Gestidon de Encoder en LXM32

Nombre de para- |Descripcion Unidad Tipo de Direccion de para-
metro Valor minimo dato metro via bus de
Menu HMI Ajuste de fabrica [R/W campo
Nombre HMI Valor maximo Persis-
tente
Avanzado
_p_act Posicién real usr_p INT32 CANopen 6064:0n
- INT32 Modbus 7706
- INT32 Profibus 7706
- INT32 CIP 130.1.13
R/-
_p absENC Posicion absoluta referente a la zona de usr_p UINT32 CANopen 301E:Fn
funcionamiento del encoder - UINT32 Modbus 7710
nan
Este valor corresponde a la posicién del ) UINT32 Profibus 7710
PARMNy ; - UINT32 CIP 130.1.15
modulo del rango del encoder absoluto. R/-
Este valor se invalida si se cambia la rela-
cion de multiplicacidén entre el encoder de la )
maquina y el encoder del motor. En este )
caso €s necesario reiniciar.

Es muy importante diferenciar claramente los conceptos de p acty p absENC.
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[ Encoder monovuelta ]

,
Se efectia un Homing (Setpos),
HMp_home = 100

4 .

Se apaga y enciende el
equipo, sin efectuar
L movimiento

_p_act Y1 100 Y1
_p_absEnc Y1l > Y1l D Y1
Ref ok false true false

> La funcion de Homing se necesita tras cada apagado del equipo. Se carga el
valor de p_absENC en el registro de p act.
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Encoder multivuelta

4 .

Se apaga y enciende el
equipo, sin efectuar
L movimiento

con Somove al valor de 100, se apagay

La posicion del encoder se ha establecido
se enciende el equipo

_p_act Y1 100 100
_p_absEnc Y1l > 100 D 100
Ref ok true true true

> No se necesita realizar Homing.
> El valor absoluto del encoder se comprueba Uunicamente tras el encendido del equipo.
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Archivo  Ver  Comunicadon | Dispositivo | Herramientss — Ayuda

Cl D ﬁ [EJ @ @ @ @ Procesar topalogia
s B | e @ Panel de comandos
@| a4z | - Grabacidn 3
! a)(n . Datos no sin
- | Funciones de usuario b | £ Guardar pardmetros del equipo en EEPROM
My Device Lista d= par Copiar juego de pardmetros del regulador » | @ Eliminar historisl de errores nsajes de ﬂfﬁ“ﬂ-‘el Operate |
Mivel de usuario ¥ |55 Unidad de captura
N del | 1 Ajustar posidén de encoder ‘
ombre del eje = 2
LEXIUM_SERVO A )} Regisiro de posiddn 6 Puesta an marcha LxM32M
\& Frena de parada
Estructura s e pi- Restablecer Aap s de fbrica ombrede  6.5.9.1  Ajuste de la posicién absoluta
g %, Restsblecer pardmetros de usuario a ajustes de fbrica = i .
DU Ll ik pSmitros dvegtiador frsisitel En caso de parada del motor, puede definirse la nueva posicion abso-
frmos A EMHDEERAY v M e luta del motor en la posicion mecanica actual del motor mediante el
St1  empty parametro ENC1_adiustment.
Shot 2 empty : . . X
S ik s S e T El ajuste _dgrla posicion zjbs:_oluta provoca tambien un desplazamiento
de la posicion del pulso indice.
Configuracién Tension La posicion absoluta de un encoder en el encoder 2 (madulo) puede
ajustarse a través del parametro ENCZ_adjustment.
Velocidad nominal . . . i
P inal » Esiablezca la posicion absoluta en el limite mecanico negativo a
arnomina un valor de posicion = 0. De esta forma, los movimientos permane-

Velocidad maxima ceran dentro de la zona constants del encoder.
Potencia nominal suministrada
Brake Available Yes
Encoder SinCos with Hiperface: SEL 16 lines multi turn
Interfaz Fieldbus, PTI, PTO, Modbus RTU

Version de DTM V1.12.0.0
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- Errores tipicos con encoders multivuelta

[ Encoder multivuelta y HOMING ]

La posicidon del encoder se ha Se efectia un Homing (Setpos), Szaﬁfiaéfg?i?saerel
establecido con Somove HMp_home = 200 quipo,

movimiento

_p_act 100 200 100
_p_absEnc 100 > 100 > 100
Ref ok true true true

> Al realizar un HOMING, la posiciéon absoluta del encoder no se modifica.
> El valor absoluto del encoder se comprueba Unicamente tras el encendido del equipo.
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- Errores tipicos con encoders multivuelta

Encoder multivuelta y desborde de posicion

Zona de funcionamiento sin des-  La zona de funcionamiento sin desplazamiento abarca:
Mazamiento

Encoder Singletum 0 ... 131071 incrementos

Encoder Bultitum 0 ... 4085 revcluciones

h

u
. Y
[~
»

B
- — ————————— %
L

h
e ———————
b
.

L

P
=

mechanical position

i

llustracien 59: Zona de funciocnamients sin desplazamiento

> Un encoder multivuelta tiene un rango de trabajo limitado para mantener con fiabilidad la posicion.
> Si se excede dicho rango, el valor de _p_act es diferente tras un apagado y encendido del equipo.
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- Errores tipicos con encoders multivuelta

[ Encoder multivuelta y desborde de posicion ]

La posicidon del encoder se ha Movimento fuera de la zona de Szgﬁﬁ)%a;{ifg?elziﬁaerel

establecido con Somove trabajo mo’vimiento

4 N 4 N é ' N
_p_act 100 -100 XXXXXXX

> < > < e < > <

_p_absEnc 100 ) -100 D XXXXXXX

\ Z \ Z \ Z \ Z

4 N ( ) ( ) é )
Ref ok true true true

- w . 7 \ J . 7

ESTADO INDETERMINADO,
sin correspondencia con la
posicion real
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- ¢ Como evitar un desborde de la posicion?

Zona de funcionamiento con das-  La Zona de funcionamiento con desplazamiento abarca:
plazamienfo

Encoder Singleturm 65538 ... 65535 incrementos
Encoder Multiturm -2048 ... 2047 revoluciones
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llustracion 80: Zona de funcionamiento con desplazamiento

> En el LXM32 el rango de trabajo se puede decalar con el parametro ShiftEncWorkRang.
> Ajustado a 1 se pasa al modo de funcionamiento mostrado en la imagen.
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- ¢, Como evitar un desborde de la posicion?

[ Punto CERO
para maniobras
S——

> Ejemplo en eje lineal

> Se ajusta el valor de encoder de modo que no pueda aparecer un
desbordamiento del valor; SetPos > x

> Se calcula una posicion de offset en el PLC (pos = _p_act — SetPos)



