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1. Opissystemu

Seria kompaktowych sterownikéw FATEK FBs zostata wprowadzona na rynek w roku 2004 i stanowi jedna z
ngnowaoczesniegj szych dostepnych narynku jednostek sterujacych PLC.

Wséréd widu rodzajéw  sterownikbw PLC produkowanych przez firme FATEK AUTOMATION
CORPORATION i oferowanych przez firmg¢ Multiprojekt na uwage zastuguja te z wbudowanym uktadem
pozycjonowania NC (seria FBs-xXxMN) pozwagacym na sterowanie silnikami (np. serwo, krokowymi lub
indukcyjnymi) w petli otwartej lub zamknigtej. Dostepne s3 PLC do sterowania 1 osia (FATEK FBs-20MN) lub
od 2 (FATEK FBs-32MN) do 4 (FATEK FBs-44MN) osi z interpolacja liniowa. Sterowniki obstuguja operacje
zmiennoprzecinkowe. Potaczenie kilku sterownikéw razem pozwala na sterowanie wigksza liczba os
réwnoczesnie.

1.1. Dowolnie konfigur owalne szybkie wej$cia i wyjscia r 6znicowe

Jednostki  gtéwne sterownikow FATEK FBsxxMN wyposazone sa W wejscia i wyjscia réznicowe o
maksymalnegj czestotliwosci do 920 kHz! Pozostate wejscia i wyjscia (tranzystorowe) posiadga czestotliwosé
graniczng 20 kHz (w przypadku innych producentdw taka predkosé przypisywana jest szybkim licznikom (1)).
Powoduje to, ze sa bezkonkurencyjne w stosunku do innych sterownikéw kompaktowych, w przypadku ktérych
osiagniecie takich predkosci zliczania wiaze sie z koniecznoscia zastosowania dodatkowych modutéw szybkich
wejs¢ oraz wyjsé, co podraza koszty systemu sterowania. Tak duza predkosé zliczaniai impulsowania pozwaa na
wykorzystanie tych sterownikéw réwniez w innych aplikacjach. réznicowe wejscia i wyjscia pozwalaja uniknaé
problembéw z zakiGceniami oraz pozwaaa na potaczenie bezposrednio do zasilaczy (driverdw) sinikow
krokowych lub serwo.

Wyjsciami sterujacymi napedem moga by¢ wyjscia cyfrowe (sygnat czestotliwosciowy lub PWM) oraz po
dotaczeniu dodatkowego modutu - anaogowe (standardowo dostgpne 14-bitowe (!)). Dzigki temu servonaped
moze dziata¢ w trybie sterowaniapozycja, predkoscia lub momentem.

Wejscia moga by¢ wykorzystane jako sygnal sprzezenia zwrotnego z napeddw oraz jako sygnaty zliczajace
dowolneinne zdarzenia.

Istnige mozliwos¢ zaprogramowania sposobu zliczania sygnatéw wejsciowych oraz sposobu wysytania
sygnatdw nawyjsciaw dowolny z 8 sposobéw przedstawionych narys. 1.
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Rys. 1. tryby pracy szybkich wejs¢ oraz wyjs¢ sterownika FATEK FBs-xXMN.

Tak duza szybkos¢ wejsé i wyjs¢ umozliwia uzyskanie znacznie lepszych parametrow ruchu napedéw. Przede
wszystkim chodzi tu o mozliwos¢ ustawienia bardzo duzej rozdzielczosci serwonapedu (liczby krokéw na obrét
silnika) co przyczynia sie¢ do jego bezgtosnej i bardzo ptynng pracy. Tabela 1 pokazuje przykiadowe
rozdzielczosci serwonagpeddw i mozliwe do uzyskania maksymalne predkosci przy 920 kHz sygnalu
impulsujacego.

Tab. 1. przyktadowe rozdzielczosci serwonapedow i mozliwe do uzyskania maksymalne predkosci napedow

rozdziel czos¢ servonapgdu maksymal na predkos¢ obrotowa [obr./min.]
[impuls/obrot]
5000 11 040
10000 5520
32000 1725
64000 862




1.2. Przerwania
Sterownik FATEK FBs-xxMN posiada 49 zrédet przerwan (wejscia, wyjscia, kazdy licznik). Mozna je
ustawia¢ uwzgledniajac 5 poziomow priorytetow.

1.3. Elastyczna konfiguracja parametr 6w ruchu

Parametry napeddw moga by¢ modyfikowane (dla kazdej osi z osobna) w trakcie dziatania urzadzenia przez
wpisanie odpowiednich wartosci do rejestréw. W ten sposob kazda z osi moze obstugiwac rézne rodzaje napeddw
bez koniecznosci kazdorazowego przeprogramowywania sterownika. Wszystkie rejestry i znaczniki sterownika
moga by¢ konfigurowane jako majace podtrzymanie po wygasnicciu zasilania (rys. 3.). Utatwia to w znacznym
stopniu prace programisty, ktory nie jest ograniczony zakresem i liczba rejestrow z podtrzymaniem tak jak mato
miejsce w przypadku sterownikéw PLC innych producentw.

1.4. Porty komunikacyjne

Sterownik standardowo jest wyposazony w port komunikacyjny RS-232 lub USB stuzacy do programowania
oraz do wykorzystania w trakcie pracy (dowolne urzadzenie peryferyjne lub pulpit HMI). Istnige mozliwos¢
rozszerzenia liczby portéw komunikacyjnych do pieciu (w tym RS-485 i Ethernet) poprzez dotaczenie
dodatkowych modutéw lub ptytek komunikacyjnych wpinanych od frontu sterownika Istnige mozliwosé
wykorzystania protokotu komunikacyjnego (nieodptatnie udostgpniony przez firm¢ FATEK AUTOMATION
CORPORATION) oraz trybu bezprotokotowego.

1.5. Program narzedziowy

Jzykiem programowania jest ngjczesciel uzywana przez programistow drabinka umozliwiagjaca tworzenie
podprograméw. Program sterownika oraz wszystkie ustawienia dotyczace konfiguracgjii wejs¢, wyjsé, licznikdw,
timeréw oraz przerwan wprowadzane sa przez uzytkownikaw darmowym programie narzedziowym dostarczanym
wraz ze sterownikiem. Wedtug opinii wielu programistéw program WinProladder jest jednym z bardzie
przyjaznych narz¢dzi stuzacych do programowania sterownikéw PLC. Na rys. 2. pokazano ekran programu
narzedziowego z programem obstugujacym servonaped. Jak widaé do stworzenia prostg aplikacji wystarcza dwa
bloki programu. Blok do konfiguracji napedu oraz blok wykonujacy ruch. ponizej przedstawiony program
pozwaanawykonanie do 250 (!) dowolnych ruchéw napedem.
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Rys. 2. Ekran programu WinProladder z gotowa aplikacja wykonujaca do 250 (1) krokdw ruchu silnikiem



2. Opis parametryzacji funkcji stuzacych do sterowania napedami w sterowniku FATEK FBs-xxMN (petla
otwarta)

Procedury zwiazane z uzywaniem sterownikow FBs-PLC do pozycjonowania NC:
2.2. Konfiguracjawyjs¢ sterownika
2.3. Ustawienie parametrow Serwa dla potrzeb sterownika w jego oprogramowaniu — FUN141 (MPARA).
Ustawienia serwonapedu przeprowadza se¢ w dedykowanym do tego celu oprogramowaniu
dostarczanym z serwonapedem.
24. Konfiguracjafunkcji sterujace wyjsciami — FUN140 (HSPSO).

Ponizg zostata przedstawiona szybka konfiguracja ustawien sterownika PLC. Ustawienie serwonapedu
opisane jest w odpowiednich materialach dotyczacych serwonapeddw. Dokladny opis uzytych ponize
instrukcji oraz pozostaleinstrukcje dotyczace sterowania NC znajda sie w katalogu ,, Instruction” .

2.1.Konfiguracja wyj$¢ sterownika

W cedlu skonfigurowaniawyj$¢ sterownika PLC nalezy klikna¢ w drzewie projektu ,, System Configuration” &
110 Configuration” lub z menu ,, Project”. Po otwarciu okna dialogowego nalezy wybraé opcje ,,Output Setup” i
tam dokona¢ odpowiednich ustawien:

- mozna wybraé, ktére wyjscia maja mie¢ charakter ,trwaty”, tzn. po powrocie zasilania sterownika ich stan
jest zapamigtany (rys. 3.)

- moznatez dokonat zmiany polaryzacji wyjs¢

- nalezy wybrat, ktorymi osiami chcemy sterowat (PSO0-3) oraz sposdb wysytania sygnatéw do sterownika
Serwo. Do wyboru sa cztery tryby precy: CK/DIR, Up/Dn, A/B oraz CK. Tryby te zostaty opisanew Rozdziade 11
dotyczacym szybkich licznikdw i timer-6w (str. 11-1 - podrecznik uzytkownika).
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Rys. 3. Okno didogowe do konfiguracji wyjs¢ sterownika PLC.



2.2. Ustawienie parametréw Serwa dla potrzeb sterownika w jego oprogramowaniu — FUN141 (M PARA)

Ustawienie parametréw Serwa (dla potrzeb sterownika PLC) mozna zrealizowaé przy pomocy FUN141
(MPARA). Funkgje ta mozna umiesci¢ w podprogramie, w etykiecie (wykorzystujac znacznik pierwszego skanu
M1924 oraz FUNG67 CALL) inicjagji sterownika. 1l0s¢ zastosowanych funkcji MPARA zalezy od uzytkownika i
od iloéci sterowanych osi. Aby umiesci¢ funkgje w programie nalezy podaé wyjscia sterownika (0s), ktorych
parametry dotycza (0-3) oraz rejestr poczatkowy tabeli, w ktoregl umieszczone sa wszystkie dane dotyczace
parametréw Serwa.
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Rys. 4. Okreslanie parametrow funkcji MPARA.

W celu edycji parametréw Serwa lub dodania nowych parametrow Serwa, nalezy z drzewa projektu wybrat
» Table Edit” & ,Servo parameter Table’. Nastgpnie po kliknigciu lewym przyciskiem myszy wybrat opcje ,, New
Table’. Innym sposobem wywotania okna dialogowego dotyczacego parametrow Serwa jest wybranie z menu:

»Project” & ,Servo Parameter Tableé’ & ,New Table’. Po otwarciu si¢ okna dialogowego nalezy zdefiniowad
parametry tabeli, a nastepnie mozna dokona¢ wyboru odpowiednich opcji (rys. 5).

=, Table Edit
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Table Name: |se[w0_para|‘n

T able starting address: |HI]

Table Capacity: o Dynamic Allocation

" Fixed Length ,7 [UnitwORD)

Description

o OK | X Cancel |

Rys. 5. Konfiguracjatabdli.

Obowiazkowe pola, jakie nalezy wypetni¢ to: , Table Name” — Nazwa tabeli oraz , Table starting address’ —
adres rejestru, od ktérego zaczyna sie tabela Dodatkowo mozna umiesci¢ opis ngpedu Serwo, do ktdrego stosuje
si¢ dang tabele parametréw.
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Rys. 6. Konfiguracja parametrow Serwa.

Na pasku statusu tego okna dialogowego (rys. 6) mozna sprawdzi¢ ilos¢ zajmowanej pamieci, oraz ktdre
reestry sa zajete przez tabede. W naszym przypadku sa to reestry: RO-R23. Kazda tabela parametréw Serwa
zajmuje 24 rejestry.

W cdu szybkiego przejscia z poziomu programowania do okna dialogowego z ustawieniami parametrow
Serwandezy zaznaczy¢ wybrang funkcje FUN141 (MPARA) i wcisnaé¢ klawisz ,,Z”.
2.3.Konfiguracja funkcji sterujace wyjsciami — FUN140 (HSPSO).

Po wyborze funkcji F140 (HSPSO) i umieszczeniu jej w odpowiednim migjscu w programie otworzy si¢ mate
okno dialogowe (rys. 7) z ustawieniami podstavowymi dotyczacymi funkgji: Ps - ktrej osi ma dotyczy¢ funkcja
F140 (HSPSO); SR — rgestr poczatkowy dla programu Serwa; WR — rejestr stanu, informuje o aktualnie
wykonywanym kroku programu przez serwongped

Eunction | -
140 it HSPSO x Cancel
Ps; | 35
SR | _ 2t |

»
Wh: | »

Rys. 7. Okno dialogowe parametrow funkcji HSPSO

Ndezy réwniez zdefiniowa¢ program dla serwonapedu. Aby tego dokonaé nalezy z drzewa projektowego
wybra¢ ,Table Edit” & ,Servo Program Table”. Nastgpnie podobnie jek w przypadku tabeli z parametrami
serwongpedow, prawym kliknieciem myszy utworzy¢é nowa tabele. Podobny efekt mozna uzyskaé wybiergac
menu: , Project” & ,, Servo Program Table’ & ,New Table’ (rys. 8.).



By Table Edit

~Tahle Properties

Table Type: | __|

T able Mame:

|serwu:u-pru:ugram

T able starting address: ]FIEI]I]

Table Capacity: (¢ Dynamic allocation

" Fixed Length

[T LoadTable From PLE

-Descrnphior

Semwonaped - 075 kMY - sterowanie osig 4, wejdcia Y07

o OF X Cancel I

Rys. 8. Tabela z parametrami programu dla serwonapedu
Postepujemy podobnie jak w przypadku tabeli z parametrami serwa i wpisujemy nazwe tabeli oraz je rejestr
poczatkowy. Dodatkowo mozna umiesci¢ opistabdi.

Nastepnie pojawi se okno dialogowe, w ktorym ndezy okresli¢ poszczegdlne kroki programu dla
serwonapedu (rys. 9).

%_ Servo Program Table - [serwo_program]

=
Calculator[C) Setup(S]
—Servo Command-
Step. | Speed | Movement Action | Miait | GaTa
Bllowe: 2540 worcis;(.ﬂﬁfb) Used: 2 words [Position: R1000-R 1001 AN J
J (]S I x Cancel I

Rys. 9. Tabeakrokéw ruchu napedu



Aby doda¢ nowy krok, nalezy klikna¢ na przycisk ,,Add”. Pojawi sie okno dialogowe, w ktérym uzytkownik
mus poda¢ parametry danego kroku w programie Serwa, m.in. predkos¢ posuwu, przesuniecie, czas oczekiwania
przed skokiem do nastepnego kroku programu, itp. (rys. 10).
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Rys. 10. Dodanie nowego ruchu napedu



3. Przykladowe aplikacje

3.1. Aplikacja 1: Sterowanie stotlem pozycjonujacym 3-osiowym

Sample application » «

IUse one PLC to perform 2 a=es position control.

FBs-44 MM

Servo driver

IXMM esoa

PS02, PS03 are used for XY table two dimensions position control. P50 is used for
pasition control of drilling depth.



3.2. Aplikacja2: Ciecie zadanych dtugosci

Sample application

The control of cutting machine with variakble length

Annn
B JLUrL

Cutting length
setting

—

FBs-PLC FBs-2DA

' Speed command I Raller

Cutter

10



3.3. Aplikacja 3: Wykorzystanie szybkiego licznika - detekcja uszkodzenialub zuzycia wiertta

Sam pIE ap plicati on
Combine HSC and HST to detect the break or blunting of drill.

Crilling distance
A,

oty Elevating Hec Dl
\ machanism position |
Maotor 1 S !
i HSC | |
|§= " input AL _ |
4 -
HSC

Speed detecting pericd



4. Podsumowanie

Zaleta wbudowania uktadu pozycjonowania NC w sterownik PLC w stosunku do sterownikéw dedykowanych
do sterowania napedami jest to, ze uktad sterowania mozna praktycznie dowolnie rozbudowywac i konfigurowag.
Na przyktad dofaczenie dodatkowych modutéw analogowych pozwala na sterowanie obrotami wrzeciona a
wyjscia cyfrowe moga stuzy¢ do sterowania wymiennikiem narzedzi lub innym podajnikiem. Do sterownikéw
oferowany jest szereg modutdw rozszerzajacych. Migedzy innymi s3 to moduty we/wy analogowych i cyfrowych,
komunikacyjne oraz specjalne.

Pozostate jednostki sterownikéw kompaktowych firmy FATEK serii FBs réwniez umozliwiga sterowanie
napedami i wykorzystanie wszystkich funkcji serii FBs-xXMN, lecz maksymalna czgstotliwosé wejs¢ oraz wyjsé
jest ograniczonado 120 kHz aich wyjsciai wejscianie sa réznicowe.

Na stronie www.multiprojekt.com.pl oraz www.fatek.com zngduja sie szczeg6towe katalogi i informacje
dotyczace oferowanych produktow.
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