uxiliary

T
1

R
1

T
2

R
2

U
A

R
T

Auxiliary

T1

R1

T2

R2

UART

D
ata 

B
us

D
at

a 
B

us

Data Bus

Ki

R (s)
R1

R1
T1

R2

T1

T2
E

DSP
Position

Acquisition

D (s)

+ _

216 Absolute in one turn

223

KT

1

S

1

S

1

J

aaaa
wwww

TdTe

Tm

M’Ax

DRIVE Kp

Kd

KL

Ke

CNC or  Position 
Controller

Speed
Reference

Position
Acquisition

SLM

M
O

T
O

R

DRIVELINK 1

DRIVELINK 2

DRIVELINK 3

CNC - SLM communications
SLM - M’Ax communicationsSpeed Ref

(Delta  Pos)  

POS ACTUAL16 bit

16 bit
15 bit 15 bit1 bit

PWM 1 PWM 2

PARAMETER

16 bit 16 bit

16 bit

PARAMETER

21  uS 5  uS 21  uS

TOTAL CYCLE TIME  =  125  uS
LOOP CALCULATION TIME

STATUS
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� 	 
 � �� 
 �

Data In SLM
Data From SLM

Awwww

Encoder

E2prom

POWER 

STAGE

&  
CURRENT

LOOPS

( Kc )
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Drivelink

Dr ivelink

Dr ivelink

�
CAN OPEN



Drivelink Dr ivelink Dr ivelink Dr ivelink

Dr ivelink Dr ivelink Dr ivelink Dr ivelink

Dr ivelinkDr ivelinkDr ivelinkDr ivelink

Sincronismo Scheda Assi (Master)
Bus
Dati

�
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DATA BUS

C P U

µcontrollore - -
POTENZA  &

LOOPS di

CORRENTE

4

DRIVELINK

DRIVELINK

+24V

(3+T)

4

CNC  +  DRIVELINK

M’  Ax   +   S L M

Soluzione SLM

TRASDUTTORE  :

Encoder  SIN - COS 

8388608 ( 2 23 ) conteggi / giro

MOTORE

DRIVELINKMODULO SLM

INGRESSO OPTO 
ISOLATO 

2a Barr iera d’ Isolamento

Compatibilita’    SELV 

UNA Unica Connessione
di TERRA IN 
ARMADIO

Barr iera
d’ Isolamento

Terra di
Macchina

4
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Connessioni Ultra-Semplificate
Potenza 4 fili

Feedback+ 16 fili

Potenza 4 fili + Feedback+ 4 fili

IN UNUNICOCAVO

� � � � � � 
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Armadio Elettr ico MacchinaDa 2  a  50+ metri !

�



�

�

�

� � � � ��� � �� � ��	 


Totale 32 Connessioni
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Compensazione del Disturbo di Coppia

Filtered Second Der ivative

¶¶¶¶ 2                   1

dt 2 tttt ·s + 1

R(s)

Power
Stage

Kc
Kt

1

J
1

s
1

s

D(s) E

Td

TmTe

Awwww

wwww

aaaa
-

+++ eeee
I motor

Motor  + Load

Encoder  Sin/Cos

K i

Regulator

Kc Kt

J

^

^ -

+

+

+

ĴÙ

×KtKc

1

Accel. Reale

Accel. Stimata

Errore  di Accel. 
dovuto a disturbo 
di coppia

^ = stimato

1111

10101010

10101010

10101010
5555

2222

---- 8888

---- 8888

2222

2222

10101010
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1000 Rad / s2

Digitax = 16384 Impulsi / giro (Resolver)

Tempo di Campionamento =  512 ms

( superioread  Unidrive )

Unidrive = 16384 impulsi / giro (Encoder)

Tempo di Campionamento = 345 ms

Ritardo filtro 100 Hz = 1.59 mS

SLM  = 8388608 impulsi / giro

Tempo di Campionamento = 30 ms

Ritardo filtro 100 Hz  = 1.59 mS

Stima Filtratadi Accelerazione Frequenzadi taglio = 100 Hz

Ritardo = 1. 59 mS

Ritardo iniziale ( 4 – 5  mS )



1000 Rad / s2

Unidrive = 16384 impulsi / giro (Encoder)

Tempo di campionamento = 345 ms

Ritardo filtro » 160 ms 

Digitax = 16384 impulsi / giro (Resolver)

Tempo di Campionamento = 512 ms

SLM  = 8388608 impulsi / giro

Tempo di campionamento = 25 ms

Ritardo Filtro » 160 ms 

Ritardo Iniziale ( 3 – 4 mS )

Stima Filtratadi Accelerazione Frequenzadi taglio = 1000 Hz
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Fine
presentazione


