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主題: HDT 驅動器的電子凸輪應用, 其中的 CAM Engagement設定 

Date: May 27th, 2021, Friday 

 

本文針對 HDT TOMCAT 驅動器的電子凸輪 Electric CAM應用, 其中的 CAM Engagement設定, 說

明設定方法及物理義意, 在各式需要電子凸輪, 如飛剪~FLY CUT應用, 提供 HDT TOMCAT驅動器的設

定流程.  

PS: HDT電子凸輪及 Fly Cut等相關應用, 請參閱文檔: 5f, 5G, 5H, 5J, 及 HDT Modbus Manual等說明. 

 

HDT TOMCAT 驅動器的電子凸輪 Electric CAM 共有 3個階段或過程,  

(1) CAM engagement,  

(2) Cam execution,  

(3) CAM disengagement,  

 

上述的 Electric CAM 的 3個階段過程, 請參閱 HDT Modbus Manual, page 101, 3.14.2的說明. 

 

3.14.2的文字結錄如下所示.  

 
本文說明 CAM engagement的設定方法及相關的物理義意, 共有 Immediately, Master phase, On 

ramp等 3個方法.  

其中 immediately 容易引起機台振動, 除非Master和 Slave一定一起從靜止開始運動, 否則均

可以用其他 2種方式來做 CAM engagement. 
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1. HDT驅動器 Slave的硬體接線及訊號型式, J4的 pins 11~14, 請參閱 HDT TOMCAT Manual, page 36說

明, 如下所示: 
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Electric CAM 有 3個階段過程, CAM engagement, Cam execution, CAM disengagement, 如 HDT 

Modbus Manual page 101的說明, 如下所示. 本文說明CAM engagement的設定方法及相關的物理

義意.  

 

 

2. 執行 CAM Engagement前, 要注意 2件事: 

(1) Salve要歸 home, 這樣才看得出 Slave的實際移動的起始位置 

(2) [28] INPUT Slave Syn. 的 [101Ch] Correc. Slave mod. 要關掉(不啟動), 避免 Slave module meas. 

量測到錯誤的 increments, 造成誤判. 

 

PS: HDT電子凸輪及 Fly Cut等相關應用, 請參閱文檔: 5G, 5H, 5J, 及 HDT Modbus Manual等說明.  

 

 
Cam Profile 
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本文說明 CAM engagement的設定方法及相關的物理義意, 共有 Immediately, Master phase, On 

ramp等 3個方法.  

其中 immediately 容易引起機台振動, 除非Master和 Slave一定一起從靜止開始運動, 否則均

可以用其他 2種方式來做 CAM engagement. 

3. [101Eh] Engagement type = Master phase 
(1) [1004h, 1005h] Start engage phase = 2500 

PS: [101Ch] Enable Synchronism開不開都樣, 是依 CAM profile工作, 其中單位是 counts, 1ppr=4 

counts 

開[101Ch]比較好辨識. 
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2500 counts = 625 pulse 

一個週期是 360度, 6 sec. 

625/2500 = 1/4 

6/4 = 1.5 sec, 約 90度時 Master phase = 90度時, 做 Engagement (紅線是Master) 

所以, 也可以做 shift 來使用 

 

(2) [101Eh] Engagement type = Master phase 

[1004h, 1005h] Start engage phase = 5000 

PS: [101Ch] Enable Synchronism開不開都樣, 是依 CAM profile工作, 其中單位是 counts, 1ppr=4 

counts 

開[101Ch]比較好辨識. 

 

 

5000 counts = 1250 pulse 

一個週期是 360度, 6 sec. 

1250/2500 = 1/2 

6/2 = 3 sec, 約 180度時 Master phase = 180度時, 做 Engagement (紅線是Master 的 CAM profile)

所以, 也可以做 shift 來使用 
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4. [101Eh] Engagement type = On ramp 
(1) Case 1: 

[1006h, 1007h] Start ramp phase = 5000  

 Slave開始加速時, master的位置. 就是先走一段距離後, 再開始加速. 單位是 count. 1 pulse per 

round (ppr)= 4 counts.   

 5000/4 = 1250, 所以就是 master走半圈. 

[1008h, 1009h] Master space = 2500  

 Slave加速段時master的距離. Slave在此master距離完成加速, 並且完成 Engagement, 此時master

的位置, 要開始進入 Cam profile. 單位是 count. 1 pulse per round (ppr)= 4 counts. 

 2500/4 = 625, 所以就是 master再走 1/4圈, 這 1/4圈是加速並且 engagement, master再走完這

1/4圈後, 就進入 CAM Profile. 

[100Ah, 100Bh] Slave space = 26214  

 Slave加速段時, Slave自己移動的距離. 看來可以用來 shift Slave的位移. 單位是 increment. 65536 

increments = 1 turn of motor. 

 (26214/65536)*360 = 144度, 就是在加速段, Slave自己 shift 144度後, 再進入 Cam profile 

 

 

 

PS: [101Ch] Enable Synchronism開不開都樣, 是依 CAM profile工作, 開[101Ch]比較好辨識. 

 

 
Engagement結束, 進入 CAM Profile 
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(2) Case 2 

[101Eh] Engagement type = On ramp 
[1006h, 1007h] Start ramp phase = 2500  

 Slave開始加速時, master的位置. 就是先走一段距離後, 再開始加速. 單位是 count. 1 pulse per 

round (ppr)= 4 counts.   

 2500/4 = 625, 所以就是 master走 90度, 1/4圈. 

[1008h, 1009h] Master space = 2500  

 Slave加速段時master的距離. Slave在此master距離完成加速, 並且完成 Engagement, 此時master

的位置, 要開始進入 Cam profile. 單位是 count. 1 pulse per round (ppr)= 4 counts. 

 2500/4 = 625, 所以就是 master再走 1/4圈, 這 1/4圈是加速並且 engagement, master再走完這

1/4圈後, 就進入 CAM Profile. 

[100Ah, 100Bh] Slave space = 26214  

 Slave加速段時, Slave自己移動的距離. 看來可以用來 shift Slave的位移. 單位是 increment. 65536 

increments = 1 turn of motor. 

 (26214/65536)*360 = 144度, 就是在加速段, Slave自己 shift 144度後, 再進入 Cam profile 
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Engagement結束, 進入 CAM Profile 

 

以下空白 

 

 


