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Cosa abbiamo oggl 1

Attuale : DRIVER + CNC + SERVOMOTOREE@

/ |

2 Opzione FRENO ___4 perlineaseriale opzionale
M R 8 DRIVE encoder simul.
2 X analog ref. + enable + gnd
3 X MOTORE + TERRA TOTALE 22/26 028 connessioni
+25
: i NEA
s \/ N N
v N4

o Distribuzione Errorein Arcominuti 360°



Cosa abbiamo oggl 2
Attuale UNIDRIVE + CNC + SEF\:VOMOTORE

/
TZ Opzione Freno

"V'I14

4 Per linea seriale opzibnale

encoder simul.

2 x analog ref. +
enable + gnd

3 X MOTORE + TERRA TOTALE 28/320 34 connessioni

Distribuzione Errorein Arcominuti



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

Segnali sin-cos Analogici + /\J

Interfaccia Analogica Interfaccia Analogica A

+ Comunicazione Seriale + Comunicazione Seriale i %
N N

Microprocessore+

e/o DSP per

” loop di Velocita
+ ausiliarie

Comunicazione Seriale Loops di Corrente +

POTENZA

4

Connessioni

Analogiche Standard

CNC

+ Simulazione Encoder




Soluzione digitale con SERCOS

Segnali sin-cos Analogici

Interfaccia Analogica Interfaccia Analogica Agli altri ass
+ Comunicazione Seriale + Comunicazione Seriale 4
\ N\ |

Microprocessore+
e/o DSP per

” loop di Velocita
+ ausiliarie

Comunicazione Seriale Loops di Corrente +

POTENZA
4

Connessione a Fibra Ottica
o Doppino Seriale

SE RCOS\‘J

CNC

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




Aol

|1 Concetto
SLM



L’Idea del DRIVELINK

Sistema A Sistema B
" "
Registri: Registri:

DATA _— UART UART —220 " DATA

R1 R1 >
BUS = RS 485 RS 485 T5 ) BUS
R2 R2 >
A Funzioni Ausiliarie Funzioni Ausiliarie B

<«4—— Doppino schermato per Comunicazione Seriale

e RS 485 Linea Seriale Bidirezionale

Registri:
e Configurazione MULTIPOINT »| UART Sl " DATA
e Velocita: 2.5 Mbit/s RS 485 521 - BUS
e Protocollo di comunicazione R2 >
totalmentein HARDWARE Funzioni Ausiliarie C
« ControlloCRC a5 |
e Controllo di integrita di comunicazione di linea Sistema C

* Rilevazinedi errori di comunicazione



Primo Beneficio

Buffers Analogici
+ comun. seriale

DSP per

ose el Bl

velocita Microp. - -
+ ausiliari

\ 8\
-

Comunicazione seriale

Loops di Corrente +

POTENZA

sin-cos Analogici

Interfaccia Analogica
col Trasduttore
+ comunicazione seriale




I I Ver O Vanta.ggl Ont!!rfaccia Encoder + DSP per controllo di

velocita, RIMOSSO dal Drive nel’lEncoder

h
Analog
]
M Buffers + Microprocessore - -
serial L
+ ausiliarie

4

Loops di Corrente +
Interfaccia coll’Encoder Sin-Cos

Microprocessore
loop di velocita + ausiliari

POTENZA




Bided
Soluzione Finale

SLM / Comun. Seriale x Drivelink
M -: :/ f X + Microprocessore - -
- + ausiliari

Loops di Corrente +

POTENZA




"

|| e ———
== Motore SLM velocita e
— @ elaborato qui !
+24\V
o)V
M’'aX
—p>
2x RS<_
» —
CNC

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

Velocita e/o Posizione



VWY VWMWY

Cos 1024
Sin 1024

2x ADC 12 Bit
& Arcotangente

b— LI ed > Logica di
:b_ I L& @l L_,|Quadratura

Standard A Contatore |[*
Encoder UP/DOWN [*
BDE 10«—+1 l
— —
[01]02] 03[ 04] 05 06 07] o8] 09 20] 1] 12] A —
1024 sinusoidi x 4 quadranti = 4096 ( 12 Bit) O [ 0 s W O IO O P P
2Xx ADC 12 Bit (Seno+Coseno) = (13 Bit) 4 Quadrantji ———|
11

12 Bit + 13 Bit =25—-2 di sovrapposizione:
totale 23 Bit. 223= 8388 608 conteggi / giro




l Banda di Rumore

v

A

S = 14 counts su 8388 608




Soluzione SLM

M" Ax + SII_M

4

Terradi
M acchina

(3+T) Barriera 4

d’Isolamento

POTENZA &
LOOPS di |'
CORRENTE! . 2Barieadisanerc. . CNC + DRIVELINK
! INGRESSO OPTO Compatibilita’ SELV
i ISOLATO
Barriera [
d’I'solamento

[ MOTORE

| MODULO SLM

UNA Unica Connessione
TRASDUTTORE : v di TERRA IN

Encoder SIN - COS ARMADIO
8388608 (22%) conteggi / giro




CNC or Position Lﬁata{m—é POWER —>| K ;
Controller Auiliary R2 | sTAGE Te (i;: T
gpef%d Position ;i Tm 1
erence  Acguisition & J
= x —=—1->Aw
0 DRIVELINK 2 — s
> »
@ T LOOPS O = >
g5 = = |5
D;SEﬁE% (Kc) ————a
A : M’ AX — :
ncoaer
DRIVELINK 3 DRIVE N SL M Eonrom Ke
T2 Kp
WOt <

c > & % KL R(S) D.S.P

% 3 5‘ E : >:i R1 Position

3 3 Kd| Acquisition

DRIVELINK 1 vy —
NYT Dg | 223
...................... 2 16 Ab$| ute in oneturn
e sr;erzd Ref Data In SLM \ SLM - M'AXx communications
(Delta Pos) PWM 1 PWM 2 PARAMETER
- POS ACTUAL 15 bit |1 bit 15 bit STATUS - PARAMETER
| — bt : 16 bit
——
21 uS I5 usS | 21 uS | —

— LOOP CALCULATION TIME_l

TOTAL CYCLE TIME = 125 uS




Drivelink

Drivelink

Drivelink

CAN OPEN






Soluzione SLM

M" Ax + SII_M

POTENZA &|!
LOOPS di ||
| _—
CORRENTE | === . 2Barieadizamec  CNC + DRIVELINK
_ | I INGRESSO OPTO Compatibilita’ SELV
4 : ISOLATO
|
N
//
4
Terradi
Macchina Barriera

—\ d’l solamento
= I

! UNA Unica Connessione

[ MOTORE |I| TRASDUTTORE : v  diTERRAIN
i Encoder SIN - COS ARMADIO

8388608 (22%) conteggi / giro




Connessioni Ultra-Semplificate

Potenza 4 fili

I

Armadio Elettrico Da 2 a 50+ metri ! Macchina

Feedback+ 16 fili

N
N 1 7

Potenza 4 fili + Feedback+ 4 il

\
ﬁ IN UN CAVO




Totale 32 Connessioni
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Compensazione del Disturbo di Coppia

Regulator l 10 | motor >\W
+ e + 10 Power : 1 1 |
—>©—> K R(S) —> »| Stage | N S > S : >
A i n K C : : |
1 Motor + L oad
AN — A
N _ . U <
= stimato Ke s Kt J
-8 + Errore di Accel.
A\ ovuto a disturbo
K Kt | Acce. Stimata | coppia
€A 2 + F.
J Accel. Reale 1)
o Filtered Second Derivative
1. L1
dt 2 ts+1
D - : (£)—

Encoder Sin/Cos



Unidrive = 16384 impulsi / giro (Encoder) Digitax = 16384 Impuls / giro (Resolver)

Tempo di Campionamento = 345 ns Tempo di Campionamento = 512 s

Ritardo filtro 100 Hz = 1.59 mS ( superiore ad Unidrive)

O

SLM =8388608 impulsi / giro

Tempo di Campionamento = 30 ns
Ritardo filtro 100 Hz = 1.59 mS 1000 Rad / s

‘\ — | | «— Ritardo =1.59mS

—>‘ ‘4— Ritardoiniziale (4—-5 mS)

Stima Filtrata di Accelerazione Frequenzadi taglio = 100 Hz



Unidrive = 16384 impulsi / giro (Encoder) Digitax = 16384 impulsi / giro (Resolver)
Tempo di campionamento = 345 ns Tempo di Campionamento = 512 ns
Ritardo filtro » 160 s

O\;

SLM = 8388608 impulsi / giro

Tempo di campionamento = 25 ns

Ritardo Filtro » 160 ns
1000 Rad / s2

‘ ‘

Ritardo Iniziale (3—4 mS)

Stima Filtrata di Accelerazione Frequenzadi taglio = 1000 Hz



Fine
presentazione




