
 140شرح دستور 

NC POSITIONING CONTROL  OF FBs-PLC 

 
 Fbs-PLC Positioning controlمات ي از مراحل تنظيمختصر 

 
 

 

 

 

 

 

 

 شروع

د توسط نرم افزار يتواني را م(HSPSO) پالس سرعت بالايمات خروجيتنظ

WINPROLADDERيهايخروج.دي انجام ده Y0~Y7 ،PLCق ين طري را از ا

                        راي پالس خروجين حالت کاريد،همچنييم نمايد تنظيتوانيم

(A/B , PLS/DIR , U/D)م يش تنظيو خويا استپر دراي سروو ي بر اساس ورود

 ديينما

د ين کار بايگردد،جهت انجام اي کنترل م140ک فانکشن يهر محور موتور توسط 

م نمودي خاص تنظيق کدهاين فانکشن را از طري ايپارامترها  

د ي عمل نماClosed-Loopستم کنترل شما بصورت يد سيکه بخواهيدر صورت

اده  مثال انکودر ،استفي برا(HSC) کانتر سرعت بالايهايلازم است که از ورود

 ديينما

انيپا  



 

  دهدي ها را نشان ميز حالات مختلف خروجيجدول ر 

 

 
 

 Winproladderها توسط ينمودن خروجم ينحوه تنظ 

 دين کار را انجام دهيد ايتواني مI/O Configuratuin يمنو ار Output Setup با انتخاب

 

 
د انتخاب يتوانيها را ميش نوع عملکرد خروجياز خوير ظاهر خواهد شد ،حال بر اساس ني زيمنو

ديينما

 
 

 



 

 را برنامه ”Servo Program Table“ابتدا  لارم است FUN 140قبل از استفاده از  

: ل يازقب( پالس ياز خروجي مورد نين پارامترهاييتعن جدول به منظور يد،ايي تمايزير

 FUN 140 است و دهيه گرديتعب...)،جهت چرخش وي کاريسرعت،فرکانس،وقفه ها

 . خواندين جدول مي ذکر شده را از ايپس از فعال شدن پارامترها

 :دير را انجام دهين جدول اعمال زيجهت انتخاب ا

  
 

 ر آشکار خواهد شدي زيسپس منو

 

 
 
 

 



Table Type :ست وثابت استير نيينه قابل تغين گزيا 

Table Name :ديي آن انتخاب نماي براينام مناسبح جدول ير و تصحييجهت تغ 

Table Starting Address :را ن جدول ي ايمي تنظيستر مناسب جهت ثبت پارامترهايرج

 ديين نماييتع

 ر ظاهر خواهد شدي زي منوOKک يپس از کل

 

 
 

ط برنامه ي محWinproladder آسان، نرم افزار يابيب ي و عيزيرنامه ربه منظور ب 

  همانگونه که در بالا FUN 140از در ي مورد نيم پارامترهاي را جهت تنظي متنيزير

 ه نموده استيد تعبييفرمايمشاهده م

 از شما اجرا خواهد شدياز شما خط به خط بر اساس نين منو حرکات مورد نيدر ا 

 دييک نماي را کلAddد يد کليجدجاد خط يجهت ا 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



    ::::ييييمممميييي تنظ تنظ تنظ تنظييييشرح پارامترهاشرح پارامترهاشرح پارامترهاشرح پارامترها

    

    پارامترپارامترپارامترپارامتر    ر قابل انتخابر قابل انتخابر قابل انتخابر قابل انتخابييييمقادمقادمقادمقاد    شرحشرحشرحشرح

  باشدي ميرات سرعت پالس خروجيين پارامتر مربوط به تغيا

 :ن پارامتري ايرنج فرکانس انتخاب

921600Hz < 1> يفرکانس خروج 

XXXXXXX 

RXXXX اي 

RXXXX اي 
SPD 

ADR/ABS: کندين ميي را تعييابجانحوه ج 

ADR : ا راستگرد يد جهت چپگرد و يتوانينه مين گزيدر ا(ي نسبييجابجا

 )ديي استفاده نما–و +  از حالات يبودن خروج

ABS : يا راستگرد بودن خروجينه  چپگرد وين گزيدر ا(ني معييجابجا 

  )-1500ا يو+ 1500د بصورت مثال يي استفاده نما–و + د اعداد يبا

‘ ‘/ - / + :  

  ساعت يا در جهت عقربه هايلو وحرکت به سمت ج : +

  ساعتيا در خلاف جهت عقربه هايحرکت به سمت عقب و  : -

ر يجلو ،مقاد: ر مثبت يمقاد(شودين ميير تعيجهت حرکت توسط مقاد : ‘ ‘

 )عقب : يمنف

XXXXXX: يزان پالس خروجيم ميتنظ  

-XXXXXX 

RXXXX 

DXXXX 
ق يا از طرير ثابت و يق وارد نمودن مقاديز طرتواند اينه مين گزيا

د، ينمايستر را اشغال مي رج2ن عمل يا(ردي انجام پذD و R يسترهايرج

 )ز اشغال خواهد شدي نR0 ، R1بطور مثال در صورت انتخاب 

 را انتخاب ADRن شده صفر باشد و حالت ييکه مقدار تعيدر صورت**  

 ابديت پالس ادامه مينهاين معناست که حرکت تا بيد بدينموده باش

 :نهين گزيرنج قابل انتخاب ا

 -99999999>زان حرکت يم > 99999999

 

Ut/Ps  : دي نماين ميي را تعيا دقت خروجيواحد و 

Ut : 3~0 ي واحد است که توسط پارامترها1نه ين گزيدقت ا، FUN140 

  خواهد بودInchا ي mm,Deg بصورت ي دقت خروجيعني

Ps : ن يشود از ايشنهاد ميپ( پالس خواهد بود 1رت  بصويدقت خروج

 ) استفاده گرددينه جهت دقت خروجيگز

ADR/ABS 
+ / - / ‘ ‘ 
XXXXXX 
RXXXX 
DXXXX 
Ut/Ps 

DRV 

 د ينماي عمل مDRVن پارامتر همانند يا

 **DRVCبه کار يبيبصورت ترترات سرعت يي به منظور اعمال تغ 

 )ن حالتيشترير سرعت در بيي تغ8(روديم

 DRVCن دستور ي ، تنها اوليبير سرعت بصورت ترتيي به منظور تغ**

 ن مکان بکار برديي تعي را جهت هماهنگ(Absolute)ن يتواند مقدار معيم

 شودين ميي تع-و+  تنها توسط DRVCجهت چرخش در ** 

گردد و ي مشخص مDRVCن دستور يجهت چرخش تنها توسط اول** 

 

 

ADR,+,XXXXXX,Ut 

 اي

ABS,-
,R/DXXXX,Ps 

DRVC 



 کنندي ميروين جهت پي از ايبيرات ترتيير تغيسا

 DRVد ي بايبينه به منظور تغببرات ترتين گزين دستور در ايآخر** 

 دباش

 

 :مثال 

 
    

  :(ABS)ن ين مکان معيي و تع(ADR) ين مکان نسبييان تعيشرح تفاوت م 

 

    
    

    

    پارامترپارامترپارامترپارامتر    ر قابل انتخابر قابل انتخابر قابل انتخابر قابل انتخابييييمقادمقادمقادمقاد    شرحشرحشرحشرح

رسد زمان ين شده به اتمام ميي تعيکه پالس خروجيهنگام

ن توقف ياشود ي برنامه فعال مي رفتن به خط بعديتوقف برا

 : حالت دارد5

ا توسط ي باشد و يتواند مقدار ثابتيزمان توقف که م .1

 ن گرددييستر تعيرج

ن يي تعي ماند تا ورودي منتظر مX0~X255توسط  .2

  برود ONشده به حالت 

ن يي تعي ماند تا خروجي منتظر مY0~Y255توسط  .3

  برود ONشده به حالت 

 يماند تا رله کمکي منتظر مM0~M1911توسط  .4

  برودONن شده به حالت ييتع

ن يي تعيماند تا رله کمکي منتظر مS0~S999توسط  .5

  برودONشده به حالت 

,XXXXXXزمان 

  DXXXX اي 

     RXXXX 

XO~X255اي و 

Y0~Y255 
M0~M1911 
S0~S999 

WAIT 



 

نه فعال شده تا ين گزي ايا در خروجپس از انجام شدن پالسه

 دي را اجرا نماGOTOن شده پارامتر ييپس زمان تع

,XXXXXXزمان 

  RXXXXاي 

   DXXXX 

ACT 

ن پارامتر يباشد، اگر اي پالس در حال اجرا ميکه خروجيهنگام

ONن شده توسط يي شود بلافاصله دستور تعGOTO اجرا 

ان يبه پا ي در خروجينکه عمل خروجيخواهد شد بدون ا

 ده باشديرس

X0~X255 
Y0~Y255 
M0~M1911 
S0~S999 

EXT 

نه فعال ين گزي اEXT,ACT,WAITبعد از انجام اعمال 

 ي دستوربعديگردد جهت مشخص نمودن اجرايم

NEXT : اجرا خواهد شديدستور خط بعد  

1~N : ن شده اجرا خواهد شدييشماره خط تع 

R/DXXXX : ستر ين رجي در ايشماره خط دستور بعد

 ره شوديتواند ذخيم

NEXT 

1~Nاي 

RXXXX 
DXXXX 

GOTO 

    

    

 FUN140نحوه عملکرد نحوه عملکرد نحوه عملکرد نحوه عملکرد  

    

                                                    
    

Ps     :ن شدهيي پالس تعيخروج 

         0 : Y0,Y1 
1 : Y2,Y3        
2 : Y4,Y5        
3 : Y6,Y7        

SR : سروو يزين شده در جدول برنامه رييستر تعيرج (Servo Program Table) 

WR : ستر مربوط به حالات مختلف کارکرد يرجFUN 140 دي نمايستر را اشغال مي رج7 که 

 



 

 شرح عملکرد 

ن شده يي ،دستورات تعيگري دFUN 140 در صورت فعال نبودن EN=1هنگام فعال شدن ** 

 دي نماي  سروو را خط به خط اجرا ميدر جدول پارامترها

  قطع خواهد شديس خروج بلافاصله پالEN=0ر فعال شدن يدر صورت غ** 

 PAU=0 نکه ي پالس وتوقف خواهد شد و پس از اي خروجPAU=1 و EN=1در صورت  ** 

  سروو ادامه کار خواهد دادي پالس با توجه به جدول پارامترهايخروج

 گردد ،دستورات EN=1که ي پالس بلافاصله قطع شده و هنگامي خروجABT=1در صورت ** 

 دي نماين خط شروع به کار ميول سروو از ايجدول پارامترها

 

  پالس پالس پالس پالسيييي خروج خروج خروج خروجييييحالات کارحالات کارحالات کارحالات کار 

     
  Y0(Y2,Y4,Y6)شودي ظاهر ميپالس بالا رونده در خروج

 Y1(Y3,Y5,Y7)شودي ظاهر مين رونده در خروجييپالس پا
U/D 

  Y0(Y2,Y4,Y6)شودي ظاهر ميخروجدرپالس 

 Y1(Y3,Y5,Y7)دي نماين مييجهت چرخش را تع

ON : شمارش بالا رونده 

OFF : ن روندهييشمارش پا 

P/R 

  Y0(Y2,Y4,Y6)شودي ظاهر مي در خروجAپالس با فاز

 Y1(Y3,Y5,Y7)شودي ظاهر مي در خروجBپالس با فاز
A/B 

 


