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Πξόινγνο 

Θ παροφςα διπλωματικι εργαςία μελετά τον αυτοματοποιθμζνο ζλεγχο κίνθςθσ 

δφο αξόνων ςτο επίπεδο. Για τθν κίνθςθ των αξόνων χρθςιμοποιοφνται βθματικοί 

κινθτιρεσ, ενϊ ο ζλεγχοσ τθσ κίνθςθσ γίνεται με χριςθ θλεκτρονικϊν ςυςτθμάτων 

ελζγχου, που περιλαμβάνουν το λογιςμικό EASI – Tools και δφο οδθγοφσ κίνθςθσ 

(drives) τφπου XL50i, οι οποίοι μετατρζπουν τθν θλεκτρικι ενζργεια ςτον 

κινθτιρα ςε απόκριςθ ςθμάτων ελζγχου που δζχονται από το ςφςτθμα ελζγχου 

(λογιςμικό). 

Για τθν ανάκεςθ του κζματοσ, τισ πολφτιμεσ υποδείξεισ ςε όλθ τθ διάρκεια τθσ 

προςπάκειασ αυτισ, κακϊσ και για τθ δυνατότθτα που μου ζδωςε να γνωρίςω 

από κοντά το χϊρο τθσ ζρευνασ που διενεργείται ςτα πανεπιςτθμιακά ιδρφματα, 

εκφράηω τθν ευγνωμοςφνθ μου ςτον Αναπλθρωτι Κακθγθτι Ευάγγελο 

Χριςτοφόρου. Θ κακοδιγθςι του ςε επιςτθμονικό επίπεδο, οι εμπειρίεσ που 

αποκόμιςα και θ εμπιςτοςφνθ και θ εκτίμθςθ που μου ζδειξε υπιρξαν για μζνα 

ιδιαίτερα πολφτιμεσ. 

Σζλοσ κα ικελα να ευχαριςτιςω τθν οικογζνεια μου για τθν αμζριςτθ 

υποςτιριξθ, υπομονι και ςυμπαράςταςι τουσ ςε όλθ τθ διάρκεια τθσ 

προςπάκειασ μου αυτισ. 
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Πεξίιεςε 

Οι βθματικοί οδθγοί κίνθςθσ (drive), μετατρζπουν τθν θλεκτρικι ενζργεια ςτον 

κινθτιρα ςε απόκριςθ ςθμάτων ελζγχου που δζχεται από το ςφςτθμα ελζγχου. Οι 

βθματικοί κινθτιρεσ ζχουν γίνει δθμοφιλείσ, επειδι μποροφν να ελεγχκοφν 

απευκείασ από Θ/Τ, μικροεπεξεργαςτζσ ι προγραμματιηόμενουσ ελεγκτζσ. 

΢τθν παροφςα εργαςία μελετάται ο αυτοματοποιθμζνοσ ζλεγχοσ κίνθςθσ δφο 

αξόνων ςτο επίπεδο. Θ κίνθςθ των αξόνων μιασ XY τράπεηασ, ελζγχεται από δφο 

βθματικοφσ οδθγοφσ κίνθςθσ (XL50i), μζςω ενόσ ςυνόλου εντολϊν υψθλοφ 

επιπζδου, οι οποίεσ παρζχονται από ζνα λογιςμικό (EASI –Tools). 

Αρχικά γίνεται μια περιγραφι των διαφόρων διακζςιμων τφπων οδθγϊν κίνθςθσ, 

που ανικουν ςτθν κατθγορία των XLi, οι οποίοι είναι ευφυείσ χαμθλισ 

απαιτοφμενθσ τροφοδοςίασ βθματικοί οδθγοί κίνθςθσ, που προςφζρουν μια 

οικονομικϊσ αποδοτικι λφςθ για τισ εφαρμογζσ που περιλαμβάνουν φαινόμενα 

απλϊν θ πολλαπλϊν αξόνων. Περιγράφονται οι απαιτιςεισ εγκατάςταςισ τουσ 

για τθ ςωςτι λειτουργία των ςυςτθμάτων, οι ςυνκικεσ περιβάλλοντοσ για τθν 

ομαλι και ςωςτι λειτουργία τουσ και οι διαςτάςεισ τουσ και επιπλζον 

παρατίκενται πίνακεσ με οριςμζνεσ από τισ κυριότερεσ προδιαγραφζσ 

λειτουργίασ τουσ. 

Θ διάταξθ που χρθςιμοποιικθκε αποτελείται από μια XY τράπεηα και το βαςικό 

θλεκτρονικό ζλεγχο ςυςτιματοσ κίνθςθσ, ο οποίοσ περιλαμβάνει δφο βθματικουσ 

κινθτιρεσ που κινοφν τουσ άξονεσ, το ρυκμιςτι (XL50i οδθγοί κίνθςθσ) και τον 

ελεγκτι (controller), όπου ςτθν περίπτωςθ μασ ωσ ελεγκτισ χρθςιμοποιείται ζνασ 

θλεκτρονικόσ υπολογιςτισ και το λογιςμικό EASI – Tools. 

Σο λογιςμικό EASI - Tools ςυνδζεται άμεςα με τουσ οδθγοφσ κίνθςθσ και παρζχει 

ζνα ςφνολο εντολϊν για τον ζλεγχο τισ κίνθςθσ. Οι εντολζσ παρατίκενται κατά 

αλφαβθτικι ςειρά και για κάκε εντολι δίνεται ο τρόποσ ςφνταξισ τθσ, οι μονάδεσ 

μζτρθςθσ εάν υπάρχουν και το εφροσ των τιμϊν που μπορεί να πάρει κακϊσ και 

οι ιδιότθτζσ τθσ. Όταν επζλκει θ επικοινωνία, μζςω του λογιςμικοφ ρυκμίηεται θ 

λειτουργία των οδθγϊν κίνθςθσ και ελζγχεται θ κίνθςθ. Ο ζλεγχοσ τθσ κίνθςθσ 

γίνεται μζςω των εντολϊν του λογιςμικοφ, όπου με τον ζλεγχο τθσ ταχφτθτασ, τθσ 

επιτάχυνςθσ, τθσ απόςταςθσ και τθσ κατεφκυνςθσ του κινθτιρα, μποροφν να 

δθμιουργθκοφν διαφορετικά προφίλ κίνθςθσ για ςυγκεκριμζνεσ εφαρμογζσ. Οι 

τφποι κίνθςθσ μποροφν να ρυκμιςτοφν εκ τον προτζρων, ζτςι μια κίνθςθ γίνεται 

με ελεγχόμενο τρόπο για μια προγραμματιςμζνθ απόςταςθ. 

Σζλοσ, παρουςιάηεται ο κϊδικασ που προγραμματίςτθκε για τον ζλεγχο τθσ 

επικυμθτισ κίνθςθσ των δφο αξόνων τθσ τράπεηασ. Ο άξονασ X εκτελεί μια 

ςφνκετθ κίνθςθ, κινοφμενοσ δεξιά ι αριςτερά από τθν αρχικι του κζςθ, 
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διανφοντασ μια απόςταςθ προκακοριςμζνων βθμάτων και επιςτρζφει ςτθν 

αρχικι του κζςθ, ενϊ ο άξονασ Y κινείται ταυτόχρονα προσ μια μόνο κατεφκυνςθ, 

διανφοντασ με τθ ςειρά του μια απόςταςθ προκακοριςμζνων βθμάτων. Οι δφο 

άξονεσ κάκε φορά που καλφπτουν μια ςυγκεκριμζνθ απόςταςθ ςταματοφν για 

οριςμζνο χρονικό διάςτθμα. Θ διαδικαςία αυτι επαναλαμβάνεται για 

ςυγκεκριμζνο αρικμό επαναλιψεων ϊςτε οι δφο άξονεσ να καλφψουν τθν 

επικυμθτι απόςταςθ και να ςαρϊςουν μια ςυγκεκριμζνθ επιφάνεια. Επιπλζον 

προτείνεται ζνασ δεφτεροσ κϊδικασ για τον ζλεγχο τθσ κίνθςθσ των αξόνων, θ 

διαφορά του οποίου ςυνίςταται ςτο γεγονόσ ότι οι δφο άξονεσ δεν κινοφνται 

ταυτόχρονα και όταν ο κάκε άξονασ ζχει διανφςει μια ςυγκεκριμζνθ απόςταςθ 

βθμάτων δεν ςταματάει να κινείται για οριςμζνο χρονικό διάςτθμα. 
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1. Δηζαγσγή 

1.1 Γεληθά 

Οι βθματικοί οδθγοί κίνθςθσ (drive), μετατρζπουν τθν θλεκτρικι ενζργεια ςτον 

κινθτιρα ςε απόκριςθ ςθμάτων ελζγχου που δζχεται από το ςφςτθμα ελζγχου. Ο 

κινθτιρασ είναι μια ςυςκευι που παράγει ροπι, θ οποία δθμιουργείται από τθν 

αλλθλεπίδραςθ των μαγνθτικϊν πεδίων του ςτάτθ και του ρότορα και θ οποία 

είναι ανάλογθ του ρεφματοσ και του αρικμοφ των ςπειρϊν του κάκε πόλου. Ζτςι 

είναι ςθμαντικό για τθν οδιγθςθ του κινθτιρα, ο οδθγόσ κίνθςθσ να δρα ωσ πθγι 

ρεφματοσ, θ τάςθ του ρεφματοσ είναι ςθμαντικι μόνο για το ζλεγχο του 

ρεφματοσ. Σα ςιματα ειςόδου ςε ζνα βθματικό οδθγό κίνθςθσ είναι το ςιμα 

διεφκυνςθσ και οι Βθματικοί παλμοί [1, 2]. 

1.1.1 XL, XLT & XLi νδεγνί θίλεζεο γηα βεκαηηθό θηλεηήξα 

H κατθγορία των οδθγϊν κίνθςθσ για βθματικοφσ κινθτιρεσ, οι οποίοι παρζχονται 

από το Θλεκτρομθχανικό τμιμα τθσ Parker Hannifin, πρόςφεραν καινοφρια 

δεδομζνα ςτθν οικονομία, για ςυςτιματα και εξοπλιςμοφσ των καταςκευαςτϊν. 

Προερχόμενοι από τθν επιτυχθμζνθ ςειρά L, οι XL είναι ευρζωσ χριςιμοι, χωρίσ 

να υςτεροφν ςε απόδοςθ. 

Θ ςειρά XL περιλαμβάνει τρεισ βαςικοφσ τφπουσ οδθγϊν κίνθςθσ. Οι XL οδθγοί 

κίνθςθσ για ζνα απλό άξονα βθματικισ κατεφκυνςθσ, επιτρζπουν τθ λειτουργία 

από ζναν ανεξάρτθτο ελεγκτι, ενϊ θ ζκδοςθ XLT για τρεισ άξονεσ, επιτρζπουν τθν 

αποκικευςθ χϊρου ςε πολυαξονικά ςυςτιματα. Σζλοσ οι οδθγοί κίνθςθσ XLi, 

παρζχουν μια αυτόνομθ ςυςκευι ελζγχου κίνθςθσ, ικανι να επιλφει ζνα ευρφ 

φάςμα εφαρμογϊν αυτοματοποίθςθσ. 

Κοινά χαρακτθριςτικά όλων των ςειρϊν βθματικϊν XL οδθγϊν κίνθςθσ, είναι το 

προγραμματιηόμενο ρεφμα του κινθτιρα που δεν υπερβαίνει το 50% τθσ μζγιςτθσ 

τιμισ, θ αυτόματθ μείωςθ ρεφματοσ κατά τθ διάρκεια τθσ αναμονισ, θ επιλογι 

τεςςάρων διακεκριμζνων διαςτθμάτων για τθν περιςτροφι του άξονα εξόδου 

του κινθτιρα μεταξφ 400 και 4000 βθμάτων / περιςτροφι και θ πλιρθσ 

προςταςία ςε περίπτωςθ βραχυκυκλϊματοσ, υπζρβαςθσ ορίων επικυμθτισ 

τάςθσ και υπερβολικισ ανόδου τθσ κερμοκραςίασ. Οι κινιςεισ ςυμμορφϊνονται 

πλιρωσ με τισ ευρωπαϊκζσ απαιτιςεισ LVD (Low Voltage Directive) και EMC όταν 

εγκακίςτανται ςφμφωνα με τισ πλθροφορίεσ που περιλαμβάνονται ςτον οδθγό 

χρθςτϊν. Όλοι οι τφποι των οδθγϊν κίνθςθσ, είναι διακζςιμοι ςε τρεισ τιμζσ 

ρεφματοσ, δίνοντασ μια ζξοδο είτε των 2.5A, 5A είτε των 8A αιχμισ ανά φάςθ [1]. 
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1.1.2 Μνλάδεο Παξνρήο Ιζρύνο 

Οι μονάδεσ παροχισ ιςχφοσ XL-PSU και PL1100 προςφζρουν ζναν κατάλλθλο 

τρόπο τροφοδοςίασ των XL οδθγϊν κίνθςθσ. Θ XL-PSU ζχει ωσ ςκοπό να 

ενεργοποιιςει μζχρι ζξι XL βθματικοφσ οδθγοφσ κίνθςθσ (ανάλογα με το φορτίο 

των αξόνων) και λειτουργεί άμεςα από οποιαδιποτε τάςθ εναλλαςςόμενου 

ρεφματοσ μεταξφ 95V και 264V. Για περιςςότερο απαιτθτικζσ εφαρμογζσ, ο 

μεταςχθματιςτισ/τροφοδοςία ιςχφοσ, PL1100, είναι ςε κζςθ να παρζχει μζχρι 

14A ςε 80V DC (Direct Current).  

Θ XL-PSU μπορεί να τροφοδοτεί μζχρι ζξι άξονεσ των 2.5A, τρεισ άξονεσ των 5A ι 

δφο άξονεσ των 8A, κεωρϊντασ χαρακτθριςτικοφσ κφκλουσ λειτουργίασ, ενϊ το 

PL1100 μπορεί να τροφοδοτιςει μζχρι εικοςιτζςςερισ άξονεσ των 2.5A, δϊδεκα 

άξονεσ των 5A ι οκτϊ άξονεσ των 8A, πάλι με τουσ χαρακτθριςτικοφσ κφκλουσ 

λειτουργίασ [1]. 

1.2 Πεξηγξαθή ησλ XLi νδεγώλ θίλεζεο 

1.2.1 Γεληθά 

Οι XL25I, XL50i και XL80i, είναι ευφυείσ χαμθλισ απαιτοφμενθσ τροφοδοςίασ 

βθματικοί οδθγοί κίνθςθσ, οι οποίοι προςφζρουν μια οικονομικϊσ αποδοτικι 

λφςθ για τισ εφαρμογζσ που περιλαμβάνουν φαινόμενα απλϊν θ πολλαπλϊν 

αξόνων. ΢χεδιαςμζνοι για να χρθςιμοποιοφνται για τουσ υπάρχοντεσ γενικισ 

χριςθσ βθματικοφσ κινθτιρεσ, μποροφν να τροφοδοτθκοφν από μονάδεσ 

παροχισ ιςχφοσ ςυνεχοφσ ρεφματοσ με τάςθ 20-84V (XL25i), (XL50i) ι 40-84V 

(XL80i) DC και ςυμμορφϊνονται πλιρωσ με τισ ευρωπαϊκζσ απαιτιςεισ LVD. Σρία 

μοντζλα παρζχουν ζνα ρεφμα εξόδου που κυμαίνεται από 1.25 ζωσ 8.0A: 

 XL80i που παρζχει τάςθ κινθτιρα 80V ςε αιχμι 8A  

 XL50i που παρζχει τάςθ κινθτιρα 80V ςε αιχμι 5A  

 XL25i που παρζχει τάςθ κινθτιρα 80V ςε αιχμι 2.5A. 

Οι XL25i και τα XL50i μοιράηονται ζνα παρόμοιο μζγεκοσ κιβωτίου, ενϊ ο XL80i 

είναι ελαφρϊσ μεγαλφτερο. ΢τθ ςυνζχεια απεικονίηονται τα δφο αυτοί τφποι 

κιβωτίου [2, 6]. 
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Εικόνα 1: XL25i/XL50i οδθγοί κίνθςθσ. 

 

Εικόνα 2: XL80i οδθγοί κίνθςθσ. 
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1.2.2 Μεραληθή Δγθαηάζηαζε 

1.2.2.1 Απαηηήζεηο Εγθαηάζηαζεο 

Πεξηβάιινλ 

Οι XL25I, XL50i και XL80i, χαμθλισ απαιτοφμενθσ τροφοδοςίασ, βθματικοί οδθγοί 

κίνθςθσ ζχουν ςχεδιαςτεί για να χρθςιμοποιοφνται ςε κερμοκραςία μεταξφ 0° και 

50°C, και ςε κανονικά επίπεδα υγραςίασ (5-95% με ελεφκερθ εξάτμιςθ). 

Μποροφν να ανεχτοφν ατμοςφαιρικι ρφπανςθ βακμοφ 2, που ςθμαίνει ότι 

απαιτοφν για τθν ομαλι λειτουργία τουσ ξθρό (χωρίσ υγραςία) περιβάλλον. 

Σροφοδοτοφνται από τθν μονάδα XL_PSU, θ οποία παρζχει τθν απαραίτθτθ ιςχφ 

και ελαχιςτοποιεί τθν απαίτθςθ για χριςθ φίλτρων EMC. Μια μονάδα XL_PSU 

μπορεί να τροφοδοτιςει μζχρι και ζξι οδθγοφσ κίνθςθσ, εναλλακτικά οι οδθγοί 

κίνθςθσ μποροφν να τροφοδοτθκοφν από μια μονάδα παροχισ ιςχφοσ ςυνεχοφσ 

ρεφματοσ, που τροφοδοτείται από ζναν απομονωμζνο μεταςχθματιςτι [2, 6]. 

Ψύμε ηνπ Drive 

Οι XL25i και XL50i ψφχονται με φυςικι ςυναγωγι (μεταφορά κερμότθτασ), ενϊ 

ςτουσ XL80i θ ψφξθ πραγματοποιείται με ενςωματωμζνο ανεμιςτιρα. Για να 

επιτευχκεί ψφξθ, οι οδθγοί κίνθςθσ, πρζπει να εγκαταςτακοφν κάκετα ςε μια 

περιοχι όπου υπάρχει τουλάχιςτον ζνα κενό αζρα 50mm επάνω από και κάτω 

από τθ ςυςκευαςία και ζνα κενό 10mm ςε κάκε μία πλευρά. Αποφεφγεται θ 

κερμότθτα που παράγεται άμεςα από εξοπλιςμό που βρίςκεται κάτω από τα 

ςυςτιματα αυτά. ΢τθν τελικι εγκατάςταςθ, πρζπει να ελεγχκεί ότι θ 

προδιαγραφόμενθ τιμι τθσ κερμοκραςίασ περιβάλλοντοσ των 50°C (χωρίσ 

εξαναγκαςμζνθ ψφξθ αζρα), δεν υπερβαίνεται άμεςα και ότι θ ροι του αζρα 

προσ τουσ οδθγοφσ κίνθςθσ δεν εμποδίηεται [2, 6]. 

Δηαζηάζεηο ηνπ νδεγνύ θίλεζεο 

Οι XL25i και XL50i ζχουν παρόμοιεσ διαςτάςεισ, οι οποίεσ απεικονίηονται 

παρακάτω [2, 6]. 
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Εικόνα 3:Διαςτάςεισ XL25i/XL50i. 

Οι διαςτάςεισ του XL80i περιγράφονται ςτθν Εικόνα 4 [2, 6]. 

 

Εικόνα 4: Διαςτάςεισ XL80i. 

΢το Παράρτθμα Α (Προδιαγραφζσ) περιγράφονται οι προδιαγραφζσ λειτουργίασ 

και περιβάλλοντοσ των παραπάνω τριϊν τφπων οδθγϊν κίνθςθσ. 

΢τθν παροφςα εφαρμογι χρθςιμοποιοφνται τα ςυςτιματα κίνθςθσ τφπου XL50i. 
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1.3 XL Μνλάδα Παξνρήο Ιζρύνο 

Θ XL_PSU, είλαη μια μονάδα παροχισ ιςχφοσ με διακόπτθ και ονομαςτικι ιςχφ 

250W και χρθςιμοποιείται με XLi βθματικοφσ οδθγοφσ κίνθςθσ. Είναι 

ςχεδιαςμζνθ για άμεςθ λειτουργία από τάςεισ ειςόδου μονοφαςικοφ 

εναλλαςςόμενου ρεφματοσ και είναι ικανι να τροφοδοτεί μζχρι και ζξι οδθγοφσ 

κίνθςθσ, χωρίσ να είναι απαραίτθτθ θ παρουςία ενόσ EMC φίλτρου. Θ χριςθ τθσ 

XL_PSU προςφζρει τα ακόλουκα οφζλθ: 

 Αναπροςαρμογι για παροχζσ τάςθσ μεταξφ 95 και 264V AC (Alternating 

Curent). 

 Απουςία EMC φίλτρων. 

 Μικρότεροσ χϊροσ καμπίνασ. 

 Ενςωματωμζνθ παροχι τάςθσ +24V DC (Direct Current) [2]. 

1.3.1 Φπζηθά Χαξαθηεξηζηηθά  

Εδράηεται ςε ζνα λεπτό, πλάτουσ 50mm, μεταλλικό κιβϊτιο όπωσ φαίνεται ςτθν 

παρακάτω εικόνα. Αυτι θ μορφι κιβωτίου μοιάηει με εκείνθ ςτθν περίπτωςθ των 

XLi οδθγϊν κίνθςθσ και ζχει το ίδιο φψοσ και βάκοσ [6]. 

 

Εικόνα 5: Κιβϊτιο μιασ μονάδασ XL_PSU. 

1.3.2 Γηαζηάζεηο ηεο XL_PSU 

Οι διαςτάςεισ τθσ XL_PSU παρουςιάηονται ςτθν Εικόνα 6 [6]. 
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Εικόνα 6: Διαςτάςεισ XL_PSU. 

1.3.3 Πιεξνθνξίεο γηα ηελ ηνπνζέηεζε/εγθαηάζηαζε ηεο 

XL_PSU 

Θ μονάδα πρζπει να τοποκετθκεί κάκετα, κοντά ςτουσ οδθγοφσ κίνθςθσ που κα 

τροφοδοτεί. Σόςο θ τρφπα ςτερζωςθσ διαμζτρου 4.5mm ςτθν κορυφι, όςο και οι 

εγκοπζσ ςτιριξθσ πλάτουσ 4.5mm, πρζπει να χρθςιμοποιθκοφν. Θ μονάδα 

παροχισ ιςχφοσ, πρζπει να τοποκετθκεί με ζνα ελάχιςτο ελεφκερου χϊρου των 

50mm και κάτω από και επάνω από το κιβϊτιο τθσ. Επιπλζον ελεφκεροσ χϊροσ 

10mm πρζπει να αφινεται και από τισ δφο πλευρζσ. 

΢θμειϊνεται, ότι θ μονάδα δεν πρζπει να τοποκετείται πάνω από θ κοντά ςε 

άλλα υλικά που παράγουν ςθμαντικά ποςά κερμότθτασ με ακτινοβολία θ 

μεταφορά κερμότθτασ (ςυναγωγι). 

΢το Παράρτθμα Α (Προδιαγραφζσ) περιγράφονται οι θλεκτρικζσ και μθχανικζσ 

προδιαγραφζσ τθσ, κακϊσ επίςθσ δίνεται και πίνακασ για τισ προδιαγραφζσ 

περιβάλλοντοσ των XL_PSU [1, 2]. 

1.4 Οδεγίεο Αζθαιήο Χξήζεο θαη Δγθαηάζηαζεο ησλ 

ζπζηεκάησλ ειέγρνπ θίλεζεο. 

Θ υψθλι απόδοςθ του εξοπλιςμοφ ελζγχου κινιςεων, τον κακιςτά ικανό να 

παράγει γριγορθ μετακίνθςθ και πολφ υψθλζσ δυνάμεισ. Απροςδόκθτθ κίνθςθ 

μπορεί να εμφανιςτεί ειδικά κατά τθ διάρκεια τθσ ανάπτυξθσ των προγραμμάτων 
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των ελεγκτϊν. Πρζπει να διατθροφνται κακαρά τα μθχανιματα που οδθγοφνται 

από βθματικοφσ κινθτιρεσ ι servo κινθτιρεσ. Επιπλζον δεν πρζπει να αγγίηεται 

ποτζ οποιοδιποτε μζροσ του εξοπλιςμοφ ενϊ βρίςκεται ςε λειτουργία. 

Αυτό το προϊόν (XLi οδθγοί κίνθςθσ), πωλείται ωσ τμιμα ελζγχου κινιςεων που 

εγκακίςταται ςε ζνα πλιρεσ ςφςτθμα, χρθςιμοποιϊντασ τθν ορκι πρακτικι 

εφαρμοςμζνθσ μθχανικισ. Θ διαδικαςία εγκατάςταςθσ πρζπει να γίνει με 

προςοχι, ϊςτε να εξαςφαλιςτεί ότι το προϊόν είναι εγκατεςτθμζνο και 

χρθςιμοποιείται κατά τρόπο αςφαλι ςφμφωνα με τουσ τοπικοφσ νόμουσ και τουσ 

κανονιςμοφσ αςφάλειασ 

Οι πλθροφορίεσ ελζγχου και αςφαλισ εγκατάςταςθσ των ςυςτθμάτων αυτϊν, 

παρζχονται από τθν εταιρία parker-Hannifin. Σα υποκαταςτιματα και οι 

εξουςιοδοτθμζνοι διανομείσ, παρζχουν τισ πλθροφορίεσ για τθν επιλογι των 

κατάλλθλων προϊόντων θ ςυςτθμάτων για περαιτζρω ζρευνα από τουσ χριςτεσ. 

Πριν γίνει θ επιλογι ι χριςθ οποιουδιποτε προϊόντοσ θ ςυςτιματοσ, είναι 

απαραίτθτο να αναλφονται όλεσ οι πτυχζσ τθσ αίτθςθσ και να ανακεωροφνται οι 

πλθροφορίεσ ςχετικά με το προϊόν ςτον τρζχοντα κατάλογο του προϊόντοσ. Ο 

χριςτθσ, μζςω τθσ ανάλυςισ και τθσ δοκιμισ, είναι απλϊσ αρμόδιοσ για τθν 

τελικι επιλογι του ςυςτιματοσ και των επιμζρουσ τμθμάτων, κακϊσ και τθσ 

επιβεβαίωςθσ ότι καλφπτονται όλεσ οι απαιτιςεισ απόδοςθσ αςφάλειασ και 

προειδοποίθςθσ τθσ εφαρμογισ. 

Εάν ο εξοπλιςμόσ χρθςιμοποιείται με οποιοδιποτε τρόπο που δεν προςαρμόηεται 

ςτισ οδθγίεσ που δίνονται ςτον οδθγό χρθςτϊν, ςτθν περίπτωςθ αυτι θ 

προςταςία που παρζχεται ςε αυτόν τον εξοπλιςμό μπορεί να εξαλειφτεί [1, 2, 6]. 
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2. Πεξηγξαθή ηεο δηάηαμεο. 

2.1 ΢ηνηρεία ειέγρνπ θίλεζεο 

Ο βαςικόσ θλεκτρονικόσ ζλεγχοσ ςυςτιματοσ κίνθςθσ αποτελείται από τα 

παρακάτω τρία κφρια μζρθ: 

Ηλεκηρονικός

Υπολογιζηής

Ή

PLC

Indexer

Controller
Drive Κινηηήρας

Ενηολές

Υψηλού Επιπέδοσ 

Σήμαηα

Ενηολών

 

΢χιμα 1: ΢τοιχεία ελζγχου κίνθςθσ. 

Κινητήρας 

Μπορεί να είναι βθματικόσ (είτε περιςτροφικόσ είτε γραμμικόσ), ζνασ κινθτιρασ 

ςυνεχοφσ ρεφματοσ, ζνασ κινθτιρασ εναλλαςςόμενου ρεφματοσ, ι ζνασ servo 

κινθτιρασ. Ο κινθτιρασ ςε αρκετζσ περιπτϊςεισ χρειάηεται να είναι ςυνδεδεμζνοσ 

με κάποιο μθχάνθμα ανάδραςθσ (feedback), ανάλογα με τον ζλεγχο ταχφτθτασ ι 

κζςθσ που κζλουμε να ζχουμε και τθν ακρίβεια που απαιτοφμε. 

Ρυθμιστής (Drive – inverter) 

Είναι ζνασ θλεκτρονικόσ ενιςχυτισ, που μεταφζρει ενζργεια ςτον κινθτιρα για να 

λειτουργιςει, ανταποκρινόμενοσ ςτα ςιματα χαμθλισ ιςχφοσ που δζχεται από 

τον ελεγκτι. 

Σφστημα ελέγχου (Controller – PLC – Indexer) 

Θ πραγματικι εργαςία που πραγματοποιείται από τον κινθτιρα, κακορίηεται από 

τον ελεγκτι (controller), κζτοντασ παραμζτρουσ όπωσ ταχφτθτα, απόςταςθ, 

κατεφκυνςθ και ρυκμό επιτάχυνςθσ και επιβράδυνςθσ. Θ λειτουργία του ελζγχου 

μπορεί να κατανεμθκεί μεταξφ ενόσ κεντρικοφ υπολογιςτι (master), όπωσ είναι 

ζνασ βιομθχανικόσ υπολογιςτισ και μιασ μονάδασ «υπθρζτθ» (slave), θ οποία 

δζχεται υψθλοφ επιπζδου εντολζσ. Ο ζνασ ελεγκτισ ζχει τθ δυνατότθτα να 

λειτουργιςει οδθγοφσ κίνθςθσ και κινθτιρεσ ςε ζνα ςφςτθμα πολλϊν αξόνων. 
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Indexer

Controller
Drive Κινηηήρας

Feedback loop

Encoder

 

΢χιμα 2: Ζλεγχοσ κλειςτοφ βρόχου. 

΢τθν διάταξθ μασ ωσ ελεγκτισ (controller), χρθςιμοποιείται ζνασ θλεκτρονικόσ 

υπολογιςτισ και το λογιςμικό EASI – Tools (περιγράφεται αναλυτικά ςτο επόμενο 

κεφάλαιο), που επικοινωνεί με δφο XL50i οδθγοφσ κίνθςθσ, οι οποίοι με τθ ςειρά 

τουσ ανταποκρινόμενοι ςτα χαμθλά ςιματα που δζχονται από τον ελεγκτι, κινοφν 

τουσ δφο βθματικοφσ κινθτιρεσ μιασ ΧΤ τράπεηασ. ΢τθν διάταξθ που περιγράφεται 

αναλυτικά ςτθν επόμενθ εικόνα, δεν υπάρχει κάποιο μθχάνθμα ανάδραςθσ 

ςυνδεδεμζνο με τουσ δφο κινθτιρεσ και δεν χρθςιμοποιείται κωδικοποιθτισ 

(encoder), αφοφ αυτόσ δεν απαιτείται ςτθν περίπτωςθ των XL50i [2, 5, 8]. 

H/Y

Και 

Λογιζμικό EASI - 

Tools

2 XL50i  Drives
Κινηηήρες

XY 

Τράπεζας

 

΢χιμα 3: ΢τοιχεία ελζγχου κίνθςθσ. 

΢τθ ςυνζχεια, κρίνεται απαραίτθτο να γίνει περιγραφι τθσ XY Σράπεηασ και των 

δφο βθματικϊν κινθτιρων, που χρθςιμοποιικθκαν για να κινιςουν τουσ δφο 

άξονεσ. Οι οδθγοί κίνθςθσ ζχουν περιγραφεί αναλυτικά ςτο πρϊτο κεφάλαιο, ενϊ 

το λογιςμικό που χρθςιμοποιικθκε για τισ εντολζσ κίνθςθσ αναλφεται ςτο 

επόμενο κεφάλαιο. 

2.2 XY Σξάπεδα 

Θ XY τράπεηα παρζχει οριηόντια κίνθςθ ςε αυτοματοποιθμζνα μθχανιματα, όπωσ 

τα ςυναρμολογοφμενα ρομπότ ςτισ βιομθχανικζσ εγκαταςτάςεισ. Οι ρομποτικοί 

βραχίονεσ και άλλεσ αυτοματοποιθμζνεσ μθχανζσ ζχουν ζνα περιοριςμζνο εφροσ 

κινιςεων, κακϊσ οι βάςεισ τουσ παραμζνουν ακίνθτεσ. Οι XY τράπεηεσ 

επιτρζπουν ςε αυτζσ τισ βάςεισ να κινθκοφν οριηόντια κατά μικοσ των X και Y 

αξόνων. Θ XY τράπεηα, γνωςτι και ωσ XY Stage,είναι μια μθχανοποιθμζνθ 

γραμμικι επιφάνεια με γραμμικι κίνθςθ, που βαςίηεται ςτα ρουλεμάν που 
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οδθγοφνται από ζνα μθχανιςμό κίνθςθσ, ςυνικωσ βθματικό (γραμμικό ι 

περιςτροφικό) κινθτιρα  

Εξυπθρετϊντασ διάφορα είδθ βιομθχανιϊν, οι XY τράπεηεσ παρζχουν ελεγχόμενθ 

με μεγάλθ ακρίβεια αυτοματοποιθμζνθ κίνθςθ. Χρθςιμοποιοφνται ευρζωσ ςε 

μθχανικζσ διεργαςίεσ και εφαρμογζσ, ςυμπεριλαμβανομζνου τουσ βιομθχανικοφσ 

αυτοματοποιθμζνουσ εξοπλιςμοφσ και τισ αυτοματοποιθμζνεσ μετριςεισ. 

Οι XY τράπεηεσ είναι επίπεδεσ επιφάνειεσ, οι οποίεσ τοποκετοφνται πάνω ςε 

ςφαιρικά ζδρανα, ι κυλινδρικζσ επιφάνειεσ με πολλαπλζσ γραμμικζσ βάςεισ και 

αποτελοφνται από ζμβολο (forcer) και πλάκεσ ςτερζωςθσ. Σο ζμβολο ολιςκαίνει 

κατά μικοσ τθσ πλάκασ ςτερζωςθσ, πάνω ςτα χωρίσ τριβι λόγω αζρα ζδρανα και 

κινείται ςυνεχϊσ γραμμικά, κατά μικοσ τθσ πλάκασ. Για να δθμιουργθκοφν 

πολλαπλοί άξονεσ, οι γραμμικζσ βάςεισ ςυχνά τοποκετοφνται θ μία πάνω ςτθν 

άλλθ, με τον άξονα Y ςτθν κορυφι, να ενεργεί ταυτόχρονα ωσ εργαλειοφορείο 

για τθν κάτω βάςθ και ωσ βάςθ θ οποία ςυγκρατεί τθν τράπεηα. Σα υλικά που 

χρθςιμοποιοφνται για να καταςκευαςτοφν οι XY τράπεηεσ, περιλαμβάνουν 

ανοξείδωτο χάλυβα και χυτοςίδθρο αλλά και χαλκό για τα ζδρανα και αλουμίνιο 

για τα πλαίςια [9]. 

΢τθν διάταξθ που χρθςιμοποιικθκε, θ ΧΤ τράπεηα είναι καταςκευαςμζνθ από 

αλουμίνιο και αποτελείται από δφο άξονεσ, ο ζνασ πάνω ςτον άλλο. Ο Y άξονασ 

βρίςκεται ςτθν κορυφι. Για τθν κίνθςθ των δφο αξόνων υπάρχουν δφο βθματικοί 

κινθτιρεσ, οι οποίοι ελζγχονται απευκείασ από το λογιςμικό EASI –Tools μζςω 

των XL50i οδθγϊν κίνθςθσ.  
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Εικόνα 7: ΧΤ Σράπεηα. 

2.3 Βεκαηηθνί θηλεηήξεο 

Οι βθματικοί κινθτιρεσ ζχουν γίνει δθμοφιλείσ, επειδι μποροφν να ελεγχκοφν 

απευκείασ από Θ/Τ, μικροεπεξεργαςτζσ, ι προγραμματιηόμενουσ ελεγκτζσ. Σο 

χαρακτθριςτικό γνϊριςμά τουσ είναι ότι ο άξονασ εξόδου περιςτρζφεται ςε μια 

ςειρά διακεκριμζνων γωνιακϊν διαςτθμάτων ι βθμάτων και ζνα βιμα 

πραγματοποιείται κάκε φορά που μια εντολι παλμοφ λαμβάνεται. Όταν ζνασ 

τελικόσ αρικμόσ παλμϊν ζχει παραχκεί, ο άξονασ κα περιςτραφεί προσ μια 

γνωςτι γωνία. 

Ζνα βαςικό ςφςτθμα βθματικοφ κινθτιρα φαίνεται ςτο ςχιμα 4, όπου ο 

ρυκμιςτισ περιλαμβάνει τα θλεκτρονικά κυκλϊματα τα οποία παρζχουν ρεφμα 

ςτον κινθτιρα. Θ ζξοδοσ είναι γωνιακι κζςθ του άξονα του κινθτιρα, ενϊ θ 

είςοδοσ ςυνίςταται ςε δφο ψθφιακά ςιματα χαμθλισ ιςχφοσ. Κάκε φορά που 

ζνασ παλμόσ εμφανίηεται ςτο βιμα τθσ γραμμισ ειςόδου, ο κινθτιρασ κάνει ζνα 

βιμα και ό άξονασ παραμζνει ςτθ νζα του κζςθ μζχρι ζνασ καινοφριοσ παλμόσ 

ςιματοσ να παραχκεί. Θ κατάςταςθ τθσ ειςόδου κατεφκυνςθσ κακορίηει τθν 

βθμάτιςθ του κινθτιρα δεξιόςτροφα θ αριςτερόςτροφα.  
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΢χιμα 4: Βαςικό ΢φςτθμα Βθματικοφ Κιντιρα. 

Δεδομζνοσ αρικμόσ βθμάτων, κα προκαλζςει τον άξονα του βθματικοφ κινθτιρα, 

να περιςτραφεί ςε μια ςυγκεκριμζνθ γωνία, ζτςι ϊςτε να ζχουμε ζλεγχο κζςθσ 

ανοιχτοφ βρόχου (βλζπε ςχιμα 3), αφοφ δεν χρειαηόμαςτε ανατροφοδότθςθ τθσ 

πλθροφορίασ από τον άξονα [8]. 

΢τθ ςυνζχεια, παρατίκενται αναλυτικά ςτοιχεία για του δφο κινθτιρεσ, που 

χρθςιμοποιικθκαν για να κινιςουν τουσ ΧΤ άξονεσ τθσ τράπεηασ.  

Ανικουν ςτθν ςειρά 103 – 81 και ςυγκεκριμζνα είναι μοντζλα τφπου 103 - 81 – 

6541. ΢το παρακάτω ςχιμα απεικονίηεται θ μορφι και οι διαςτάςεισ τουσ. 

 

΢χιμα 5: Διαςτάςεισ βθματικοφ κινθτιρα. 

΢θμειϊνεται, ότι τα καλϊδια ςτεγάηονται μζςα ςε ςωλινα από βινφλιο, ενϊ το 

ςφμβολο T δθλϊνει τθ κζςθ του ακροδζκτθ γείωςθσ. Σα ςτοιχεία A, B και C 

παρουςιάηονται αναλυτικά ςτον παρακάτω πίνακα [3]. 

Πίνακασ 1 Σιμζσ ςτοιχείων A, B και C 

Μοντζλο A B C 

103 - 810- 6 93.5 31.8  

103 – 814 - 6541 91.0 30.2  

103 - 814- 6511 91.0 30.2 30.2 
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΢τον πίνακα 2, παρουςιάηονται οριςμζνα από τα κυριότερα χαρακτθριςτικά των 

ςυγκεκριμζνων βθματικϊν κινθτιρων [3]. 

Πίνακασ 2: Χαρακτθριςτικά βθματικοφ κινθτιρα. 

Χαρακτηριςτικά 

Μοντζλο 103 – 814 - 6541 

BASIC STEP ANGLE 1.8ο±0.99ο  

BIPOLAR PARALLEL CURRENT (Amp) 6.5 

UNIPOLAR CURRENT (Amp) 4.6 

RESISTANCE (Ohm) 0.55 

INDUCTANCE (mH) 2.7 

BIPOLAR HOLDING TORQUE (Ncm) 345 

UNIPOLAR HOLDING TORQUE (Ncm) 275 

ROTOR INERTIA (Kgm 2 x 10 -7) 1120 

THEORETICAL ACCELERATION (rad x 

sec-2) 

30500 

BACK E.M.F. (V/Krpm) 44 

MASS (Kg) 2.5 

PROTECTION DEGREE IP43 

LEADS CODE II 
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3. Λνγηζκηθό EASI – Tools 

3.1 Λεηηνπξγία Λνγηζκηθνύ 

Μόλισ εγκαταςτακεί το λογιςμικό, μπορεί να ξεκινιςει τθ λειτουργία του. Σο 

κφριο παράκυρο εφαρμογισ, διακζτει επτά επιλογζσ ςτο μενοφ εργαςιϊν: 

File, Edit, Search, Terminal, Utilities, Windows, Help 

Θ πλειοψθφία των διακζςιμων επιλογϊν, μζςα ςε κάκε μία από τισ επτά επιλογζσ 

ςτο μενοφ εργαςιϊν, είναι γνωςτι ςτουσ χριςτεσ Window™ και δεν κα 

περιγραφτεί πλιρωσ εδϊ, αλλά οι διακζςιμεσ επιλογζσ ςτο “Terminal” 

(περιλαμβάνει επιλογζσ για τθν επικοινωνία με τον οδθγό κίνθςθσ) και ςτο μενοφ 

“Utilities” (περιλαμβάνει επιλογζσ για τθ διαμόρφωςθ του οδθγοφ κίνθςθσ), είναι 

ςυγκεκριμζνεσ για τον ζλεγχο τθσ κίνθςθσ και κα περιγραφοφν πλιρωσ [2]. 

3.1.1 Δπηθνηλσλία κε έλα Οδεγό Κίλεζεο 

3.1.1.1 ΢ύλζεζε ζεηξηαθήο επηθνηλωλίαο 

Από το μενοφ ”Terminal” και τθν επιλογι “ Settings” εμφανίηεται το παράκυρο 

για τθ ςφνκεςθ τθσ κφρασ επικοινωνίασ, όπωσ φαίνεται ςτθν Εικόνα 8. Οι 

ρυκμίςεισ αναφοράσ που χρθςιμοποιοφνται είναι οι εξισ: 

 Port: COM2 

 BAUD rate: 9600 (BAUD= μονάδα που αναφζρεται ςε μεταβλθτι ταχφτθτα 

μεταβίβαςθσ δεδομζνων Θ/Τ) 

 Options : Auto wrap 

΢τθν δικι μασ περίπτωςθ, ωσ τιμι αναφοράσ για τθ κφρα επιλζχκθκε το COM1. 

΢τθν επόμενθ εικόνα, απεικονίηονται οι τιμζσ αναφοράσ για τισ τρεισ 

παραμζτρουσ που αναφζρκθκαν: 

 

Εικόνα 8: Διαμόρφωςθ κφρασ επικοινωνίασ 
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Μόλισ γίνει θ επιλογι τθσ απαραίτθτθσ ςυνδεςμολογίασ, επιλζγεται από το μενοφ 

“Terminal” θ επιλογι “Connect ”, για να ξεκινιςει θ επικοινωνία του λογιςμικοφ 

με τον οδθγό  κίνθςθσ. Κάκε φορά που θ επιλογι “Connect ” κζτει ςε λειτουργία 

τθ ςφνδεςθ λογιςμικοφ – οδθγοφ κίνθςθσ, εξετάηει εάν ζχει γίνει θ απαραίτθτθ 

ςυνδεςμολογία και αν λειτουργεί ςωςτά. Εάν θ ΢φνδεςθ ζχει γίνει ςωςτά, τότε το 

«πλαίςιο μθνυμάτων - Testing communications integrity» εμφανίηεται ςτθν 

οκόνθ, ακολουκοφμενο από το μινυμα «Now on-line to indexer» [4]. 

3.1.2 Ρύζκηζε ηνπ Οδεγνύ Κίλεζεο 

3.1.2.1 Δηακόξθωζε ηωλ Αμόλωλ 

Όταν πραγματοποιθκεί επιτυχϊσ θ επικοινωνία, μπορεί να ξεκινιςει θ 

διαδικαςία ρφκμιςθσ του οδθγοφ κίνθςθσ, χρθςιμοποιϊντασ τθν επιλογι “ 

Configuration ” από το μενοφ “Utilities". Θ επιλογι αυτι, όπωσ φαίνεται και ςτθν 

Εικόνα 9, επιτρζπει τθν πρόςβαςθ ςε ζξι περιπτϊςεισ διαμόρφωςθσ και ρφκμιςθσ 

του οδθγοφ κίνθςθσ.  

Για τθν διαμόρφωςθ των αξόνων, μασ δίνετε τθ δυνατότθτα να επιλζξουμε τουσ 

άξονεσ, τουσ οποίουσ ο οδθγόσ κίνθςθσ κα ελζγχει, ςε ζνα πολλαπλό ςφςτθμα 

αξόνων. ΢τθν περίπτωςθ μασ, επιλζχκθκαν δφο άξονεσ (όπου ο αρικμόσ 1 

αντιςτοιχεί ςτον X άξονα και ο αρικμόσ 2 ςτον άξονα Y) [4]. 

 

Εικόνα 9: Επιλογι αξόνων ςυςτιματοσ 

3.1.3 Δπηπιένλ επηινγέο δηακόξθσζεο 

΢τισ εικόνεσ που ακολουκοφν, παρουςιάηεται το εφροσ τον δυνατϊν επιλογϊν για 

τθ ρφκμιςθ τθσ λειτουργίασ του οδθγοφ κίνθςθσ, μζςω του λογιςμικοφ EASI-

TOOLS. 
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Επηινγή δηαθεθξηκέλωλ γωληαθώλ δηαζηεκάηωλ ή βεκάηωλ ηνπ 

θηλεηήξα. 

΢τθν περίπτωςθ αυτι, γίνεται επιλογι των διακεκριμζνων βθμάτων για τθν 

περιςτροφι του άξονα εξόδου του κινθτιρα, που ελζγχει ο οδθγόσ κίνθςθσ, θ 

οποία διαιρείται ςε τζςςερα διαςτιματα (μεταξφ 400 ωσ 400 βθμάτων ανά 

περιςτροφι). Ωσ τιμι αναφοράσ επιλζγεται το 4000 step/rev. 

 

Εικόνα 10: Περιςτροφι άξονα εξόδου κινθτιρα ςε βιματα ανά περιςτροφι. 

Ρύζκηζε ξεύκαηνο 

΢τθν περίπτωςθ των XLi, το ρεφμα του κινθτιρα δεν πρζπει να υπερβαίνει το 50% 

τθσ μζγιςτθσ τιμισ, γι’ αυτό και από το λογιςμικό επιλζγεται ωσ τιμι αναφοράσ το 

50%. Επιπλζον, με βάςθ τισ προδιαγραφζσ λειτουργίασ των οδθγϊν κίνθςθσ, θ 

αυτόματθ μείωςθ ρεφματοσ κατά τθ διάρκεια τθσ αναμονισ κα ανζρχεται ςτο 

50% ι 70 % τισ τιμισ του. ΢τθν περίπτωςθ, μασ επιλζχκθκε από το λογιςμικό ωσ 

τιμι αναφοράσ το 50%. 

 

Εικόνα 11: Ρφκμιςθ ρεφματοσ κινθτιρα και αυτόματθ μείωςθ ρεφματοσ ςε περίπτωςθ αναμονισ. 
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Ρύζκηζε Οξίωλ 

Σα όρια, χρθςιμοποιοφνται για να περιορίςουν τθ μετακίνθςθ του φορτίου ςε μια 

αςφαλι λειτουργοφςα απόςταςθ. Θ τοποκζτθςθ των διακοπτϊν ορίου, κακορίηει 

τθν κατεφκυνςθ τθσ κίνθςθσ, δεδομζνου ότι κετικι κίνθςθ κεωρείται πάντα 

εκείνθ προσ το κετικό όριο. 

Θ ενεργοποίθςθ και των δφο ορίων, κετικό και αρνθτικό όριο, επιλζγεται από το 

λογιςμικό ωσ τιμι αναφοράσ για τθ λειτουργία του οδθγοφ κίνθςθσ. Κατά τθ 

διάρκεια όμωσ τθσ διαδικαςίασ ελζγχου κίνθςθσ, τα όρια αυτά μποροφν να 

αλλάξουν, χρθςιμοποιϊντασ μζςω του λογιςμικοφ EASI-TOOLS τθν εντολι LIMITS, 

θ οποία περιγράφεται αναλυτικά ςτο Παράρτθμα Γ (Εντολζσ) [4]. 

 

Εικόνα 12: Ρφκμιςθ ορίων 

3.2 Έιεγρνο ησλ XLi βεκαηηθώλ νδεγώλ θίλεζεο 

Οι ευφυείσ XLi οδθγοί κίνθςθσ, διακζτουν ζναν ενςωματωμζνο 

καταχωρθτι/δείκτθ, που μπορεί να ελεγχκεί άμεςα από ζνα PC από μια ςειριακι 

ςφνδεςθ, ι μπορεί να προγραμματιςτεί και να ανταποκρίνεται ςτον κϊδικα που 

επιλζγεται από διεγζρςεισ ςυμβάντων, ι τισ οδθγίεσ των χρθςτϊν. Ο κϊδικασ 

περιλαμβάνει μια ςειρά εντολϊν, οι οποίεσ μζςω των οδθγϊν κίνθςθσ, παρζχουν 

τθν επικυμθτι κίνθςθ ςτουσ δφο άξονεσ τθσ XY Σράπεηασ. 

΢τθν ςυνζχεια, κα γίνει λεπτομερισ περιγραφι των εντολϊν, οι οποίεσ 

χρθςιμοποιοφνται για να κακορίηουν και να ελζγχουν τθν κίνθςθ, μζςω των 

οδθγϊν κίνθςθσ, ο τρόποσ με τον οποίο αυτζσ ςυντάςςονται, κακϊσ και 

οριςμζνεσ ιδιότθτεσ τουσ. Επιπλζον, κα παρουςιαςτεί ζνα διάγραμμα 

περιγραφισ του κϊδικα, με αντίςτοιχο παράδειγμα [2, 4]. 
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3.2.1 Πεξηγξαθή Δληνιώλ 

΢ε κάκε εντολι, ζχει δοκεί ζνα απλό όνομα 1 ζωσ 7 χαρακτιρων, όπου ςυνικωσ 

αποτελεί μια ςφντμθςθ του πλιρουσ περιγραφικοφ τίτλου τθσ. Οι εντολζσ 

παρατίκενται κατά αλφαβθτικι ςειρά, με οποιαδιποτε μθ αλφαβθτικά ςφμβολα 

που εμφανίηονται τελευταία και παρουςιάηονται αναλυτικά ςτο Παράρτθμα Γ 

(Εντολζσ). 

Για κάκε εντολι, δίνεται ο τρόποσ ςφνταξθσ τθσ, οι μονάδεσ μζτρθςθσ τθσ εάν 

υπάρχουν και το εφροσ των τιμϊν που μπορεί να πάρει. 

Κάκε εντολι, απαιτεί μια «διεφκυνςθ» (ζναν αρικμό μπροςτά από κάκε εντολι), 

που αναφζρεται ςτον άξονα, ςτον οποίο μζςω του οδθγοφ κίνθςθσ απευκφνεται 

και κατά ςυνζπεια ελζγχει. Όταν διαφορετικζσ κινιςεισ για δφο και περιςςότερεσ 

άξονεσ πρζπει να αποκρικοφν ςε ζνα κοινό ςφνολο εντολϊν, αναγράφεται κάκε 

εντολι με τθ διεφκυνςθ 0 (global). Για να αποτραπεί οποιαδιποτε λανκαςμζνθ 

ανατροφοδότθςθ των εντολϊν, οποιαδιποτε αναφορά ι διαβαςμζνθ εντολι που 

χρθςιμοποιεί τθ διεφκυνςθ 0 κα αγνοθκεί. ΢θμειϊνεται, ότι θ εντολι που δεν 

διακζτει διεφκυνςθ κα αγνοθκεί επίςθσ.  

Οι εντολζσ (όπωσ, Ρ, TR, και W), περιλαμβάνουν μια μεταβλθτι ςυςτθμάτων που 

αντιμετωπίηεται ωσ εντολι παραμζτρου. Οι μεταβλθτζσ ςυςτθμάτων που 

χρθςιμοποιοφνται για να αποκθκεφςουν τισ εςωτερικζσ τιμζσ και τισ ρυκμίςεισ 

του οδθγοφ κίνθςθσ, μποροφν να διαβαςτοφν, να εξεταςτοφν και μερικζσ 

μποροφν να γραφτοφν, αλλά όλεσ εξειδικεφονται ςε μια ιδιαίτερθ χριςθ από το 

ςφςτθμα και δεν μποροφν να χρθςιμοποιθκοφν για τθν αποκικευςθ των 

ςτοιχείων των χρθςτϊν, ςτα πλαίςια ενόσ προγράμματοσ [2, 4]. 

3.2.2 ΢ύληαμε Δληνιώλ 

Γενικά, θ ςφνταξθ μιασ εντολισ, αποτελείται από μια διεφκυνςθ ‘a’, θ οποία 

ακολουκείται από το όνομα τθσ εντολισ. Ακολουκεί μια παρζνκεςθ, που περιζχει 

είτε τισ παραμζτρουσ των εντολϊν, είτε απλά το εφροσ τθσ παραμζτρου n. ΢τθν 

παρζνκεςθ τθσ εντολισ, κάκε παράμετροσ χωρίηεται από ζνα κόμμα και 

οποιαδιποτε προαιρετικι παράμετροσ παρουςιάηεται με πλάγιουσ χαρακτιρεσ. 

Οι εντολζσ που δεν απαιτοφν οποιαδιποτε ςειρά παραμζτρων, παρουςιάηουν τθν 

παρακάτω μορφι ςφνταξθσ (Εικόνα 13). 
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Εικόνα 13: Απλι μορφι ςφνταξθσ εντολϊν 

Οι εντολζσ που περιλαμβάνουν μια ςειρά από παραμζτρουσ, μποροφν να είναι 

απλζσ εντολζσ μιασ παραμζτρου, όπωσ GOSUB ι CLEAR, όπου θ μοναδικι 

παράμετροσ είναι μια ετικζτα ζνδειξθσ (label), ι εντολζσ πολλϊν παραμζτρων 

που περιζχουν μια ςειρά των τιμϊν των παραμζτρων αυτϊν. Και οι δφο μορφζσ 

των εντολϊν με παραμζτρουσ παρουςιάηονται ςτθν Εικόνα 14 [2, 4]. 

 

Εικόνα 14: Εντολζσ με παραμζτρουσ. 

3.2.3 Ιδηόηεηεο ησλ εληνιώλ 

Κάκε εντολι ζχει ζνα ιδιαίτερο ςφνολο ιδιοτιτων, οι οποίεσ κακορίηουν τον 

τρόπο που θ εντολι μπορεί να χρθςιμοποιθκεί. 

Οι εντολζσ ζχουν τισ παρακάτω ιδιότθτεσ: 

Μόλν άκεζεο 

Αυτζσ οι εντολζσ ενεργοφν ςτον καταχωρθτι (indexer) του οδθγοφ κίνθςθσ και 

εκτελοφνται άμεςα, μόλισ παραλαμβάνονται από αυτόν 

Άκεζεο ε απνζεθεπκέλεο ζε ελδηάκεζε κλήκε 

Οι άμεςεσ ι αποκθκευμζνεσ εντολζσ είναι άμεςεσ, εκτόσ αν θ εκτζλεςθ τθσ 

εντολισ κακυςτερεί ι θ εντολι δεν εκτελείται, εφόςον πραγματοποιείται 

ταυτόχρονα κίνθςθ, οπότε ςε αυτι τθν περίπτωςθ θ εντολι αποκθκεφεται.  

Όταν θ εκτζλεςθ τθσ εντολισ κακυςτερεί, επειδι αναμζνει τα αποτελζςματα μιασ 

διζγερςθσ, ι περιμζνει να ολοκλθρωκεί μια μικρι διακοπι, ι να ολοκλθρωκεί 

μια χρονικι κακυςτζρθςθ, εντολζσ ανίχνευςθσ μποροφν να ςταλοφν και να 

εκτελεςτεί αμζςωσ, επομζνωσ τζτοιεσ εντολζσ όπωσ 1IS, 1R (ST), 1R (UF), 1A τα 

κ.λπ. πρζπει να αναφζρονται ςωςτά. Εντοφτοισ, εάν μια αποκθκευμζνθ εντολι 

ςταλκεί (όπωσ το G ι 1A10), θ αποκθκευμζνθ εντολι ςτζλνεται άμεςα και 

οποιεςδιποτε άλλεσ εντολζσ ανίχνευςθσ αποκθκεφονται και δεν κα υποβλθκοφν 
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ςε ζκκεςθ μζχρι να ολοκλθρωκεί θ διζγερςθ, θ χρονικι κακυςτζρθςθ, ι θ μικρι 

διακοπι. ΢ε αυτιν τθν κατάςταςθ, `οι “άμεςεσ μόνο” εντολζσ μποροφν να 

εκτελεςκοφν. 

Μπνξνύλ λα ρξεζηκνπνηεζνύλ ζε επνλνκαδόκελν κπινθ (labeled 

block) εληνιώλ  

΢θμαίνει ότι θ εντολι μπορεί να ςωκεί μζςα ςε ζναν επονομαηόμενο μπλοκ 

προγράμματοσ. ΢ε αυτιν τθν περίπτωςθ, θ εντολι κα εκτελεςκεί μόνο όταν 

ηθτθκεί εκείνο το επονομαηόμενοσ μπλοκ. Οι εντολζσ που χρθςιμοποιοφνται με 

τον κακοριςμό ενόσ επονομαηόμενου μπλοκ, αποκθκεφονται μόνο όταν 

ςτζλνεται θ εντολι SV. 

Δελ κπνξνύλ λα ρξεζηκνπνηεζνύλ ζε επνλνκαδόκελν κπινθ (labeled 

block) εληνιώλ  

Οι εντολζσ αυτζσ δεν μποροφν να αποκθκευτοφν ςε ζνα επονομαηόμενο μπλοκ 

ενόσ προγράμματοσ. 

Απνζεθεύνληαη κε ηελ εληνιή SV (Save Configuration) 

Όταν μια εντολι ζχει τθν δυνατότθτα να αποκθκεφεται από τθν εντολι SV, 

ςθμαίνει ότι το ςτοιχείο που ςυνδζεται με εκείνθ τθν εντολι, είναι ςε κζςθ να 

αποκθκεφεται ςε αμετάβλθτθ μνιμθ. Θ αποκθκευμζνθ τιμι, κα γίνει θ τιμι 

αναφοράσ κατά τθν ενεργοποίθςθ του οδθγοφ κίνθςθσ, ι μετά από μια εντολι Η. 

Δελ απνζεθεύνληαη κε ηελ εληνιή SV 

Εάν κάποιο δεδομζνο δεν αλλάξει με τθν εκτζλεςθ μιασ εντολισ, όπωσ GO ι STOP, 

τότε οι ιδιότθτεσ τθσ εντολισ αυτισ ανικουν ςε αυτι τθν κατθγορία ιδιοτιτων [2]. 
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3.2.4 Γνκή θώδηθα εληνιώλ 

Έλαξμε Κώδηθά

Καη

Καζνξηζκόο Αξρηθώλ ΢πλζεθώλ 

Κύξην Πξόγξακκα

Μπινθ 1 Μπινθ 2 Μπινθ 3

 

΢χιμα 6: Διάγραμμα ροισ κϊδικα 

Εφαρμογή: 

1START:    start label definition 

1DECLARE(MAIN)    declare labels 

1DECLARE(MOVE2)   declare move 2 

1LIMITS(3,0,0)   configure limits. 

1OFF  remove motor power before changing motor 

parameters 

1W(MC,50)    set motor current to 50%. 

1W(MR,4000)   set motor resolution 4000 steps/rev. 

1ON     energize motor 

1GOTO(MAIN)   go to main program 

1END 
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Σο κφριο μζροσ του προγράμματοσ, χρθςιμοποιείται για να κακορίςει τισ 

κατανομζσ (προφίλ) των κινιςεων και για να ελζγξει τθ διαταγι για τθν εκτζλεςθ 

τουσ: 

1MAIN    main label definition 

1PROFILE2(40,10,-48000,25,2) define move parameters 

1GOSUB(MOVE2)   jump to label move 2 

1END     end of label definition 

Σελικά, οι μεμονωμζνεσ κινιςεισ καλοφνται από το κφριο μζροσ του 

προγράμματοσ: 

1MOVE2    define program label “move2” 

1W(PA,0)    zero position absolute 

1MA     absolute positioning move 

1USE(2)    use motion profile 2 

1G     execute move 

1END     end of program move 2 definition 

3.3 Έιεγρνο ηεο θίλεζεο κε Χξήζε ησλ εληνιώλ ηνπ 

Λνγηζκηθνύ EASI-Tools 

3.3.1 Σύπνη θίλεζεο 

Μθχανικι κίνθςθ προκφπτει από τθν περιςτροφικι κίνθςθ του άξονα ενόσ 

κινθτιρα. Με τον ζλεγχο τθσ ταχφτθτασ, τθσ επιτάχυνςθσ, τθσ απόςταςθσ και τθσ 

κατεφκυνςθσ του κινθτιρα, μποροφν να δθμιουργθκοφν διαφορετικά προφίλ 

κίνθςθσ για ςυγκεκριμζνεσ εφαρμογζσ. Οι τφποι κίνθςθσ, μποροφν να ρυκμιςτοφν 

εκ τον προτζρων, ζτςι μια κίνθςθ γίνεται με ελεγχόμενο τρόπο για μια 

προγραμματιςμζνθ απόςταςθ, ι είναι ςυνεχισ, όπου θ επιτάχυνςθ, θ ταχφτθτα 

και θ κατεφκυνςθ κακορίηονται, ενϊ θ απόςταςθ αγνοείται. Οι διάφοροι τφποι 

κίνθςθσ, μποροφν να επιλεχτοφν χρθςιμοποιϊντασ τθν εντολι Μode (M) 

3.3.1.1 Πξνθαζνξηζκέλε / Πξνγξακκαηηζκέλε θίλεζε 

Οι προκακοριςμζνεσ κινιςεισ, επιτρζπουν ςτο χριςτθ να οριοκετεί ζνα ςτόχο, ι 

ζνα κομμάτι προσ κατεργαςία, ςε ςχζςθ με τθν άμεςθ προθγοφμενθ κζςθ, ςτθν 

οποία είχε ςταματιςει ο κινθτιρασ (αυξθτικι κίνθςθ), ι ςε ςχζςθ με μια κζςθ 

αναφοράσ (απόλυτθ κίνθςθ). 
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Προκαθοριςμζνη Απόλυτη Κίνηςη (absolute move - MA) 

Μια προκακοριςμζνθ απόλυτθ κίνθςθ, κα κινιςει τον άξονα του κινθτιρα ςε μια 

διευκρινιςμζνθ απόςταςθ από τθν απόλυτθ κζςθ αναφοράσ. 

Προκαθοριςμζνη Αυξητική Κίνηςη (Incremental Moves - MI) 

Όταν θ εντολι MODE, χρθςιμοποιείται για να επιλζξει τθ ςυνταγμζνθ κίνθςθ με 

τον αυξθτικό προςδιοριςμό κζςθσ (MI), ο άξονασ του κινθτιρα μπορεί να κινθκεί 

ςε μια διευκρινιςμζνθ απόςταςθ από τθν αρχικι κζςθ του, είτε κατά τθ φορά 

των δεικτϊν του ρολογιοφ (CW), είτε αντίκετα από τθ φορά κίνθςθσ των δεικτϊν 

του ρολογιοφ (CCW). 

΢θμείωςθ: Θ κετικι κατεφκυνςθσ τθσ κίνθςθσ του άξονα του κινθτιρα, ςυμπίπτει 

με τθν φορά κίνθςθσ των δεικτϊν του ρολογιοφ, παρατθροφμενθ από τθν 

φλάντηα. 

3.3.1.2  ΢πλερήο Κίλεζε (Continuous Moves - MC) 

Αυτι θ μζκοδοσ, είναι χριςιμθ για τισ εφαρμογζσ που απαιτοφν ςτακερι 

μεταφορά φορτίου, όταν ο κινθτιρασ πρζπει να ςταματιςει μετά τθν 

ολοκλιρωςθ μιασ χρονικι περιόδου και όχι μετά τθ διζλευςθ μιασ ςτακερισ 

απόςταςθσ, ι όταν πρζπει θ μθχανι να ςυγχρονιςτεί ςε εξωτερικά ςυμβάντα, 

όπωσ διζγερςθ των ςθμάτων ειςόδου. 

3.3.2 Πξνθίι (θαηαλνκή) θίλεζεο 

΢ε οποιαδιποτε εφαρμογι ελζγχου κινιςεωνθ θ ςθμαντικότερθ απαίτθςθ είναι 

ςαφισ, κατά πόςο ςχετίηεται θ ελεγχόμενθ περιςτροφι αξόνων, με τθ κζςθ, το 

χρόνο ι τθν ταχφτθτα. Αυτό το ςχζδιο μετακίνθςθσ καλείται κατανομι κίνθςθσ. 

Γενικά, μια τζτοια κατανομι μπορεί να αντιπροςωπευκεί γραφικά υπό μορφι 

διαγράμματοσ του χρόνου, ι τθσ απόςταςθσ που κινείται ςυνάρτθςθ τθσ 

ταχφτθτασ. Παραδείγματοσ χάριν, θ τριγωνικι κατανομι που παρουςιάηεται ςτο 

΢χιμα 7, κα λαμβανόταν εάν είχε προγραμματιςτεί, είτε μια πολφ χαμθλι 

επιτάχυνςθ, είτε μια πολφ υψθλι ταχφτθτα, είτε και οι δφο, για μια ςχετικά 

ςφντομθ απόςταςθ. 
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3.3.2.1 Σξηγωληθή θαηαλνκή 

 

΢χιμα 7 Σριγωνικι κατανομι 

Μια τριγωνικι κατανομι κα προκφψει, αν κζςουμε τθν επιτάχυνςθ ίςθ με 1 

rev/sec2 και τθν ταχφτθτα ίςθ με 5 revs/sec, για μια απόςταςθ ίςθ με 16000 steps 

(4 περιςτροφζσ). Αυτό γίνεται, διότι με το πζρασ του χρόνου, ο άξονασ του 

κινθτιρα κα αποκτιςει ταχφτθτα ίςθ με 2 revs/sec και επιπλζον κα ζχει διανφςει 

τθν μιςι από τθν κακοριςμζνθ απόςταςθ, εξαιτίασ του οριςμοφ τθσ επιτάχυνςθσ 

ίςθ με 1 rev/sec2. 

3.3.2.2 Σξαπεδνεηδήο θαηαλνκή (Trapezoidal Profile) 

Μια Σραπεηοειδισ κατανομι κίνθςθσ, προκφπτει όταν θ κακοριςμζνθ ταχφτθτα 

που ζχει προγραμματιςτεί πραγματϊνεται, πριν ο άξονασ του κινθτιρα κινθκεί 

ςτα μιςά τισ προκακοριςμζνθσ απόςταςθσ. Αυτό οφείλεται ςε μια κακοριςμζνθ 

ταχφτθτα που είναι χαμθλι, μια κακοριςμζνθ επιτάχυνςθ που είναι υψθλι, μια 

απόςταςθ κίνθςθσ που είναι μεγάλθ, ι ςε ζνα ςυνδυαςμό και των τριϊν. 

Παραδείγματοσ χάριν, εάν θ επιτάχυνςθ τίκεται 10 revs/sec2, θ ταχφτθτα τίκεται 

ίςθ με 1 rev/sec και θ απόςταςθ ίςθ με 20000 βιματα (5 περιςτροφζσ), τότε θ 

κατανομι που προκφπτει μοιάηει με εκείνθ του ΢χιματοσ 8: 
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΢χιμα 8: Σραπεηοειδισ κατανομι 

3.3.2.3 Πξνζδηνξηζκόο ζέζεο από ζεκείν ζε ζεκείν (Point to Point 

Positioning) 

Ο προςδιοριςμόσ κζςθσ από ςθμείο ςε ςθμείο, απαιτείται ςε εφαρμογζσ 

«επιλογι και τοποκζτθςθ», όπου ζνα ςφνολο κινιςεων ςτο XY ςφςτθμα 

ςυντεταγμζνων, πρζπει να εκτελεςκεί γριγορα και με μεγάλθ ακρίβεια. Αυτόσ ο 

τφποσ εφαρμογισ, μπορεί πολφ να ωφελθκεί από τθ χριςθ μιασ ςτιγμιαίασ 

ταχφτθτασ ζναρξθσ/διακοπισ. Με τθν ζναρξθ ενόσ βθματικοφ κινθτιρα ςε 

προκακοριςμζνθ ταχφτθτα, αντί να αφεκεί να φτάςει ςε αυτι τθν ταχφτθτα με το 

πζρασ του χρόνου, μπορεί να κερδθκεί ζνα μθ αμελθτζο ποςό χρόνου κίνθςθσ, 

μζςο του προςδιοριςμοφ τθσ κζςθσ από ςθμείο ςε ςθμείο με επαναλαμβανόμενο 

ρυκμό.  

Θ τραπεηοειδισ κατανομι που χρθςιμοποιείται ςυχνά ςτον προςδιοριςμό κζςθσ 

από ςθμείο ςε ςθμείο, μπορεί να τροποποιθκεί και να περιλαμβάνει τθ ςτιγμιαία 

ζναρξθ/διακοπι, με ςυνζπεια να προκφπτει θ κατανομι ςτο παρακάτω ςχιμα [2, 

4]. 

 

΢χιμα 9: Σραπεηοειδισ κατανομι ςτιγμιαία ζναρξθ/διακοπι κίνθςθσ. 
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4. Έιεγρνο θίλεζεο αμόλσλ 

Θ διάταξθ, περιλαμβάνει μια XY Σράπεηα, με δφο βθματικοφσ κινθτιρεσ για κάκε 

ζνα από τουσ δφο άξονεσ και για τθν κίνθςθ των αξόνων χρθςιμοποιείται 

ςφςτθμα ελζγχου, το οποίο αποτελείται από ζνα λογιςμικό (EASI – Tools) και δφο 

XL50i οδθγοφσ κίνθςθσ ΢τθ ςυνζχεια, γίνεται αναλυτικι περιγραφι τθσ κίνθςθσ 

των δφο αξόνων και παρατίκεται ο κϊδικασ που προγραμματίςτθκε. ΢το 

παρακάτω διάγραμμα ροισ, περιγράφεται αναλυτικά ο κϊδικασ και πωσ αυτόσ 

εκτελείται, για να προκφψει θ επικυμθτι κίνθςθ των δφο αξόνων. Ο άξονασ X κα 

κινθκεί προσ μια οριςμζνθ κατεφκυνςθ (δεξιά ι αριςτερά), για μια οριςμζνθ 

απόςταςθ κακοριςμζνου αρικμοφ βθμάτων και επιςτρζφει ςτθν αρχικι του 

κζςθ, ενϊ ο άξονασ Y κα κινθκεί προσ μια οριςμζνθ κατεφκυνςθ, διανφοντασ 

επίςθσ μια απόςταςθ κακοριςμζνου αρικμοφ βθμάτων. Οι δφο άξονεσ κάκε φορά 

που κα ςαρϊνουν μια ςυγκεκριμζνθ απόςταςθ, κα ςταματοφν για οριςμζνο 

χρονικό διάςτθμα (1 δευτερόλεπτο). Θ διαδικαςία αυτι, επαναλαμβάνεται για 

ςυγκεκριμζνο αρικμό επαναλιψεων, ϊςτε οι δφο άξονεσ να καλφψουν τθν 

επικυμθτι απόςταςθ και να ςαρϊςουν μια ςυγκεκριμζνθ επιφάνεια. 

΢θμειϊνεται ότι, θ «διεφκυνςθ 1» (ο αρικμόσ μπροςτά από κάκε εντολι, ετικζτα 

ζνδειξθσ, ι ςχόλιο) αναφζρεται ςτον X άξονα, ενϊ θ «διεφκυνςθ 2» ςτον Y. 

Επιπλζον, τονίηεται ότι οι δφο άξονεσ κινοφνται ταυτόχρονα.  
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Γηαθνπή ιεηηνπξγίαο ησλ Drives θαη 

απελεξγνπνίεζε πξνεγνύκελσλ 

πξνγξακκάησλ θαη δειώζεσλ.

Έλαξμε Κώδηθα

(Start:)  

Καζνξηζκόο Αξρηθώλ ΢πλζεθώλ

(Σαρύηεηα, Δπηηάρπλζε, Σύπνο θίλεζεο, 

θ.ιπ.)

Κύξην Πξόγξακκα

(εθηέιεζε θίλεζεο αμόλσλ γηα νξηζκέλν 

αξηζκό επαλαιήςεσλ)

LOOP(block, x)

Κίλεζε άμνλα Χ

(κπινθ 1)

Κίλεζε άμνλα Y

(κπινθ 2)

Loop Loop

Δπαλάιεςε 

θώδηθα

0LOOP(START,x)
 

΢χιμα 10: Διάγραμμα ροισ κϊδικα. 

΢τθ ςυνζχεια, παρουςιάηεται ο κϊδικασ όπωσ προγραμματίςτθκε με τισ εντολζσ 

του λογιςμικοφ EASI – Tools και περιγράφεται αναλυτικά. 
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Κώδηθαο γηα ηνλ έιεγρν ηεο θίλεζεο ηωλ αμόλωλ. 

Άξονας X 

1K    Kill/stop any program that is running. 

1CLEAR(ALL) Erase all program labels and declarations. 

Initialization code 

1START:   Start label definition. 

1DECLARE(TEST) Declare user defined labels used in program here. 

1DECLARE(TEST1)  Declare user defined labels used in program here. 

1OFF Motor must be off for next changes to take effect. 

1W(MC,50)   Motor current. 

1W(MS,50)   Standby reduction. 

1W(MR,4000)   Motor resolution. 

1ON    Energize the axis. 

1LIMITS(3,1,0,200)  Disable end of travel limits. 

1MI    Mode is incremental indexing. 

1O(00000000)   Reset all outputs 

1V1    Set velocity in rps. 

1AA50    Set acceleration rate in rps/s. 

1AD100   Set deceleration rate in rps/s. 

1LOOP(TEST,4)   Do TEST label 4 times. 

1LOOP(TEST1,4)   Do TEST1 label 4 times 

1OFF    Motor must be off.  

1END    End of START sequence. 

1TEST: 

1D-1000 Set the move distance of axis Χ to -1000 steps. 

1T1   Delay for 1 sec. 
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1G   Execute the move. 

1END    End of label sequence definition 

1TEST1: 

1D1000 Set the move distance of axis Χ to 1000 steps. 

1T1   Delay for 1 sec. 

1G   Execute the move. 

1END    End of label sequence definition 

1GOTO(START)  After downloading run the START label. 

 

Άξονας Y 

2K    Kill/stop any program that is running. 

2CLEAR(ALL)   Erase all program labels and declarations. 

2START:   Start label definition. 

2DECLARE(GRIP)  Declare user defined labels used in program here. 

2DECLARE(GRIP1) Declare user defined labels used in program here. 

2OFF Motor must be off for next changes to take effect. 

2W(MC,50)   Motor current. 

2W(MS,50)   Standby reduction. 

2W(MR,4000)   Motor resolution 

2ON    Energize the axis. 

2LIMITS(3,1,0,200)  Disable end of travel limits. 

2MI    Mode is incremental indexing. 

2O(00000000)   Reset all outputs. 

2V1    Set velocity in rps. 

2AA50    Set acceleration rate in rps/s. 

2AD100   Set deceleration rate in rps/s. 
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2LOOP(GRIP,4)   Do GRIP label 4 times. 

2LOOP(GRIP1,4)   Do GRIP1 label 4 times. 

2END 

2GRIP: 

2D1000  Set the move distance of axis Y to 1000 steps. 

2T1   Delay for 1 sec. 

2G    Execute the move. 

2END 

2GRIP1: 

2D1000  Set the move distance of axis Χ to 1000 steps. 

2T1   Delay for 1 sec. 

2G    Execute the move. 

2END 

2GOTO(START)  After downloading run the START label 

0LOOP(START,2)   Do START label 2 times for both axis 

Αφοφ γίνει απενεργοποίθςθ των προθγοφμενων προγραμμάτων και εντολϊν, για 

να ςβθςτι θ προςωρινι μνιμθ των οδθγϊν κίνθςθσ, ξεκινάει ο κϊδικασ. Αρχικά οι 

δφο οδθγοί κίνθςθσ ςταματοφν να λειτουργοφν, ϊςτε να οριςτοφν οι αρχικζσ 

ςυνκικεσ λειτουργίασ. Οι αρχικζσ ρυκμίςεισ περιλαμβάνουν: 

 Σον κακοριςμό τθσ ταχφτθτασ. 

 Σον κακοριςμό τθσ επιτάχυνςθσ και επιβράδυνςθσ. 

 Σο ρεφμα του κινθτιρα και το ποςοςτό μείωςθσ του ρεφματοσ ςε 

περίπτωςθ διακοπισ λειτουργίασ, κατά τθν οποία οι οδθγοί κίνθςθσ 

(drives) παραμζνουν ςε αναμονι. 

 Σον τφπο κίνθςθσ (αυξθτικι κίνθςθ). 

 Σθν απενεργοποίθςθ των ορίων κίνθςθσ (κετικό και αρνθτικό όριο). 

Σο κφριο πρόγραμμα του κϊδικα, αποτελείται από τθν εντολι 1LOOP(block,x), με 

τθν οποία επαναλαμβάνεται για οριςμζνο αρικμό επαναλιψεων “x” θ διαδικαςία 

(κίνθςθ), θ οποία εμπεριζχεται και δθλϊνεται από το μπλοκ. 
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Σζλοσ κακορίηονται οι κινιςεισ των δφο αξόνων ςε μπλοκ. Χαρακτθριςτικά το 

μπλοκ, (TEST), δθλϊνει ότι ο άξονασ X κινείται προσ τισ κετικζσ τιμζσ των αξόνων x 

ςτο καρτεςιανό ςφςτθμα ςυντεταγμζνων και διανφοντασ μια απόςταςθ 1000 

βθμάτων, ςταματάει να κινείται για 1 δευτερόλεπτο και ςυνεχίηει τθν πορεία του 

μζχρι να ολοκλθρωκεί ο αρικμόσ των επαναλιψεων, που κακορίηει θ εντολι 

LOOP. Σο μπλοκ ((TEST1), δθλϊνει ότι ο άξονασ x επιςτρζφει ςτθν αρχικι του 

κζςθ, κινοφμενοσ προσ τισ αρνθτικζσ τιμζσ του καρτεςιανοφ ςυςτιματοσ, 

ακλουκϊντασ των ίδιο τρόπο κίνθςθσ. Επιπλζον τα μπλοκ (GRIP και GRIP1), 

δθλϊνουν τθν κίνθςθ του άξονα Y προσ τα αρνθτικζσ τιμζσ του καρτεςιανοφ 

ςυςτιματοσ, ταυτόχρονα με τθν κίνθςθ του X. Επίςθσ ανά 1000 βιματα, ο άξονασ 

Y ςταματάει να κινείται για ζνα δευτερόλεπτο. 

Ο κϊδικασ μπορεί να επαναλθφκεί για οριςμζνο αρικμό επαναλιψεων, 

χρθςιμοποιϊντασ τθν εντολι LOOP αλλά με «διεφκυνςθ 0» (global),ςφμφωνα με 

τθν οποία θ εντολι αναφζρεται και εκτελείται για όλουσ τουσ άξονεσ, ςε ζνα 

πολλαπλό ςφςτθμα αξόνων. 

΢το Παράρτθμα Β παρατίκεται κϊδικασ, ο οποίοσ προγραμματίςτθκε για ζνα 

επιπλζον προτεινόμενο τρόπο κίνθςθσ των αξόνων. Θ διαφορά του κϊδικα 

αυτοφ, ςυνίςταται ςτο γεγονόσ ότι οι δφο άξονεσ δεν κινοφνται ταυτόχρονα, όταν 

κινείται ό άξονασ X, ο Τ παραμζνει ακίνθτοσ και αντίςτροφα και επιπλζον, όταν ο 

κάκε άξονασ ζχει διανφςει μια ςυγκεκριμζνθ απόςταςθ βθμάτων, δεν ςταματάει 

να κινείται για οριςμζνο χρονικό διάςτθμα. 
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6. Παξάξηεκα 

Παξάξηεκα Α (Πξνδηαγξαθέο) 

Περιγράφονται αναλυτικά οι προδιαγραφζσ λειτουργίασ και οι προδιαγραφζσ 

περιβάλλοντοσ, για τθν ομαλι λειτουργία των παραπάνω τριϊν τφπων οδθγϊν 

κίνθςθσ, που περιγράφθκαν αναλυτικά ςτο Κεφάλαιο 1. Επιπλζον, περιγράφονται 

οι θλεκτρικζσ και μθχανικζσ προδιαγραφζσ, κακϊσ επίςθσ δίνεται και πίνακασ για 

τισ προδιαγραφζσ του περιβάλλοντοσ λειτουργίασ των XL_PSU. 

Πίνακασ 3: Προδιαγραφζσ Λειτουργίασ των XL25i, XL50i και XL80i. 

Parameter Value 

Amplifier type MOSFET chopper 

Motor resolution 400, 800, 2000, 4000 steps/rev 

Maximum stepping rate 200kHz at 4000 steps/rev 

Nominal chopping frequency 28kHz (XL25i), 20kHz (XL50i & XL80i) 

Protection circuits Short circuit (phase-to-phase, across 
phases and phase to ground), motor 
overcurrent, over/under voltage, logic 
supply fault, over temperature, ext. 24V 
reversed 

Maximum output current XL25i: 2.5A peak +/-10% 
XL50i: 5.0A peak +/-10% 
XL80i 8.0A peak +/-10% 

Output current adjustment 50% to 100% of maximum current, software 
selectable in 10% increments 

Standby current reduction 50% or 70% selected by software 

Standby reduction time 30mS from last step pulse 

Nominal motor bus voltage 80V DC +5% 

Supply voltage, DC operation XL25i: 24-80V +5% 
XL50i: 48-80V +5% 
XL80i: 56-80V +5% 

Indexer logic supply input 24V DC +10% -15% 

Logic supply current 800mA max. (all outputs ON at max. 

current) 

LED status indicators (tri-colour) HV OK/zero phase, drive 
OK/energized/fault, comms OK/fault 

Motor inductance range 0.5 - 10mH (0.8 - 10mH preferred range) 
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Πίνακασ 4: Προδιαγραφζσ Περιβάλλοντοσ των XL25i, XL50i και XL80i . 

Parameters All drive types 

Environment  Pollution degree 2, Installation category 

II* 

Operating temperature range  0 to 50°C ambient 

Storage temperature range -20 to 70°C 

Humidity  5 to 95% non-condensing 

Cooling  Natural convection 

Housing  Aluminium 

Protection class  IP20 

Weight 0.4kg 

 

Πίνακασ 5: Θλεκτρικζσ Προδιαγραφζσ τθσ XL_PSU. 

Parameter Value 

Input voltage  

Nominal 110 to 230 V AC RMS 

Min/Max 95 to 264V AC RMS 

Mains supply frequency range 50/60Hz +/- 2Hz 

Input power factor Better than 0.9 at 250W load 

Output voltage 80V DC ±5% (no load) 

Output current  

230V AC input, no 24V load 3.1A continuous, 7.5A peak 

230V AC input, max 24V load 2.6A continuous, 7.0A peak 

<150V AC input, no 24V load 2.5A continuous, 6.2A peak 

<150V AC input, max 24V load 2.0A continuous, 5.7A peak 

Protection Short circuit / overload protected 

On board capacitance 6600κF 

24V Auxiliary output  
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Voltage 24V DC +10% -15% 

Current 1.8A Max 

Protection Short circuit / overload protected 

Output cable length restriction not to exceed 10m in length 

Total output power 250W continuous 

Peak 600W for 1 second. Below input 
voltages of 150V AC, output power is 
200W continuous, 500W peak. 

Protection circuits  

XL_PSU Module Overtemperature 

Output  

Current Short circuit / Overload 

Power Excessive continuous power 

+24V supply  

Current Short circuit 

Voltage Reverse polarity 

Connection / disconnection Hot plugging protection 

 

Πίνακασ 6: Μθχανικζσ Προδιαγραφζσ τθσ XL_PSU 

Parameter Value 

Housing  Two part brushed aluminium case 

Dimensions  

Depth 130 mm Max 

Width 50 mm Max 

Height 175 mm Max (195 mm at flange mount) 

Weight 1 kg 
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Πίνακασ 7: Προδιαγραφζσ Περιβάλλοντοσ για τθν XL_PSU 

Parameter Value 

Pollution Degree 2 

Installation category  II* 

Operating temperature range 0 to 50°C ambient 

Storage temperature range -20° to 70°C 

Humidity 5 to 95% non condensing 

Altitude  2000 metres 

Ingress protection IP20 

Cooling Natural convection with integral fan. Unit 
to be mounted vertically with at least 
50mm free space above and below the 
package. Side clearance of 10mm free 
space both sides 

*Note: Installation category (also called Overvoltage Category) specifies the level 

of mains voltage surges that the equipment will be subjected to. The category 

depends upon the location of the equipment, and on any external surge 

protection provided. Equipment in an industrial environment, directly connected 

to major feeders/short branch circuits, is subjected to Installation Category III. If 

this is the case, a reduction to Installation Category II is required. 

Παξάξηεκα Β 

Κϊδικασ δεφτερθσ προτεινόμενθσ κίνθςθσ 

1K    Kill/stop any program that is running. 

1CLEAR(ALL) Erase all program labels and declarations. 

Initialization code 

1START:   Start label definition. 

1DECLARE(TEST1)  Declare user defined labels used in program here. 

1DECLARE(TEST)  Declare user defined labels used in program here. 

1DECLARE(TEST2)  Declare user defined labels used in program here. 

1DECLARE(TEST3)  Declare user defined labels used in program here. 

1OFF Motor must be off for next changes to take effect. 
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1W(MC,50)   Motor current. 

1W(MS,50)   Standby reduction. 

1W(MR,4000)   Motor resolution. 

1ON    Energize the axis. 

1LIMITS(3,1,0,200)  Disable end of travel limits. 

1MI    Mode is incremental indexing. 

1O(00000000)   Reset all outputs 

1V1    Set velocity in rps. 

1AA50    Set acceleration rate in rps/s. 

1AD100   Set deceleration rate in rps/s. 

 

1LOOP(TEST1,100)   Do TEST1 label 100 times. 

1LOOP(TEST2,700)   Do TEST2 label 700 times. 

1LOOP(TEST,100)   Do TEST label 100 times. 

1LOOP(TEST3,700)   Do TEST3 label 700 times. 

1OFF 

1END    End of START sequence. 

1TEST1:  

1D100  Set the move distance of axis Χ to 100 steps. 

1G   Execute the move. 

1END    End of label sequence definition 

1TEST2: 

1D0  Set the move distance of axis Χ to 0 steps. 

1G   Execute the move. 

1END    End of label sequence definition 
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1TEST: 

1D-100  Set the move distance of axis Χ to -100 steps. 

1G   Execute the move. 

1END    End of label sequence definition 

1TEST3: 

1D0  Set the move distance of axis Χ to 0 steps. 

1G   Execute the move. 

1END    End of label sequence definition. 

1GOTO(START)  After downloading run the START label. 

 

 

2K    Kill/stop any program that is running. 

2CLEAR(ALL) Erase all program labels and declarations. 

2START:   Start label definition. 

2DECLARE(GRIP)  Declare user defined labels used in program here. 

2DECLARE(GRIP1) Declare user defined labels used in program here. 

2DECLARE(GRIP2)  Declare user defined labels used in program here. 

2DECLARE(GRIP3)  Declare user defined labels used in program here. 

2OFF Motor must be off for next changes to take effect. 

2W(MC,50)   Motor current. 

2W(MS,50)   Standby reduction. 

2W(MR,4000)   Motor resolution 

2ON    Energize the axis. 

2LIMITS(3,1,0,200)  Disable end of travel limits. 

2MI    Mode is incremental indexing. 

2O(00000000)   Reset all outputs. 
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2V1    Set velocity in rps. 

2AA50    Set acceleration rate in rps/s. 

2AD100   Set deceleration rate in rps/s. 

 

2LOOP(GRIP2,500)   Do GRIP label 500 times. 

2LOOP(GRIP,80)   Do GRIP label 80 times. 

2LOOP(GRIP3,500)  Do GRIP label 500 times. 

2LOOP(GRIP1,80)  Do GRIP label 80 times. 

2END 

2GRIP2: 

2D0  Set the move distance of axis Y to 0 steps. 

2G    Execute the move. 

2END 

2GRIP: 

2D100  Set the move distance of axis Y to 100 steps. 

2G    Execute the move. 

2END 

 

2GRIP3: 

2D0  Set the move distance of axis Y to 0 steps. 

2G    Execute the move. 

2END 

2GRIP1: 

2D100  Set the move distance of axis Y to 100 steps. 

2G    Execute the move. 

2END 
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2GOTO(START)  After downloading run the START label 

 

Παξάξηεκα Γ (Δληνιέο) 

A Acceleration/Deceleration 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aAn   Rev s/sec2  0.1 to 1023.9  10   AA AD 

 

Description This command will set both the acceleration and deceleration rates of 

the motor to the same value. Values set for the AA and AD commands, if 

previously set, will be over written. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, saved by SV 

Example To set the acceleration and deceleration rates of axis 1 to 120 rps2, type 

........................................................    1A120 

To determine the acceleration of axis 1, type .................. 1A 

The response is ............................................................... *120.0 120.0 

Overrange value .............................................................. 1A1050 

Will be reported as........................................................... *E (meaning error) 

Note In a positioning move the deceleration time is limited to 65 seconds. If a very 

low value for deceleration is used together with a high peak velocity such that the 

deceleration time is greater than 65 seconds, then an error will be. 

AA Acceleration 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aAAn   Revs/sec2  0.1 to 1023.9  10   A AD 

Description The AA command will set or report the programmed linear 

acceleration rate of the motor. The acceleration value assigned to the AA 

command will be over written by any following A command. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, saved by SV. 

AD Deceleration 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 



 

48 

aADn   Revs/sec2  0.1 to 1023.9  10   A AA 

Description The AD command will set or report the programmed linear 

deceleration rate of the motor. The deceleration value assigned to the AD 

command will be over written by any following A command. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, saved by SV 

Example To set the deceleration rate of axis 4 to 320 rps2, type   4AD320 

To report the current deceleration rate of axis 4, type   4AD 

The response is        *320 

Overrange value        1A1040 

Will be reported as       *E (meaning error) 

Note In a positioning move the deceleration time is limited to 65 seconds. If a very 

low value for deceleration is used together with a high peak velocity such that the 

deceleration time is greater than 65 seconds, then an error will be reported when 

G is issued. 

CLEAR Clear user code 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aCLEAR(label) -   -    -   - 

Description The CLEAR command deletes user program instructions from the label 

specified until the END statement associated with that label. If a subroutine has 

been cleared, but its associated GOSUB command still exists, at run time the code 

will halt, motion will stop and *E will be reported. Specifying the ALL keyword as 

the label will delete all user programs within the drive addressed. 

Properties Immediate or buffered, can’t be used in labelled block, saved by SV 

Example  0CLEAR(ALL)   Clear memory of anything defined so far (all 

    drives) 

5CLEAR(START)  delete the power on code, but nothing else, in 

axis 5 

Note Once a label has been declared, the declaration cannot be cleared 

individually. You can only clear declarations by using CLEAR(ALL). 

Declare  
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Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aDeclare(label) -   -    -   - 

Description All labels, apart from START, REG, NOREG & FAULT need to be 

declared at the beginning of the program using a DECLARE command. You can 

declare up to 10 labels as well as the four system labels. Labels can only be 

declared in the command line or inside the START label. If you wish to upload your 

program all declarations must be made within the START label. If a label has been 

declared, but not defined, a run time error will be signaled when it is called by a 

GOTO, GOSUB or LOOP command. When a label has been declared and defined, 

clearing it will only get rid of the definition, the declaration will still remain. 

Declarations can only be cleared using a CLEAR(ALL). Typing aDECLARE by itself 

will list the percentage of memory used by each label type. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block (but only within 

the START label), saved by SV 

Example  1DECLARE(CUT2)   declare label CUT2 

1DECLARE 

*START 0.8% 

*REG 0.0% 

*NOREG 0.0% 

*FAULT 0.0% 

*CUT2 0.0% 

D Distance 

Syntax  Units   Range of ‘n’    Default  See also 

aDn   Steps -2,147,483,648 to 2,147,483,647  4000  M 

Description The D command will set or report the programmed move distance. 

The value programmed is only used for preset moves and is ignored in MC (Move 

Continuous). 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, saved by SV 

Example  To set the move distance of axis 2 to 15000 steps type 2D15000 

To report the current programmed move distance of axis 2, type  2D 

The controller responds with       15000. 
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G Go 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aG   -   -    -   PS S K 

Description Issuing a G command starts motion using the parameters specified by 

the V, AA, AD, D and commands or via the PROFILE and USE commands. The mode 

of motion must have been previously set as this determines which parameters are 

used and which are ignored. For example, mode continuous will ignore the 

distance parameter. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, not saved by SV 

Example  1PROFILE3(150,200,1500,25,1)  define profile 3 

1USE(3)     use profile 3 

1G      perform profile 3 

Note If no motion occurs after G is issued, the cause can be determined by using 

the R(UF) command. Refer to the section on system parameters for more 

information. 

GOSUB GO to SUBroutine 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aGOSUB(label) -   -    -   - 

Description The GOSUB command continues user program execution from the 

label specified and once the END statement is reached (in the called code), 

program execution returns to the calling routine. GOSUBs can be nested to a 

maximum of 10 times, although the number of nestings will be decreased if used 

in combination with a LOOP command. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, not saved by SV 

Example 1DECLARE(MOVE1) 

1DECLARE(MOVE2) 

1START:    code run after power on 

1PROFILE1(360,360,400000,20,0.5) define some move profiles 

1PROFILE2(360,360,400000,45,0.5) 

1GOSUB(MOVE1)   go do move 1 and come back 
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1GOSUB(MOVE2)   go do move 2 and come back 

1O(XXXXXX11)   set outputs 7 and 8 

1END 

1MOVE1: 

1USE(1)   use the move profile 1 

1G 

1O(XXX1XXXX)  turn output 4 on 

1T0.1    wait for 100mS 

1O(XXX0XXXX)  turn output 4 off 

1END 

1MOVE2: 

1USE(2)   use the move profile 2 

1G 

1T1    pause for settle time 

1TR(IP,=,1) 

1END 

Note If you exceed the number of nesting levels the program will halt and return a 

*E. R(UF) will return a ‘Program nesting overflow’ message. If a GOTO command is 

used, the number of nesting levels is set to zero. 

GOTO GO TO routine 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aGOTO(label) -   -    -   GOSUB 

Description The GOTO command continues user program execution from the label 

specified. Program execution does not return to the original place in the program 

(use GOSUB if command execution is required to return). 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, not saved by SV 

Example   2DECLARE(MOVE1)  declare move 1 
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2DECLARE(MOVE2)  declare move 2 

2START:   code run after power on 

2PROFILE1(360,360,400000,20,0.5) define some move profiles 

2PROFILE2(360,360,400000,45,0.5) 

2GOTO(MOVE1)   perform move 1 

2END 

2MOVE1: 

2USE(1)   use the move profile 1 

2G 

2GOTO(MOVE2) 

2END 

2MOVE2: 

2USE(2)   use the move profile 2 

2G 

2GOTO(MOVE1) 

2END 

Note If a GOTO command is used in conjunction with a GOSUB or LOOP command 

the number of nesting levels is set to zero. The example shown above will give 

endless motion, only a FAULT condition or an immediate KILL or STOP command 

via comms. would stop this program. 

H Change direction 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aHn   -   + - or blank   +   LOOP 

Description The H command changes the direction of motion. Specifying H+ sets 

the direction to clockwise, H- counter clockwise, and H alone reverses the current 

direction. This command has no effect in Mode Absolute and is ignored. In Mode 

Continuous, only the H command can set the direction of motion as the D 

command is ignored for continuous moves. If H is entered whilst the motor is 
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moving, the direction will not change until the motor comes to a stop and another 

G command is given. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, saved by SV 

Example  3START: 

3PROFILE1(360,360,40000,20,0.5) define profile 1 

3MI     mode incremental 

3GOTO(MAIN) 

3END 

3MAIN: 

3USE(1)  use profile 1 parameters 

3G    do the move (CW) 

3H    change direction (CCW) 

3G    go back 

3END     end of user program 

Note     CAUTION 

The USE command or the D command will re-define the move direction each time 

it is called, apart from when in mode continuous*. To set up a loop to go CW 

(clockwise) then CCW (counter clockwise), make sure the D or USE command is 

outside of the LOOP otherwise the direction will be the same each time around 

the loop. 

*In mode continuous, moves are always made with the direction being decided by 

the H command. 

K Kill 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aK   -   -    -   S, T 

Description The KILL command is used to immediately stop motion. Once issued, 

it will cut the pulse train to the motor. Carefully consider the use of this command 

in applications where a load with a large inertia may be required to stop quickly. 

By commanding K the motor could stall and lose torque. For this reason, a load 

with large inertia should be stopped mechanically to avoid overshoot of limit 
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switches. Power dumping may be required to protect the drive from over voltage 

trips. This command is used as an immediate stop and does not attempt to control 

deceleration. 

For a controlled stop use the S (stop) command. 

The KILL command cannot be used in a label, its use is primarily for emergency 

situations. 

Properties Immediate only, can’t be used in labelled block, not saved by SV 

Example    1G   set drive in motion 

1K   top everything 

Note The K command does require a device address or 0K to kill all axis. It will stop 

a time delay (T command) and will abort a program. This command does not 

replace the requirement for an additional hardware device to cut power to the 

motor in the event of an emergency situation arising. 

LIMITS Configure limit inputs 

Syntax     aLIMITS(mask,type,mode,LD) 

Description The LIMITS command allows the user to define whether the LIM+/ 

inputs are being used as limit inputs or user inputs via the LIM_MASK. 

The mask field takes the following values: 

0 Enable limits (default setting) 

1 Disable limit + 

2 Disable limit - 

3 Disable limit + & - 

The +ve limit switch is the switch that is reached when the motor reaches the end 

of travel for a move with +ve distance/velocity. 

The -ve limit switch is the switch that is reached when the motor reaches the end 

of travel for a move with -ve distance/velocity.  

Type field takes the following values: 

1 Limits normally closed (default setting) 

0 Limits normally open 

Mode field takes the following values: 
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0 Stop motion when a limit is hit and abort the program, then go to a 

predefined fault sequence, otherwise stop (default setting). 

1 Stop motion when a limit is hit but continue the program. In certain 

applications this allows the limit switch to define a home position. 

The optional LD parameter sets the required deceleration rate after hitting a limit, 

the default deceleration is 200 rps2 : See deceleration command AD for range 

settings. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, saved by SV 

Example 3LIMITS(0,1,0,100)  +ve limit enabled, normally closed switch 

-ve limit enabled, normally closed switch 

user inputs 5 and 6 unavailable for use 

deceleration 100rps2 

3LIMITS(1,1,0,100)   +ve limit disabled 

user input 6 available for use 

-ve limit enabled, normally closed switch 

user input 5 unavailable for use 

deceleration 100rps2 

To report the current configuration of the limits, type  3LIMITS 

The response, using the above example  *LM1 TP1 M0 LD100.0 

Notes The default value of LIMITS type field is 1, that is normally closed. 

LOOP Repeat user code 

Syntax     aLOOP(label,cycles) 

Description The LOOP command repeatedly calls a labelled block of code a 

number of times specified by the cycles parameter, the range being 0 to 65000. 

Note: If the number of cycles is set to 0 the loop will continue indefinitely. Nesting 

of loops up to 5 levels is permitted. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, not saved by SV 

Example Run the grip code for a mechanical elasticity tester 6 times, and delay for 

1 second between each grip cycle to allow for a sensor to measure deflection. 
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2START:   signifies this is the power on sequence 

2DECLARE(GRIP) 

2PROFILE2(150,200,4800,45,1) 

2USE(2)   Use motion parameters from profile 2 

2LOOP(GRIP,6)  repeat the grip/ungrip code 6 times 

2END 

2GRIP: 

2G   do the move on axis 2 

2O(XXX1XXXX) signal grip cycle 

2H   change to ungrip/grip 

2G   do the move again 

2H   change direction 

2T1   delay for one second 

2O(XXX0XXXX) signal end grip cycle 

2END 

Note Also see the EXIT, KILL and GOSUB command. If you use a GOTO command 

within a LOOP, it will stop program execution of the loop and the number of 

nesting levels will be set to zero. If you exceed the number of nesting levels the 

program will halt and return a *E. R(UF) will return a ‘Program nesting overflow’ 

message. 

M Mode 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aMn   -   see below   -   - 

Description The mode command sets up the mode of operation of the indexer. 

The values of n are: A - indexed move with absolute positioning C - continuous 

move I - indexed move with incremental positioning 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, saved by SV 

Example The code below sets up an absolute move. 
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3W(PA,0)   set PA to zero 

3MA    mode absolute 

3D1000   set distance 

3G   move to absolute position 1000 

3D100   set distance 

3G   move to absolute position 100 

3R(PA)   report absolute position *100 

To check the current mode, type.  3M 

The response will be    *MA 

Note In MC the command D is ignored In MA the command H is ignored. 

 

O Output 

Syntax  Units   pattern  Default  See also 

aO(pattern)  -   see below  00000000  - 

Description The O command applies the specified binary pattern to the user 

outputs. Pattern takes the bit values 0, 1, X, where 0 is output off, 1 is output on 

and X represents an unchanged state. Pattern is 8 bits in length in the order of 

outputs 1 to 8 Trailing X characters are not required. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, not saved by SV. 

Example   2O(11001100)  sets outputs 1,2,5,6 ON all others OFF 

2O(X0XXXXX1) leaves outputs 1,3,4,5,6,7 as they were and turns output 2 

OFF, output 8 ON. 

2O(1010) turns ON outputs 1 & 3 and turns OFF 2 & 4. All others outputs 

remain unchanged. 

Note When an output is set ON, the corresponding input bit is not available for 

use. Thus, outputs 5 to 8 should not be used (left OFF) if limits, registration or 

home are being used. 

 

OFF Shutdown motor power 
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Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aOFF   -   -    OFF   ON 

Description. Issuing an OFF command de-energises the drive to shutdown the 

motor power. The indexer responds to move commands that are issued after an 

OFF with *E. If you check the fault variable UF, you will see the ‘Drive disabled’ bit 

set to indicate that the drive was de-energised when a move was attempted. OFF 

reduces motor heating and allows manual positioning of the load, assuming the 

system mechanics allow this and it is safe to do so. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, saved by SV 

Example   1OFF    shut down motor power on axis 1. 

 

ON Turn ON motor power 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aON   -   -    -   OFF 

Description Issuing an ON command energises the drive. The command allows 

execution of moves provided the motor is not on a limit. Configuration system 

variables, such as MR, MC, MS are loaded into the drive’s indexer when the ON 

command is issued. The current state of the drive fault registers will be cleared. 

ON will clear the User Fault and Drive Fault variable to all zeros. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, saved by SV 

Example   1OFF   drive must be OFF for configuration 

1W(MC,50)  configure motor current 

1W(MR,400)  configure motor resolution 

1ON   turn drive ON again 

Note Issuing an ON command will clear all user status flags. 

PROFILE Define move profile 

Syntax   aPROFILEnumber(AA,AD,D,V,VS) 

Description The PROFILE command sets up a table of move profiles in the indexer 

memory. These profiles can be recalled at any time by the USE command. The 

PROFILE command parameters are: 
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 Acceleration AA 

 Deceleration AD 

 Distance D 

 Velocity V 

 VStartStop VS 

Ranges for the AA, AD, D, V and VS commands are as stated for each individual 

command. The range of PROFILE number is 0 to 8, but PROFILE0 cannot be 

defined. Use PROFILE0 to read the current profile settings. The format of the 

returned message will be:  *0 AA10.0 AD10.0 D4000 V1.00 VS0.00 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, saved by SV 

Example Profile 1 is to represent a move of 1500 steps on axis 3 at a velocity of 25 

rps and acceleration/deceleration of 200 rps2 start stop speed of 1rps: 

3PROFILE1(200,200,1500,25,1) 

Profile 2 is to represent a move of 4800 steps on axis 3 at a velocity of 45 rps, 

acceleration of 150 rps2 deceleration of 200 rps2, start stop speed of 1rps: 

3PROFILE2(150,200,4800,45,1) 

The following move profiles will now be available in memory on 

axis 3: 

 

Profile number 1 2 

Acceleration 200 150 

Deceleration 200 200 

Distance 1500 4800 

Velocity 25 45 

Start/Stop 

velocity 

1 1 

 

The move parameters specified by Profile 2 may be used (that is, copied to profile 

0) with the statement     4USE(2) 
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Note A profile command will overwrite any individually programmed values of 

acceleration, deceleration, distance and velocity once the USE command is issued. 

 

PS Pause 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aPS   -   -    -   C 

Description The PS (pause) command causes immediate command execution to 

cease until a C (continue) command is issued. The command is useful as a debug 

aid when testing small trial code blocks. The PS command cannot be used whilst 

running a program. 

Properties Immediate or buffered, can’t be used in labelled block, not saved by SV 

Example    0PS   global pause 

1D4000  setup axis 1 

1V5 

1A50 

2D8000  etup axis 2 

2V10 

2A100 

0G   global GO 

0C   global continue 

Note If the input command buffer is filled during a pause *E will be reported 

(assuming EX is set to speak whenever), and the status LED will continually flash 

red then green. To clear this condition cycle the power. 

 

R Report system parameter 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aR(system_variable)  -    -   W 
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Description The R command allows the user to read the specified system variable. 

Refer to the table of system parameters for more information within Control of Xli 

Drives or later in this section. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, not saved by SV 

Note: 1R(RB) is immediate only 

Example  2W(MR,4000)  set variable MR (motor resolution) to be 4000 

2R(MR)  report the current value of variable MR 

The response will be        *4000. 

 

S Stop 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aS   -   -    -   PS KILL 

Description. Use the S command to bring motion to a controlled stop. The 

command will use the current value of deceleration as specified by either the 

immediate A or AD commands or the current profile being used. The command 

may be used either from the command line or within a label. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, not saved by SV 

Example    1G    start the move 

1S   stop the move. 

 

SV Save configuration 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aSV   -   -    -   - 

Description When the SV command is issued, the current indexer system variables 

and user programs are stored in non volatile memory. Any data saved, will be 

restored following the next power-ON cycle. This command will not operate whilst 

the motor is being commanded to move or whilst executing a program. Wait 1-2 

seconds before sending any other command following an SV. 

Properties Immediate or buffered, can’t be used in labelled block 

Example    1RFS   return drive to factory settings 
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1A150.1  acceleration set to 150.1rps2 

1SV   save current settings 

1Z   reset drive 

1A report current value of acceleration *150.1 

T Time delay 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aTn   seconds  0.05 to 10   none   - 

Description The T command pauses program execution for the time specified by 

the delay parameter. Timing resolution is to within 50ms increments. Any time 

value specified within the range 0.05 to 10 seconds will be rounded down to the 

nearest 0.05 second increment. Any value programmed outside of this range will 

generate an error (*E out of range). 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, not saved by SV 

Example    4T6   delay for 6 seconds 

4T0.38  delay 0.35 seconds (rounded down) 

TR Wait for trigger 

Syntax     aTR(system_variable,relation,value) 

Description The TR command pauses command execution until the trigger 

condition is met. The trigger condition is met if the relation between 

system_variable and value is true. 

Valid relations for the comparison are: 

 = Equals 

 <> Does not equal 

 > Greater than 

 < Less than 

Value is a number generated by the system_variable being tested. Refer to the 

system variables table for more information. Refer to the table of system variables 

that can be used for conditional control. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, not saved by SV 

Example 3TR(PA,>,2000) wait for position absolute to be >2000 steps 
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3TR(IN,=,XXX11XXX)  wait for user inputs 4 and 5 to be high 

Notes If you wish to use the TR command during motion, command queuing 

(system variable CQ) must be set for continuous execution (CQ=0). Issuing a K or S 

from the command line will clear a trigger condition. If the input command buffer 

is filled whilst waiting for a trigger *E will be reported (assuming EX is set to speak 

whenever), and the status LED will continually flash red then green. To clear this 

condition cycle the power. 

USE Use 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aUSE(profile) -   1 to 8    -   PROFILE 

Description The USE command copies the pre-defined profile to the current move 

parameters. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, saved by SV 

Example  1PROFILE1(200,20,1500,25,1) define profile 1 

1PROFILE2(150,200,4800,45,1) define profile 2 

1USE(2)    use motion profile 2 

 

V Velocity 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aVn   rev/s   0.01 to 50.00  1   - 

Description Velocity command V sets or reports the programmed velocity of the 

motor. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, saved by SV 

Example To set the velocity of axis 3 to 25 rps, type   3V25 

To report the current velocity of axis 3, type    3V 

The controller responds with      *25.0 

No units are reported. 

Note [1] The maximum stepping rate is limited to 200,000 steps per second. With 

a maximum drive resolution of 4000 steps per second the maximum velocity will 

always be 50.0 rev/s. 
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[2] Programmed velocities less than the start-stop velocity VS will result in a 

constant-velocity move with no acceleration or deceleration. 

[3] In a positioning move the deceleration time is limited to 65 seconds. If a very 

low value for deceleration is used together with a high peak velocity such that the 

deceleration time is greater than 65 seconds, the drive will report an error *E 

when the G command is given. 

[4] A programmed value of velocity can be overwritten by a PROFILE command 

once the USE command has been issued, but subsequent values of velocity can be 

programmed to override the value in use. 

 

W Write system variable 

Syntax    aW(system_variable,value) 

Description The W command allows you to set a specified system variable to a 

particular value. Refer to the table of system variables in Control of XLi Drives for 

more information. 

Properties Immediate or buffered, can be used in labelled block, saved by SV 

Example Set system variable MR (drive resolution) to 4000 

 2W(MR,4000) 

Report the current value of system variable MR   2R(MR) 

The controller responds with      *4000 

Note The drive will need to be de-energized before certain system variables such 

as MR, MC or MS can be written to.  

See also R command. 

Z Reset 

Syntax  Units   Range of ‘n’  Default  See also 

aZ   -   -   -   - 

Description The Z command resets the drive’s indexer. This is similar to power 

cycling the indexer. Upon restart, the user program following the START: label will 

execute only if the ARM command = 1. Wait 1-2 seconds before sending any other 

command following a Z. Any commands pending before the Z is issued will be 

terminated and any buffers and user stacks cleared. 
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Properties Immediate or buffered, can’t be used in labelled block 

Example  To reset all drives, type    0Z 

 


