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TUTORIEL MOTION
[Axe linéaire avec UnilLogic]

Retrouvez-nous sur www.pl-systems.fr

I ’ Tél.0160924171 PL Systems Unitronics France
S Ste I I I S Fax 01 6928 4193 ZA de Courtaboeuf — 18 Av. de Scandinavie
91940 LES ULIS

Solutions d'Automatisme info@pl-systems.fr



~ AP
% UNITRONICS' i

le toutenun ™

Sommaire

T ageTe [V 4T ] o HA R TP T SRR POROPRTOP 2

Y L= T OO U R ORI 3
Déclaration matérielle et COMMUNICATION .....oiiiiiiiiiiiiiiee e e e 3

o =4 =T 0 0] 0 1 1T o TN 4
(=Y o] o Tol3p oo ot o] o TN USROS 4
Le bloC de MiSE SOUS TENSION .....eeuiiiiiitieiteee ettt ettt sttt b e b s st s e b ens 5
Le bloc de |eCtUres de PAramELIEs ......uiicieeeceeeciee ettt eseeeee e te e etee e s teesteeerrteesteeesaseesateeeseeesnseeennees 5
(Wl o [o ol o [N o] g 1= Mo o T={1 oYU 6
Le bloc de MouvemMeNnt @bSOIU .......cc.coiiiiiiiiiiieec e e 7
L'écran de gestion dU MOUVEMENT........c.uiii ittt e e tte e e e etee e e e bae e e eeabeeeeenbeeeeeentaeeeensenas 8

Introduction

Nous allons aborder dans ce tutoriel, la configuration et la programmation d’un axe linéaire avec un
automate US5 programmé sous UniLogic
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Matériel

Déclaration matérielle et communication

La déclaration matérielle se faitdans 4 =g - - e DT
I’'onglet « Hardware Configuration » Edit  layout PIC  Tools | ServoDrives | Help
puis dans la partie « Motion Drives » (;'
- « Servo » = « Servo Drives ». Update
rmware
Drive Firmware Update
Solution Explorer A Servo Drives X
. . . Search Solution Explorer P Drive Ty
Y ajouter votre variateur en fonction - sl
L, L 4L Selution Training Motion i Drivel UMD-B3
de sa référence : ici, ce seraun UMD- 4 [Dproject
. 4 WS Hardware Configuration
B3 que nous appellerons Drivel. ETControler Model 0S5/ 7-65-61)
4 [ Uni-IfO & Uni-COM
| UAC-CX-01CAN
|| UAG-CX-XKPXXX 3
| UIA-0402N_0
I URB Remate /O
EX-RC Remote |0
4 Motion Drives
4 J Servo —
4 J Servo Drives
JDrive‘I
P &b Servo Configurations
> § v
[ 4 . Motion
P EOMDI ¢ Cammiinicatinne
Dans la partie « Propriétés », vous indiquerez I'identifiant de votre
i O variateur et vous sélectionnez votre moteur.
» CANOpen Communication Settings |+ |
CANopen ID 5 Les caractéristiques de celui-ci seront reprises dessous.
+» Motor
Waotor series UMM-X¥X-B4 ~ P . Mation
Motor UMM-0004BA .
. _| Dans la partie 4 [ Axes
« Motor properties = . . ' Axis1
Encoder resolu.. 23 « Motion », aJOUter —_—
Encodertype | Absolute votre axe en |’associant a i .
fnted Wm o } Add New Axis
ated current [A] | 2 votre variateur.
Peak current [4] 9.2
Qil seal torgue... | 0.95 Axicl Drivel
Peak torque [M.. 3.82 R

Vous devez maintenant mettre toutes les caractéristiques mécaniques de votre installation.

a a

Search

Mechanical properties - -
Mechanical properties 4 edcen
Units o Gear
. -1 Beltond pulley
Dynamics =
4 Actuators
Homing =l Rack & Pinion actuator
"= Roll feeder / Conveyor
= Linear actuator
| — | @ Rotary actuator
L —H
e =

Ici, nous avons ajouté un « Belt and pulley » ainsi qu’un « Linear actuator », nous y avons associés les
rapports de réduction, vitesse, accélération, décélération, type de prise d’origine.
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Programmation

Les blocs fonctions
Apreés avoir configuré la communication avec le Drive, il est maintenant temps de s’attaquer a la
programmation des différents blocs qui permettront d’animer notre Servo.

@

Pour cela, tous les blocs qui concernent la partie Servo se
trouve dans la bibliotheque de fonctions dans |'onglet
« Motion Control ».

Search

4 Motion Control

M _Power
MC_Home
MC_Stop

MC_Halt
MC_Movelbszolute
MC_MoveRelative
MC_Moveldditive
MC_MoveWelocity
MC_ApplyTorque
MC_TorgueClontrol
MC_ApplyForce
MWC_SetPosition
MC_Reset
MC_log

MC_Read
MC_Write

Buffer Tools

File Operations

HW Tocls

 Error Handling

> Calls

Catl il ]

= L4

w
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Le bloc de mise sous tension
Ce bloc permet de mettre sous tension le moteur et de le paramétrer :

e
1 ((_totion - Power )
—
<Empty =
<Empty=
> 4
<Empty =
F= <Empty=
—
o -

1. Vous devez nommer le bloc. Cela vous permettra de récupérer des informations associées a
celui-ci

2. Choisissez I'axe que vous souhaitez piloter

Mettre le bit qui activera le bloc et donc le variateur

4. Bits de diagnostique qui peuvent étre utiliser dans la gestion des blocs

w

Le bloc de lectures de parametres
Le bloc de lecture de parameétres permet de lire
directement les données en temps réel d’un axe.

Position

Ici nous lisons tout le temps (parameétre B du bloc) la

position de I’Axis1 (A) avec le parametre #1007 (C). A D
g e |
o e
o e |
& -
Witesze
Mokion - Read Vel
Ici, nous lisons tout le temps (B) la vitesse de MC_Read
I’Axis1 (A) avec le parametre #10 (C). EN  ENO
= e =]
Nous pouvons également utiliser les bits en sortie de 8 F E
blocs pour gérer les défauts concernant ces blocs. [ [ﬁ r
o e |
& &
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Le bloc de prise d’origine
Ce bloc permet d’effectuer une prise d’origine du moteur qui servira de référence par exemple sur un
mouvement absolu.

Lors de I'exécution du bloc (via I'entrée « Motion — Home IN ») et si la prise d’origine se fait via la

méthode 35, alors la position passe a zéro (parametre C du bloc) et est enregistrée comme origine.
e
1
W _rmane

7 A D =<Empty=

B E =<Empty=

<Empty=

G <Empty=

H <Empty=

i

I <Empty=

— -

1. Vous devez nommer le bloc. Cela vous permettra de récupérer des informations associées a
celui-ci

Choisissez I'axe que vous souhaitez piloter

Mettre le bit qui activera le bloc et donc la prise d’origine

L’ offset éventuel lors de la prise d’origine

Bits de diagnostique qui peuvent étre utiliser dans la gestion des blocs

ukhownN
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Le bloc de mouvement absolu
Le bloc de mouvement absolu permet d’effectuer un mouvement a une position absolue spécifiée et
a vitesse constante.

Ce bloc se nomme MC_MoveAbsolute et accueille 8 entrées et 6 sorties :

Deplacernent automatique

MC_MoveA...
EN EN -
2 — — MC_MoveAbsolute
1»: A MC_MoveAbsolute
— e,
3 = <Empty=
4 K~ <Empty=
- 10

L= <Empty=

M= <Empty=

M= <Empty=

A .

1. Vous devez nommer le bloc. Cela vous permettra de récupérer des informations associées a
celui-ci

Choisissez I'axe que vous souhaitez piloter

Mettre le bit qui activera le bloc et donc le mouvement absolu

Si ce bit est a 1, les parametres en entrée du bloc sont évalués a chaque cycle

La valeur de la position souhaitée

La valeur de la vitesse du mouvement

La valeur de 'accélération souhaitée

La valeur de la décélération souhaitée ; si O, la valeur de I'accélération sera utilisée
. Lavaleur du « Jerk » (uniquement en profil « S-curve »)

10. Bits de diagnostique qui peuvent étre utiliser dans la gestion des blocs

©CoONOU A WN
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Lors de notre mouvement absolu, nous avons ajouté 2 lignes de codes supplémentaires qui permettent
de gérer la mise a jour de la consigne, ou I'envoie d’une nouvelle consigne.

MNouvelle consigne

Motion - Mode auto | Motion - Execute

‘Mah’nn - Nouvelle...

| | | /| {1
| Ifl Y

Acquittemnent nouvelle consigne

Maotion - Nuuvelle...] ‘Mah’nn - Nouvelle...

| | oY
L \.RJ

'écran de gestion du mouvement
Dans l'automate, nous avons un écran qui permet de gérer notre mouvement

Ici :
1. Le mode de gestion Auto ou Manu correspondant a la gestion des blocs MoveAbsolute ou Jog
2. Les consignes a rentrer pour le déplacement automatique
3. Lesvaleurs de position et vitesse qui remontent en temps réel
4. L’activation du Moteur (Enable — Motion)
5. Bouton pour effectuer la prise d’origine
Auto
IZSystems
Solutions d'Automatisme
Vitesse 2

Acceleration

9999999 mm/ " " UNITRONIC s®

Deceleration 9999999 mm/

Position -9999999999

Vitesse
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