JORGENSEN °°

- F -
= 7 el
#

¥

CanConr Servo/Marine Multimodul V27 (art. 80-70800)

Modulen &r hermetiskt ingjuten i ett stabilt kontakthus av aluminium for
att motsta de pafrestningarna som anvandande i marina och mobila miljoer

medfor som tex. -salt, -fukt, -kondens, -vibrationer mm.
Modulen programmeras med CanpPro VV3.15b eller V4.xx

e CAN bus anslutning for programmering och
anslutning till ovriga CanCom® produkter.
e 2 Lagesaterforda servo-loopar
- 1 PWM, 1 valbar mellan PWM och H-brygga (stalldon)
e 1 Utgang for motorstyrning, valbar mellan:
- 4-20mA
- 0-5vV
- PWM 8-92% duty 533Hz (Caterpillar)
- H-brygga (for stalldon)
e 8 digitala utgangar varav 4 kan stéllas som digitala ingangar

(2 av ingangarna kan anvéndas for frekvensrakning 0-255Hz)

1 Analog ingang +/- 10V for Autopilot
2 Analoga ingangar for servo-arvarde

+10V intern matning for potentiometrar
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CanCom® Multimodul Servo V27

Modulen har totalt 24 anslutningsstift férdelade enligt nedan:

Modultyp Servo, ID 10

Typ Stift Not
PWM 1 i CanPro
PWM1 A-B 6,7 Servoloop 1 (tex. Roder)

Reglering mot valt Borvarde genom FOLJ, ELLERF
PWM2 i CanPro
PWM2/H A-B 18,19 Servoloop 2 (tex. Skopa) stéllbar mellan val av stalldon

med lagesaterforing (H-brygga). Eller och proportionalventil

med lagesaterford cylinder (PWM ) )
Reglering mot valt Bérvarde genom FOLJ, ELLERF
PWM 3 i CanPro

H_Gas 9,21  Gas, stalldon med lagesaterforing (H-brygga, Imax 2A)

D/A 8 Gas Analog ut 0-5V alt. Stromslinga 4-20mA ,belastning 0-250
ohm.

PWM@533Hz 20 Gas, 533Hz, 8-92% duty cycle Spanning= U-bat, Imax 20mA

Reglering mot valt Borvarde genom FOLJ, ELLERF

Modultyp Digital, ID 11
Digital utgangar (Styrsignaler till dessa utgangar hamtas fran valfritt
ID pa CAN bussen, internt i multimodulen eller fran extern modul)

Typ Stift Exempel pa tankbara funktioner

DO1 13 Utgang  Trimplan Upp BB

DO2 14 Utgang  Trimplan Ner BB

DO3 3 Utgang  Trimplan Upp SB

DO4 15 Utgang  Trimplan Ner SB

DIO5 4 Ut/Ingang

DIO6 5 Ut/Ingang

DIO7 16 Ut/Ingang. Kan anvéandas som frekvensraknare 0-255Hz
DIO8 17 Ut/Ingang. Kan anvéandas som frekvensraknare 0-255Hz

(funktion for motorsynkronisering vid dubbelmontage &r ej implementerat.
Samtliga in och utgangar i ID11 kan anvandas for generella funktioner.

Modultyp Analog, ID 12
Analoga ingangar (0-10V, 8-bit)

Typ Stift Not

Al 10 Servoloop 1, arvarde (potentiometer).

A2 22 Servoloop 2, arvarde (potentiometer).

A3 11 Gas, arvéarde (anvands vid gas med H-brygga
som ar aterkopplad med lagespotentiometer.

A4 23 +/-10V Insignal fran Autopilot (eller valfritt varde

bor varde fran annan modul i CAN bussen)
-10V=0bit 0V=127bit +10V=255 bit
A5 Pa denna "AD-kanal” skickas Summalarm meddelande ut (las mer pa sidan 5)

Not. Analoga ingangar A1-A4 har endast funktion som Analog In.
(Dvs. portarna kan EJ sattas som analoga ut for att anvandas som buss flaggor
da inga villkor exekveras i ID12. Analoga kanaler 5-8 har ingen funktion)
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Ovriga anslutningar

Typ Stift Not

+1n 2 +11-30VDC, Matningsspanning

- 1 Jord (héljet pA modulen ar potential fritt)
+10V 24 +10V Ut till potentiometrar (I-max 100mA)
- Analog 12 Analog jord till potentiometrar

4-polig Hirschmann monterad pa modulens gavel

Typ Stift Not

CAN HI 1 CAN-buss

CAN LO 2 CAN-buss

+In 3 +11-30VDC, Matningsspanning
GND 4 Jord

Konfigurering i CanPro

Servoloop 1 och Servoloop 2

Start, Max
PWM utsignalernas arbetsomradena ar utan reducering 0-100%.
(Slaglangdsbegransning med stalldon stélls med Ar min och Ar max)

Min, Center, Max for borvarde resp. arvarde

Stall in arbetsomradet for bor, och ar varde med max och min. Ange med Center finns
om mittldgesfunktioner anvands vid feldetektering, eller om centervarden for &r och
bor &r olika och behover synkroniseras. Centervardet maste ligga mellan min och max.
Min behdver daremot inte vara mindre an max (tex. for inverterad riktning).

ex. AR 1l [

min center max
P C————>

ex. B(")R:,.-{1 I

ml CEJ“II-I'ET max

100% 0% 100%
Z, Start, Stopp
Med Z start stélls hur stort felet skall vara mellan bor, och &r vardet for att utstyrning skall
startas. Med Z stopp anges hur stort felet skall vara for att stoppa utstyrningen.
Man kan har, genom att stélla dessa varden olika, fa en hysteres for att ventiler inte skall

“flippra”. Startvardet skall vara storre eller lika med stoppvardet. < —»
> <
start: istopp start
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P,

Dessa variabler anvéands endast vid PWM.

P &r forstarkningen av felet. | &r hur snabbt utstyrningen skall 6ka om felet &r konstant.
Sa lange felet ar konstant adderas | till utstyrningen var 25:te ms for att undvika felaktiga
stopp p.g.a. att utstyrningen &r sa liten att ventilen inte 6ppnar pa aktuell PWM.,

Upplosningen pa PWM-signalen ar 460800 / PWM-frekvensen.
Vid 125 Hz blir upplésningen da 3686 steg.

Exempel P. Onskas full utstyrning vid 20 bitars fel sétts forstarkningen till 3686 / 20 = 184.
Hogre varde ger snabbare regulator

Exempel I. Onskas att utstyrningen skall vaxa med en hastighet pa 1 sekund fran 0-100%
séatter man | = 3686 * 0,025s / 1s = 92. Hogre varde ger snabbare regulator

GAS

Minsta resp. maximala utstyrning i procent av arbetsomradet.
De olika utsignalernas arbetsomradena ar utan reducering:
PWM: 0-100%

Spénning: 0-5V

Strom: 4-20mA

PWM@533Hz: 8-92% duty cycle

Min, Center, Max for borvarde resp. arvarde

Stall in arbetsomradet for borvardes signalen.

Vid H-brygga stélls dven stalldonets Arvarde med min och max varde samt

dven centervirde for Arvardet om Centervardet anvéands vid nodkorning.

Z Bor anger 6nskad avvikelse i bitar fran Neutral innan mer gas ges an tomgang.
Z-Regler staller kénsligheten i regulatorn for stalldonet (H-brygga).

(For lagt varde kan ge nervost stalldon, for hogt véarde ger dalig repeternoggrannhet).

Z-Bor
DL I g
Min Neutral Max
. ; <+ nd
Servo Kenfiguration PM-frekvens [125_ Hz B |
ex. BOR
Servaloop 1| Servoloop 2 | Servoloop 3/ Analog ut |
Typ  PuM v
Bor-varde Ar-varde
Setup A B c Utsignal
Win 15 15 15 Min 15
Center 127 127 Center 127 Center finns Max Min Min Max

o3| (<[4

]

I
e
o3 (<3 [«
O3 [ 4

240 240 240

Max Max

Vid val av 0-5V, 4-20mA, 533Hz och PWM :
% Det lagre vérdet (tomgangen) hojas med Tomgéng%.
Det hogre vardet kan sankas med Max%o

10
a0

Start
a0

<r|[<>
=)
=
4|4
<»|[<»

Stopp

Reglerparametrar Feldetektering

T & = Feldetektering aktiv Min Center Max
- i
Z Stopp 33 L— ‘ —J
= O Min .
P a s Bar () Center ex. AR | | |
ETTRES O Max [ [ |
I . O Frys lage e ) .. . . )
Vid aterkoppling med Ar vérde stélls maximalt
utsignal med Ar-Min och Ar Max. Aven Center
vardet kan anges t.ex. vid styrning av variabel pump.
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Feldetektering:

Feldetektering kan aktiveras separat for bor, respektive arvérde.

Feldetektering anvands for att detektera om varden ligger utanfor arbetsomradet,

dvs. vid kabel eller givarfel. Fel detekteras om vardet ligger mer an 10 bitar under min
resp. mer an 10 bitar 6ver max.

Om Min programmeras till lagre &n 10 sa blir feldetekteringsvardet automatiskt 0

Om Max programmeras till hogre dn 245 sa blir feldetekteringsvardet automatiskt 255.

Vid fel p& Ar virdet (vid H-brygga eller PWM) gér det att aktivera Nodkarning.
Dvs. om borvardet ligger mindre dn 30 bitar fran min resp. max aktiveras utsignalen
utan aterkoppling fran Ar vardet. (Aktiveringstid begransad till 20 sekunder/gang).
Vid fel pa borvardet gar det att valja hur man

vill att utsignalen skall uppféra sig. Min-, Max-, Centervérdet eller aktuellt varde.
Denna aktivitet utfors dven vid fel pa CAN-buss kommunikationen.

PWM-Frekvens
Gemensam frekvens for PWM utgangarna for Servoloop 1 och Servoloop 2.

Information Dé buss (i huvudsak for analys, men kan aven anvandas i villkor som 1/O)

Bussen visar portens aktuella varde. Varje 1D har 8 portar pa bussen. P& portar som inte ar
knutna till en fysisk port finns nedanstaende information.

Servo ID 10
Port 5 visar status paport 1~ PWM: Utstyrning 0-100%
Servoloop 1
Port 6 visar status pa port 2 PWM: Utstyrning 0-100%
Servoloop 2
H-brygga: 127 = Ingen utstyrnig
0 = Astyrut
255 = B styr ut
Port 7 visar status pa port 3 H-brygga 127 = Ingen utstyrnig
Gas 0 = Astyrut
255 = B styr ut
0-5v 0,0-5,0V (0-50)
4-20mA 0,0-20,0mA (0-200)

PWM@533Hz  Utstyrnig 8-92%
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Analog ID 12

Port 5 Summalarm feldetektering
Om allt ar OK &r vardet 0 annars summeras vérden enligt listan

Feldetektering arvérde port 1  (Servoloop 1) 1
Feldetektering borvarde port 1 (Servoloop 1) 2
Feldetektering arvérde port 2 (Servoloop 2) 4
Feldetektering borvarde port 2 (Servoloop 2) 8
Feldetektering arvarde port 3 (Gas) 16
Feldetektering borvérde port 3 (Gas) 32

Specialflaggor

Servo ID 10

| flagga 20 finns en funktion som man kan anvanda for att detektera om ett analogt vérde
avviker fran en tillfalligt sparad position.

Skriv pa éversta raden i villkorslistan vilken analog signal som skall kontrolleras, valj ”="
och skriv darefter vilken hysteres som 6nskas i varderutan.

De 6vriga villkoren fungerar som vanligt. N&r de &r uppfyllda ar flaggans vérde 1.

Nér de inte langre ar uppfyllda sparas analogvardet (vid negativ flank) och flaggan

ar 1 fortfarande sa lange som analogvardet ligger innanfor det sparade vérdet +/- hysteresen.
Aktivera funktionen med att skriva FRYS i flaggkommentaren.

Ex:

ﬁ--";f' Villkorskonfiguration

b odul 10 Servo modul 4 7 Flaggkommentarer ]
[tpart &7 20 Internflagga FRYS i [ Analysera buss
Willlor
Hysteres
ID Twp Kommentar /0 Tup Kommentar \
- modyl | 12 Analogrmodul ¥ ot |E1 Analog in Roder v Ao | |5 v
OCH * | madu |17 Digitalmodul ¥ pott |E5 Digitalin Knapp l&s rode % 5 |= b w

o o . [ o . w

Med flagga 26 kan man tvinga PWM1 (Servoloop 1) till dess centervarde.
Funktionen aktiveras med att ange texten CENTER i kommentaren for flaggan
(annars fungerar flaggan som vilken flagga som helst).

Flagga 21 fungerar som flagga 26 men for servoloop 2.
Med flagga 27 kan man stédnga av reglering av servoloopar som ér instéllda till PWM om

flaggan &r sann. Funktionen aktiveras med att ange texten MEDSPARNING i kommentaren
for flaggan (annars fungerar flaggan som vilken flagga som helst).
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Med flaggorna 28 och 29 gar det att detektera om Centervérde for Servoloopl

Ar Analog in 1 och Bér Analog in 3 avviker mer an valda bitar fran inprogrammerat varde.
For att aktivera flagga 28 och flagga 29 med denna funktion ange texten CENTER

i kommentaren for flagga 28. (annars fungerar flaggorna som vilka flaggor som helst).
Flaggan blir en ”1a” nér insignalen ligger innanfor inprogrammerat Centreringsvérde.

(I detta lage kan inga villkor skrivas i flaggan, da flaggans villkor ej exekveras)

Flagga Funktion )
28 Centreringsvéarde Servoloop 1 Ar avviker mer an +- Z Start —_— IE_
29 Centreringsvarde Servoloop 1 Bor avviker mer &n +- Z Start .

Flaggorna 24 och 25 fungerar som 28 och 29 men &r endast sann exakt pa centervardet.

Flagga 22 fungerar som 24 men for servoloop 2 (endast funktion for &rvérde).
Flagga 23 fungerar som 28 men for servoloop 2 (endast funktion for arvarde).

Med flaggorna 30-32 kan man styra alternativ konfigurationer benamnda ”Forarplats”. Om
kommentaren i flagga 30 &r ABC styr dessa flaggor val av forarplats.

(annars fungerar flaggan som vilken flagga som helst).

Da vardet i flaggan ar storre an 1 ar forarplats enligt lista nedan vald. Dvs. avsluta villkoren
for flaggan med att sétta flaggan till vardet 2 for att den skall aktivera forarvalet.

Da fler an en flagga &r storre an 1 géller den av de aktiva som har lagst flagg nummer.
Da alla flaggor ar 0 (dvs. mindre &n 2) véljs automatiskt forarplats A.

Flagga Forarplats
30 A
31 B
32 C

Specialfunktioner

Portsimulering

Med funktionen SIM speglas atta flaggor fran ID 10 ut pa bussen och kan anvandas som ett

simulerat ID. FOr att aktivera funktionen skrivs strangen aSIM,ID,FL forst i kommentaren i

Servomodulen (ID10).

ID och FL skrivs med tva siffror.

ID 01-25 ID pa Canbussen som data skall skickas ut pa

FL 01-25 Forsta flaggan i ID:t (syns pa bussen som port 1), sedan foljer de
efterféljande sju flaggorna

Not.

e Kapslingen &r potentialfri, dvs. ej ansluten till -.

e Samtliga borvarde till D/A, PWM och servo-loopar och Gas kan hamtas fran
CAN-bussen, dven via RS-232 interface (fran t.ex. PC eller modem..)

e Arvarden till Servo modulens regler loopar ar knutna till analogportarna enligt ovan
men om ex. H_Gas ej anvands blir Analog3, som &r dess arvérde, ledigt och kan
anvandas som generell analogingang (t.ex. som bérvarde till Servoloop 1)

e Samtliga varden fran modulen kan anvandas var som helst pA CAN bussen
i tex. villkor for andra modulers funktioner
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PWM pa H-brygga i servoloop 3, GAS

For att fa en exaktare och lugnare rorelse pa motorn som styr gas kan H-bryggan PWMstyras.
Ett lagfartsomrade kan anges dar en lagre PWM anvéands. For att aktivera funktionen skall en
strang med installningar skrivas i portkommetaren for servoloop 3, alLGF,<omrade>, <min>,
<max>. For att fa en mjukare inbromsning sa finns ett mellansteg mellan min PWM och max
PWM som automatiskt anvands i den 6vre halvan av lagfartsomradet. PWM frekvensen &r
100Hz och uppl6sningen 10Hz, saledes kan bara jamna 10% PWM erhallas.

Ex) aLGF,20,30,70

Lagfartsomradet ar 20 bitar. Min PWM &r 30% och max PWM &r 70%. Om felet (arvarde —
borvarde) ar storre an 20 bitar styrs max PWM ut. Om felet &r i undre halvan av
lagfartsomradet (under 10 bitar) styrs min PWM ut och om felet &r i 6vre halvan (10-20
bitar) styrs 50% PWM ut (vardet mitt emellan min och max).

Om motorn har hdga startsstomspeakar kan 6verstromsskyddet i utgangskretsen l6sas ut. For
att aterstélla det maste signalen till kretsen stangas av och sattas pa igen. Om man har dessa
problem kan PWM-funktionen med fordel anvandas for att automatiskt aterstalla kretsen varje
PWMcykel. Stall dd maxvardet till 90 eller lagre.
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CanCom Servo Module

Jorgensen Industrielektronik AB

Servo module
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19
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+10V
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CanCom Servo Module

Jorgensen Industrielektronik AB

Servo module
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a ID 11 - Digital

Digital OUT
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