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Instrukcja obstugi
Sterownikow silnikow krokowych
Serii CS2RS

Modbus RS485
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Szanowny Kliencie,

Serdecznie dziekujemy za wybor produktéw marki Leadshine oraz za zaufanie, jakim nas obdarzytes,
dokonujgc zakupu w sklepie ebmia.pl. Jest nam niezmiernie mito, ze mozemy Cie wspiera¢ w korzystaniu z
nowoczesnych rozwigzan elektronicznych, ktére zapewnia Ci efektywnos¢, precyzje i niezawodnosé w
Twoich zastosowaniach.

Niniejsza Instrukcja Obstugi zostata stworzona w celu dostarczenia Ci wyczerpujgcych informacji
dotyczacych poprawnej instalacji, konfiguracji oraz eksploatacji Twojego urzadzenia elektronicznego
Leadshine. Prosimy o doktadne zapoznanie sie z trescig instrukcji przed przystgpieniem do uzytkowania
produktu.

Chcielibysmy podkresli¢, ze wszelkie prawa autorskie sg zastrzezone przez sklep ebmia.pl oraz producenta
Leadshine. Kopiowanie, rozpowszechnianie lub wykorzystywanie tresci instrukcji w jakiejkolwiek formie,
bez wyraznej zgody wtascicieli praw, jest surowo zabronione i podlega sankcjom zgodnym z
obowigzujgcymi przepisami prawa.

Nasz zespot jest gotdéw stuzyé Ci pomocy na kazdym etapie uzytkowania urzadzenia. W razie pytan,
watpliwosci lub potrzeby uzyskania dodatkowych informacji, prosimy o kontakt z naszym dziatem obstugi
klienta, ktoéry z przyjemnoscig udzieli Ci wsparcia.

Zyczymy owocne;j i satysfakcjonujgcej wspotpracy z naszymi produktami oraz zachecamy do skorzystania z
zawartych w instrukcji wskazowek, aby w petni wykorzysta¢ mozliwosci oferowanego urzadzenia.

Z powazaniem,

[zespo6t ebmia.pl]
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Srodki ostroznosci

Uwagi ogdlne

DANGER

WARNING

CAUTION

CAUTION

Nie zdejmuj obudowy przy wtaczonym zasilaniu.

Przed wykonywaniem podtgczania i konserwacji nalezy odtgczyc¢ zasilanie na co najmniej 2
minuty i upewnic sie, ze wskaznik zasilania jest wytgczony. Nawet jesli zasilanie zostanie
odtgczone, wewnatrz napedu moze pozostaé napiecie. Dlatego nie nalezy dotykaé stykdw
zasilania, gdy swieci sie wskaznik zasilania.

Nalezy korzystac ze specyfikacji zasilacza pasujgcych do produktu. (Napiecie, Czestotliwos¢,
liczba faz, AC/DC).

Pamietaj o podtgczeniu zacisku uziemienia sterownika (powierzchnia montazowa) i silnika
do uziemienia.

Nie uszkadzaé ani nie przeciagac kabla, nie przecigzaé kabla, nie wiesza¢ na kablu ciezkich
przedmiotdw ani nie zaczepiaé o drzwi szafy.

Nie nalezy samodzielnie demontowa¢ produktu, naprawiac lub modyfikowac.

Kiedy maszyna jest podtgczona do maszyny i zaczyna dziataé, upewnij sie, ze maszyna jest
gotowa do zatrzymania awaryjnego.

Nie dotykaj wnetrza napedu.

Radiator sterownika moze by¢ goracy, gdy zasilanie jest wtgczone lub gdy zasilanie zostato
wtasdnie odciete. Silnik i inne elementy uktadu takze moga by¢ w wysokiej temperaturze.
Podejmij srodki bezpieczeristwa, takie jak zainstalowanie ostony, aby zapobiec
przypadkowemu dotknieciu rekami i czesciami (kablami itp.).

Do zasilania sterowania nalezy stosowac izolacje podwdjnie izolowang lub wzmocniong.
Nie uzywaé w miejscach, w ktdrych moze zosta¢ rozpryskana woda, srodowiskach
korozyjnych. Nie uzywaé produktu w poblizu tatwopalnych gazéw i materiatéw palnych.
Nie uzywad uszkodzonych urzadzen, sterownikéw i silnikdw z brakujgcymi czesciami.
Nalezy ustawic¢ zewnetrzny obwdd zatrzymania awaryjnego, aby zapewnié mozliwos¢
odciecia zasilania i natychmiastowego zatrzymania pracy w przypadku nieprawidtowosci.
Jesli produkt jest uzywany w warunkach stabego zasilania, nalezy zainstalowac urzadzenia
zabezpieczajgce (dtawik pradu zmiennego itp.), aby zapewnic¢ zasilanie wejsciowe w
okreslonym zakresie wahan napiecia.

Nalezy stosowac filtr przeciwzaktdceniowy, aby zredukowa¢ wptyw zaktécen
elektromagnetycznych.

Sterownik i silnik powinny by¢ uzywane w okreslonej kombinacji.

Srodki ostroznosci dotyczace przechowywania i transportu
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= Przestrzegaj zalecen podanych na opakowaniu dotyczacych brzechowywanla i nie przecigzaj
produktu.
=  Umies$¢ ten produkt w nastepujgcym srodowisku:

—>Bez bezposredniego nastonecznienia w miejscu.

—>Temperatura otoczenia nie przekracza specyfikacji produktu.
—->Wilgotnos¢ nie przekracza specyfikacji produktu. Bez kondensacji.
—>Brak gazéw powodujgcych korozje, fatwopalnych gazéw, wody, oleju.
—>Miejsce, w ktdrym jest mniej pytu, soli i proszku metalicznego.
—>Wibracje lub wstrzgsy nie przekraczajg specyfikacji produktu.

—>Brak urzadzen generujgcych silne pola magnetyczne w poblizu.

Srodki ostroznosci dotyczace instalacji
e Nieprawidtowe napiecie zasilania lub nieprawidtowe podtagczenie biegunéw moze
CAURION spowodowac uszkodzenie napedu lub inne awarie.
. Naped nalezy zainstalowac w szafie zapewniajgcej ochrone przeciwpozarowa. Elektryczne
zabezpieczenie w szafie sterownicze;.
» Prosze zainstalowad sterownik i silnik w miejscu o odpowiedniej wytrzymatosci.

=  Zainstaluj ten produkt w nastepujgcym srodowisku:
—>Bez bezposredniego nastonecznienia w miejscu.
—>Temperatura otoczenia nie przekracza specyfikacji produktu.
—>Wilgotnos¢ nie przekracza specyfikacji produktu. Bez kondensacji.
—>Brak gazéw powodujgcych korozje, tatwopalnych gazéw, wody, oleju.
—>Miejsce, w ktorym jest mniej pytu, soli i proszku metalicznego.
—>Wibracje lub wstrzgsy nie przekraczajg specyfikacji produktu.

—->Brak urzadzen generujgcych silne pola magnetyczne w poblizu.

e Nie blokuj otwordw wlotu i wylotu powietrza i nie dopuszczaj ingerencji ciat obcych do napedu i
silnika.

e Nie stawaj na produkcie ani nie umieszczaj na nim ciezkich przedmiotéw.

e Zainstaluj sterownik we wskazanym kierunku.

e Nalezy zachowa¢ okreslone odstepy miedzy napedem, wewnetrznymi powierzchniami szafy
sterowniczej i innymi czeSciami maszyny.
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Srodki ostroznosci dotyczace okablowania

° Nie przeprowadzac stycznika magnetycznego w okablowaniu miedzy napedem a silnikiem.
CAUTION , . O . o
° Prosze mocno podtaczy¢ zacisk zasilania i zacisk silnika.

e Zachowaj minimalng odlegtos¢ 10 mm miedzy napedem a szafg sterowniczg lub innym
wyposazeniem.

e Pozostaw co najmniej 30 mm wolnej przestrzeni na okablowanie nad i pod sterownikiem.

e Kabel sygnatowy: Kabel enkodera powinien by¢ skreconym kablem ekranowanym z ekranem
uziemionym na obu korcach.

e Dtugosc okablowania enkodera wynosi do 20m.

e Zmniejsz czestotliwo$¢ wtgczania/wylaczania zasilania tak bardzo, jak to mozliwe.

Srodki ostroznosci podczas pracy

° Aby zapobiec awariom i wypadkom, wykonaj jazde probng serwomotoru bez obcigzenia
(bez podtaczonego sterownika).

CAUTION ° Po zainstalowaniu urzadzenia i rozpoczeciu pracy nalezy wczesniej ustawi¢ parametry
uzytkownika, aby pasowaty do urzadzenia.
e Dodatnia granica (POT) podczas operacji JOG i operacji powrotu do zera. Sygnat ujemnego limitu
(NQOT) jest niewazny.
e Uzywajac silnika na osi pionowej, nalezy zapewnic urzadzenie zabezpieczajgce, aby unikng¢
upuszczenia obrabianego przedmiotu w przypadku alarmu lub nadmiernego ruchu.

e Gdy wystgpi alarm, nalezy go zresetowac po zbadaniu przyczyny i upewnieniu sie, ze jest to
bezpieczne.

e Nie uzywaj hamulca silnika do normalnego hamowania.
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1. WSTEP

1.1. Przedstawienie produktu
Sterowniki serwokrokowe serii CS2RS to napedy pracujgce w zamknietej petli sprzezenia zwrotnego,
zaprojektowane, aby rozwigza¢ problem gubienia kroku. Z wbudowanym wejsciem RS485 - za pomoca
komunikacji Modbus RTU mozna potgczy¢ w sie¢ do 31 osi. Dodatkowo funkcja PR Mode z 16-segmentowa
tabelg pozycji pozwala na zastosowanie tego sterownika w aplikacjach wymagajgcych przejazdu na
okreslone punkty, typu punkt-punkt, bez koniecznosci stosowania dodatkowych kontroleréw ruchu,
znacznie upraszczajac system i obnizajgc koszty. Seria CS2RS obstuguje rdwniez funkcje uczenia, tryby
pracy Profile Position, Profile Velocity i bazowanie.

Sterowniki CS2RS mogg sterowac 2-fazowymi silnikami krokowymi o rozmiarze NEMA 8, 11, 14, 17, 23, 24
i 34 z enkoderami inkrementalnymi (1000 — 5000 impulséw /obrot). W poréwnaniu z tradycyjnymi
systemami krokowymi z otwartg petlg, system krokdéw w zamknietej petli CS2RS moze wyeliminowac
potencjalne utraty kroku, korekcje bteddw potozenia w czasie rzeczywistym i nie wymaga rezerwacji
momentu obrotowego. Moze réwniez zasilaé¢ napedzany silnik krokowy ze zmniejszonym nagrzewaniem,
nizszym poziomem hatasu, nizszymi wibracjami ....

1.2. Cechy

e Praca bez gubienia krokéw

e Niski poziom hatasu i wibracji, ptynny ruch.

e Obstuga protokotu Modbus RTU

e Wewnetrzna 16-segmentowa tabela pozycji (tryb pozycjonowania PR)

e Ruch moze zosta¢ uruchomiony przez zewnetrzne wejscia/wyjscia lub RS485

e Wspierane tryby pracy: predkos¢, pozycjonowanie oraz bazowanie.

e 7 konfigurowalnych wejs¢ cyfrowych: limit, bazowanie, szybkie zatrzymanie, reset alarmu,
zezwolenie, JOG oraz wejscia tabeli pozycji.

e 3izolowane optycznie wyjscia cyfrowe: alarm, hamulec, bazowanie / instrukcja / $ciezka
zakonczona.

e Napiecie zasilania 20-50VDC dla CS2RS -D503, maks. prad wyjsciowy 3A

e Napiecie zasilania 20-50VDC dla CS2RS -D507, maks. prad wyjsciowy 7,0A

o Napiecie zasilania 18-80VAC lub 30-100VDC dla CS2RS -D1008, maks. prad wyjsciowy 8 A

e Komunikacja RS232 do konfiguracji parametrow

e Zabezpieczenia przed przekroczeniem napiecia, przekroczeniem pradu, btedem okablowania silnika
itp.

Przewaga sterownikow serii CS2RS :

e Proste systemy pozycjonowania mozna zrealizowad za pomocg samego sterownika silnika
krokowego, bez PLC lub zewnetrznego kontrolera ruchu.

e Whbudowane bogate funkcje diagnostyczne

e Sygnaty wejsciowe i wyjsciowe do dowolnej konfiguracji.

e Port RS485 (Modbus RTU) zapewnia wieksze mozliwosci rozbudowy (panel HMI, falowniki, PLC);

T e
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1.3. Uzytkowanie

1.3.1. Reczne strojenie

(1) Uruchomienie prébne mozna przeprowadzi¢ za pomocg oprogramowania do strojenia Leadshine MS,
ktére wymaga: oprogramowania do strojenia Leadshine, kabla do strojenia RS232, konwertera RS232 na
USB, sterownika i silnika, jak opisano w sekcji 6.1

(2) Prosty ruch mozna réwniez wykonad za pomocg narzedzi portu szeregowego, co wymaga:
oprogramowania do obstugi portu RS485, kabla RS485, konwertera RS485 na USB, napedu i silnika, jak
opisano w rozdziale 6.2.

1.3.2 Praktyczne scenariusze zastosowan
(1) Sterowanie przez Modbus RS485 (PLC / HMI)

Komunikacja RS485 (protokdt Modbus-RTU) uruchamia rejestr ruchu PR napedu, ktory moze realizowac
ruch po sciezce. Zaréwno PLC, jak i HMI majg komunikacje RS485, wiec uzytkownik moze wybrac jedng lub
obie. Za pomocg PLC mozna pisac bardziej ztozone programy, aby ruch byt bardziej inteligentny, a za
pomocg HMI mozna monitorowac i modyfikowac parametry napedu w czasie rzeczywistym.

Metoda 1 - sterowanie za
pomocyg HMI

Meloda 2 - sterowanie za
pomoc3 PLC

Metoda 3 - sterowanie za pomocg HMI i PLC

-
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(2) Sterowane przez I/0 (sygnat przetaczajacy lub PLC)

Uzytkownik musi tylko wytgczy¢ sygnat przetagcznika, aby zrealizowac ruch PR, ktory jest prosty w obstudze
i niedrogi.

Uzytkownicy mogg rowniez uzywa¢ modutu we/wy PLC do realizacji ruchu PR, ktéry jest bardziej
inteligentny niz sterowanie sygnatem przetgcznika.

Metoda 4 Metoda 5

START a STOP

Cow ° cw ,
E )

START Q STOP

Cow 3 CW

3

1.4 Inspekcja produktu
1.4.1. Przeglad podczas odbioru

e Sprawdz, czy powierzchnia produktu nie zostata uszkodzona podczas transportu.
e Sprawdz, czy modele sterownika i silnika z tabliczki znamionowej sg zgodne z zamdéwionymi.

e Uszkodzonych lub wybrakowanych czesci systemu krokowego nie wolno instalowacé. W takim
przypadku nalezy skontaktowac sie z dostawca.

1.4.2 Informacje na tabliczce znamionowej

CAUTION

vt —» MODEL: EM2RS-556

rodieesiomr ——— §/N:99427953036888251 MS10A
stona internetowa g WWWY,|@AASHINE.COM

Made in China

Numer wersji
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1.4.3 Numer modelu

CS2 RS-D 50 7 - [
eNazwa serii:
(CS2: serwosterowniki 2-giej generacji
Tryb komunikacji:
RS: RS485

Typ produktu:
D:Sterownik

Maksymalne napiecie zasilania:
50: 50vVDC
100: 100VDC 7/ 80 VAC

Maksymalny prad wyjsciowy:

7: 7.0A
8: 8.0A

@ ® 000

Kod personalizacji:
brak oznaczenia - standardowy

1.4.4. Opis zigcz

Adres sterownika

Terminator linii

Predkos¢ komunikacii Port RS485

(komunikacji Modbus RTU, panel
HMI, falowniki, PLC itp.)

/ / EIB?;,H(.DNQQ
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Port konfiguracyjny
RS232 (do komputera)

ALM/PWR
AR

DIl

DI2

DI3

DI4

DIs ===

DI6 K

DI7 :
H

-.o.-

Input I/O

comi

DO1 4
DO2 J
DO3

COMO

NC NC
NC NC )
GND H
VCCC ==,
EZ- EZ+ S

EB- EB+ \

EA- EA+

o
-
(-
Q
3

A

CS2RS-D503 / 507

CS2RS-D1008

1.4.5. Akcesoria

*Model ztgcza silnika : 39012040, 39000038, Molex

Tuning

DIl
DI2
DI3
DI4
DIS
DI6
DI7
comli
DO1
DO2
DO3
COMO

NC NC
2 NC NC

= GND VvCC
. EZ- EZ+
. EB- EBA
EA- EA4

i "
A-
B+
B-
VAC
VAC

Nazwa Niezbedny | Rysunek Opis
(CABLEM-RZ*M*) dla
CS2RS-D503/507;
Kabel

———
dodatkowy | Tak ﬁ “—-EZ‘E

do silnika
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(CABLEH-RZ*M¥*) dla
CS2RS-D1008; Dostepny
w roznych wersjach
dhugosci

1.5m,3m,5m,8m,
10m,12m,15m
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(CABLEM-BM*M*)

Kabel ) — Dostepny w réznych
dodatkowy | Tak EJ[IJEI]H 7/ 1 wersjach dtugosci:
do enkodera 1.5m, 3m, 5m,8m,
10m,12m,15m
Kabell RS 232 do

Kabel do E konfiguracji nie jest
konfiguracji | Nie -

gurad . BO'B‘!’D niezbedny, mimo to

sterownika 0.0:00 . .
zaleca sie zaméwic.

, Kabel sieciowy jest
Kabel @j LT | ;! . '
Tak niezbedny, nalezy go

sieciowy

dokupic.

Notatka:

(1) Kabel do strojenia nie jest konieczny, mozna go réwniez modyfikowaé za pomocg oprogramowania

komputerowego sterownika.

(2) Niezbedny jest kabel sieciowy, ale mozna takze kupi¢ ekranowany kabel sieciowy od innego
producenta.

2. Instalacja

2.1.1. Warunki przechowywania
e Odpowiednio zapakowane i przechowywane w suchym, czystym i nienastonecznionym miejscu.
e Temperatura otoczenia: od -20°C do +65°
e Wilgotnos¢ od 40% do 90% bez kondensacji
e Unika¢ wszelkiego rodzaju narazenia na korozyjne gazy.

2.1.2. Warunki otoczenia podczas pracy

e Zakres temperatury od 0°C do 50°C. Temperatura otoczenia napedu zapewniajgca dfugotrwatg
niezawodnos¢ powinna wynosié¢ ponizej 40 °C. Naped nalezy zainstalowaé w miejscu dobrze
wentylowanym.

e Wilgotnos¢ od 40% do 90% bez kondensacji

e Wibracje mniejsze niz 0.15 mm przy czestotliwosci 10 Hz-55 Hz.

Ve e X%,
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e NIE WOLNO montowac napedu i silnika w miejscu narazonym na dziatanie korozyjnych lub
tatwopalnych gazéw i materiatow palnych.
e Prosze zamontowac naped i silnik wewnatrz, w szafie sterowniczej, bez dostepu cieczy, bez
CAUTION  bezposredniego Swiatta stonecznego.
e NIE WOLNO montowac napedu i silnika w miejscu narazonym na dziatanie pytu.
e Upewnij sig, ze przewody uziemiajgce sg dobrze podtgczone

2.2 Wymiary
Jednostka: mm (1 cal = 25,4 mm)
&
¥
= (018 — e
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I 795
f l E 5 =
R R AR R /K Q2 R Q1 {Tﬁ_ﬁ_ﬁ [ﬁ - J :
Jt—te—dt—ft—f—1¢—te—I¢ ._]
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L—273—
498

151.0
1390

CS2RS-D1008
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2.3 Kierunek instalacji i przestrzen

e Montaz sterownika, okablowania i silnika powinien by¢ zgodny z przepisami EN 61800-5-1.

e Nieprawidtowa instalacja moze spowodowac awarie sterownika lub sterownika i silnika. Podczas
instalacji nalezy postepowac zgodnie z wytycznymi zawartymi w niniejszej instrukcji

e Naped nalezy zamontowa¢é prostopadle do $ciany lub w szafie sterowniczej.

e Aby zapewnié dobrg wentylacje sterownika, nalezy upewnic sie, ze wszystkie otwory wentylacyjne
nie sg zastoniete, sterownik ma wystarczajacg ilos¢ wolnego miejsca, a wentylator chtodzacy jest
zamontowany w panelu sterujgcym.

e Upewnij sig, ze przewody uziemiajgce sg dobrze podtgczone.

Wentylator Wentylator Wentylator
T T T ‘SOnnn
E 1 o | L 1 o I o] i ——

= E - I g = A
= i N [ h
& i ° @

I i b |

EEE! R Sapi EEL

O
50mm | B g ) ] 30 mm | e 30 mm | s
T e

50 mm

y

3. Specyfikacje produktu
e Nie podtaczaj podczas pracy okablowania silnika, okablowania enkodera i okablowania

komunikacyjnego RS232 podczas wtgczonego zasilania.

° Sprawdz potaczenia i upewnij sie, ze biegunowos¢ przewodu zasilajgcego jest prawidtowa,

w przeciwnym razie moze dojs¢ do obrazen lub pozaru.

° Pamietaj, aby odczekac 5 minut lub dtuzej, aby dotkng¢ napedu po wytaczeniu zasilania
CAUTION ° Nalezy upewnic sie, ze napiecie zasilania nie przekracza zakresu wejsciowego sterownika.

e Jesli uzywasz silnika o matym pradzie fazowym, pamietaj o zmodyfikowaniu prgdu wyjsciowego

sterownika przed podtgczeniem silnika.
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3.1 Parametry elektryczne i parametry eksploatacyjne urzgdzenia.

CS2RS -D1008
Nazwa CS2RS -D503 CS2RS -D507
Napiecie zasilania 20-50VDC 20-50VDC 30-100VDC lub 18-80VAC
Prad wvidci
R 0.5-3.0A 1.0-7A 2.1-8.0A

(szczytowy)
Rozmiar [mm

zmiar [mm] 118%79.5%25.5 151%91*53
wys*szer*dt
Waga [kg] 0.65 0.92

o NEMA 8, 11, NEMA 17, 23,
Dopasowany silnik NEMA 34
14,17 24

Sygnaty wejsciowe

Limit +, Limit -, Bazowanie, Szybkie zatrzymanie, zezwolenie, JOG +, JOG —,

tabela pozycji

Sygnaty wyjsciowe

Hamulec, Alarm, Pozycja wejsciowa, GPIO

Funkcje
zabezpieczajgce

Nadpradowe, Nadnapieciowe, Btad kabla silnika itp.

Oprogramowanie PC

Leadshine MotionStudio

Parametry
eksploatacyjne

Unika¢ kurzu, oleju i gazéw

Srodowisko _ _
powodujgcych korozje
Temperatura pracy 0°C-50°C
Temperatura przechowywania -20°C-65°C

Wilgotnos¢ 40% - 90% RH
Wibracje 10-55Hz/0.15mm
Montaz Montaz poziomo lub pionowo

ﬁﬂila |
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3.2 Instrukcje dotyczace okablowania

Zrédio zasilania ,—D—|
24-48 VDC
-D5
CS2RS-D507 _ Silnik
vDe M- serii CS-M
H .
GND B-
Wejscia |
single-ended COh Leadshine Motion Stud:
- , — ca € -vionon 1o
T &y
| - 12 E; = E |
2 LY
- 13 E% - t | m
12-24\/‘[)(:‘.{’_:) = Port konfiguracyjny
NPN lub PNP|  pot '*’ RS 232
| 15 EE ¥ ; | —=
E ID sterownika: SW1-SW5
sl — 4 — | Predkosé transmisji: SW6-SW7
| .
E Rezystancja: SW8
Y v sl
Wridci
.y_]scm o
single-ended b
j—
1 2 — Wejscie RS485
24VDC  — O N iE j
3 o s
7 Wryjscie RS485
B8 i Ii[%
COND f"':[ _—

Uwagi:

(1) W sterowniku znajduja sie dwa porty komunikacyjne RS485, jeden z nich to port wejsciowy, ktory taczy
sie ze stacjg gtéwna lub poprzednim urzadzeniem podrzednym, a drugi to port wyjsciowy, ktéry faczy sie z
kolejnym urzadzeniem podrzednym.

(2) Wejscia 11, 12, 13, 14, 15, 16 i I7 mogg by¢ wejsciami ze wspding katodg i ze wspding anoda.

(3) Typ potaczenia wyjs¢ to wspdlny emiter tranzystora NPN.

3.2.1 Kabel zasilajgcy i kabel silnika
Srednica przewodu: +VDC, GND, A+, A-, B+, B-; $rednica przewodu 20,3mm?2 (AWG15-22)

ﬁ?Hilaa
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3.2.2 Kabel sygnatowy we/wy
Srednica przewodéw: I1 - 17, 01 - 03, $rednica przewodéw COM=20,12mm2 (AWG24-26)

Zaleca sie zastosowanie skretki ekranowanej o dtugosci mniejszej niz 3 metry (im krétsza, tym
lepiej).

Okablowanie: Jak najdalej od okablowania linii energetycznej, aby zapobiec zaktéceniom.

Prosze podtaczy¢ ogranicznik przepiec¢ do urzadzenia indukcyjnego, takiego jak przeciwréwnolegta
dioda dla cewki DC, réwnolegty obwdd ttumika RC dla cewki AC.

3.2.3 Kabel komunikacyjny RS485
Zaleca sie stosowanie ekranowanych kabli sieciowych Ethernet o dtugosci nieprzekraczajacej 100 metrow.

3.3 Specyfikacja interfejsu
3.3.1 Definicja zfaczy

R R

CN1 - Ztacze zasilania

CN2 - Ztgcze silnika

CN3 - Ztacze enkodera

CN4 - Ztgcze wejsé i wyjsc cyfrowych

CNS5 - Ztgcze komunikacyjne RS485

CNG6 - Ztgcze strojenia RS232

Przetgczniki DIP: ID sterownika: SW1-SW5
Predkos¢ komunikacji: SW6-SW7

Rezystancja: SW8

ﬁ?HilaQ
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3.3.2 Zigcze zasilania CN1 i CN2

CS2RS -503/507

Name Rysunek PIN Sygnal Opis
1 VDC 24V- 48V
CN1
2 GND GND
4 A+ Faza silnika A+
N E!El 3 B+ Faza silnika B+
2 A- Faza silnika A-
1 B- Faza silnika B-
CS2RS -D1008
Nazwa | Rysunek PIN Sygnat Opis
— 1 A+ Faza silnika A+
@)
il 4 q 2 B+ Faza silnika B+
4 @ 3
CN1& 1 ‘* 3 A- Faza silnika A-
CN2 > §7°%
. 'I 4 B- Faza silnika B-
1@ )
3 .63\:1 : A 18-80VAC / 24-100VDC:
= 4 6 AC brak polaryzacji

Uwaga: Gdy uzytkownik korzysta z transformatora pragdu zmiennego do zasilania, nalezy uzy¢
transformatora izolujgcego, aby zapobiec porazeniu pradem elektrycznym lub spaleniu komputera
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Nazwa | Rysunek PIN Sygnal Opis
1,2,3,4 NC Zarezerwowany
5 EA+ Wejscie kanalu A+ enkodera
_ 6 EA- Wejscie kanatu A- enkodera
Ll im
E—>|
P~ = 7 EB+ Wejécie kanalu B+ enkodera
MT=—
CN3 I =11 8 EB- Wejscie kanatu B- enkodera
j oY :l:c J“ 9 EZ+ Sygnat Z+ enkodera (opcjonalny)
10 EZ- Sygnal Z- enkodera (opcjonalny)
11 VCC Zasilanie enkodera +5V
12 GND Masa sygnatow
3.3.4. CN4 - Ztacze sygnatéw WE/WY (1/0)
Nazwa | Rysunek PIN SYGNAL | I/0O | Opis
1 DIl 1
2 DI2 1
3 DI3 1
4 DI4 I Konfigurowalne wej$cia cyfrowe typu single-ended
DIl DI7,12V 24 V.
S DI I DI1 wiacza domySIny sygnat,
DI2 - DI7 to GPIO
CN4 6 DI6 I
7 DI7 1
, 8 coMI I
1|
——— 9 DO1 0] o
L Konfigurowalne wyjscia single-ended
e 10 DO2 0o Sygnaty DO1 DO3 (wspdlna katoda lub wspdlna
:
—— 1 po3 |o | 2noda),
by Maks. 24 V/100 mA, GPIO.
12 COMO (0]
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Uwaga:(1) DI lub DO sg wyswietlane jako Sl lub SO w Leadshine MotionStudio.

(2) DI1 jest normalnie zamkniete, domyslnie przez sygnat Enable. Oznacza to, ze wat silnika jest
zablokowany po wiaczeniu sterownika.

(3) W przypadku korzystania z sygnatow wyjsciowych hamulca nalezy podtaczy¢ przekaznik i diode.

3.3.5. CN5 - Ztacze komunikacyjne RS485

Nazwa Rysunek PIN Sygnal Opis
1 RS485 TxD+
RS485+
9 RS485 RxD+
2 RS485- RS485 TxD-
NS 10 RS485 RxD-
5,6,13, 14 GND GND
7,8.15,163,4, 11,12 NC NC
Shield GND PE Oslona zlacza

3.3.5. CN6 — port konfiguracyjny RS232

Nazwa Rysunek PIN Sygnal
1 NC
2 TxD
CN6
3 GND
4 RxD

3.3.6 Przetaczniki DIP

Napedy z serii CS2RS wykorzystujg 8-bitowy przetgcznik DIP do ustawiania numeru ID sterownika - slave
ID , szybkosci komunikacji i rezystancji. S3 one pokazane ponizej:

%_/’EVBO;?H%QQ
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SW1 SW2 SW3 SW4 SW5 SW6 SW7 SW8
- —~ / \ J l
ID urzgdzenia rozdzielczosé Q
(1) ID urzadzenia Slave (sterownika): SW1-SW5 (wyt.=1, wt.=0)

ID SW1 SwW2 SW3 SW4 SW5

Nieokreglone | " on on on S
| (Fabrycznic) off on on on on
) on off on on on
3 off off on on on
4 on on off on on
5 off on off on on
6 on off off on on
7 off off off on on
3 on on on off on
9 off on on off on
10 on off on off on
1 off off on off on
12 on on off off on
13 off on off off on
14 on off off off on
15 off off off off on
16 on on on on off
17 off on on on off
18 on off on on off
19 off off on on off
20 on on off on off
1 off on off on off
2 on off off on off
3 off off off on off
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Elementy Budowy Maszyn i Automatyk




///__/BM np.ag

24 on on off
25 off on on off off
2 on off on off off
27 off off on off off
8 on on off off off
29 off on off off off
30 on off off off off
3] off off off off off

Uwaga: (1) Gdy SW1-SWS5 jest ustawiony na ,nieokreslony” (wszystkie sg wtgczone), identyfikator
sterownika mozna skonfigurowac za pomocg oprogramowania komputerowego .

(2) Predkos$¢ transmisji: SW6 - SW7

Szybkos¢ transmisji SWé6 SW7
115200 (domyslna) on on
38400 (fabryczna) off on
19200 on off
9600 off off

Uwaga: (1) Gdy SW6-SW7 jest ustawiony domysinie (wszystkie sg wytgczone), predkos¢ transmisji mozna
skonfigurowac za pomocg oprogramowania komputerowego.

(3) Wybor rezystancji zaciskow: SW8

SW8=0N: rezystancja zaciskdw jest aktywna

SW8=0FF: brak rezystancji zaciskdw (ustawienie fabryczne)

Uwaga: (1) Ostatnie urzadzenie podrzedne w sieci musi mie¢ podtgczong rezystancje 120 Q, co oznacza, ze
nalezy ustawi¢ SW8 na wit.

3.4 Potaczenie we/wy

3.4.1 Wejscia cyfrowe
Pofaczenia sygnatéw wejsciowych sg nastepujace:

%_/’EVBO;?H%QQ

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki



///_/ﬁﬁ?ninng

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki

Strona napedu

COMI

— 1 -

() 12/240\// 13-17 /,' |

COMI: mozna podligezyé do 12/24 V (wspélna anoda) lub 0 V (wspélna katoda)

3.4.2 Wyjscie cyfrowe

K Strona napedu

()
Nl

12-24VDC
| coMm- |

ra"

Uwaga:

(1) Powyzsze zasilanie (12-24VDC) jest dostarczane przez uzytkownika, a odwrdcenie biegunowosci
zasilania spowoduje uszkodzenie napedu.

(2) Wyjscie cyfrowe to wyjscie OC o maksymalnej obcigzalnosci 100mA/24V (zalecane 50mA/24V),
dostarczone zasilanie powinno by¢ ponizej 30V (zalecane 24V), w przeciwnym razie spowoduje to
uszkodzenie napedu.

ﬁ?ﬂilaﬁ
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3.4.3 Wyjscie hamulca

Uzyj oprogramowania komputerowego (dostarczonego przez firme Leadshine, kontroler lub sterownik
PLC), aby skonfigurowad to wyjscie jako wyjscie kontrola hamulca (BRAKE CONTROL). W takim przypadku
sygnat ten moze by¢ wykorzystany do automatycznego sterowania hamulcem podczas awarii zasilania
systemu. Zaleca sie podtaczenie diody ttumigcej rownolegle do przekaznika 24VDC i cewki hamulca.
Ponizszy rysunek przedstawia podtgczenie hamulca.

+24VDC

Sterownik

-
I
[
Przekaimik | \
24V | _

_T ‘—.
“ N\ Do1
A (==
\__/ COMO
GND
4. Modbus RTU
4.1 Specyfikacja komunikacji
Specyfikacja Uwagi
o . RS232 tylko do dostrajania
Port komunikacji RS485 i RS232 .
RS485 do sterowania ruchem
Predkos¢ transmisji 9600/19200/38400/115200 [bps] Ustawienia parametru
© Tryb synchronizacji Synchronizacja Start / Stop -
= Tryb komunikacji Slave/ komunikacja slave
.g Y ) Half-duplex, tryb master-slave / ) )
= zabroniona
g Bit poczatkowy: 1 bit
~ Dtugoé¢ danych: 8 bitéw
Kompozycja znaku Sprawdz bit: o
. . Ustawienia parametru
parzysty/nieparzysty/nie
Bit stopu: 0/1/2
- Protokét komunikacji Modbus RTU ASCII nie jest obstugiwane
< 0: nadawanie
S Slave ID o o
[ 1-31: numery ID sterownikow Ustawienia parametru
a
Kod funkgji Funkcja -

///-_/EOIBO_ﬁ/ H%Q
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Kod funkgji (FC)
(FC) Odczytywanie
0x03 pojedynczych lub
wielu danych
Zapisz wartos¢ do
0x06 pojedynczych
danych
Zapisz wartos¢ do
0x10 .
wielu danych
Lewy to niski bit, prawy to wysoki
Check mode CRC-16

bit
Zmienna, maksymalna dfugosc¢ to

Dtugos¢ wiadomosci s -
200 bajtéw

Szybkos¢ komunikacji pojedynczego komunikatu RS485: (Jednostka: ms)

Szybkos¢  Rozpocznij odbieranie, aby wyslaé  Czas oczekiwaniana  Czas od zakoficzenia transmisji do Razem

transmisji  czas realizacji odbior powrotu do stanu odbioru

115200 244 0.64 0.6 3.08
38400 5.5 1.16 0.46 7.12
19200 10.76 2.2 0.38 13.34
9600 20.5 3.8 0.6 249

4.2 Kody funkcji Modbus (FC)

Biezgce obstugiwane kody funkcji:

Kod funkcji (FC) Opis
03 Odczyt n rejestréw pamietajgcych (Holding Registers)
06 Zapis 1 rejestru pamietajacego (Holding Register)
10 Zapis n rejestrow pamietajacych (Holding Registers)

4.2.1 Odczyt rejestrow (Holding Registers) FC= 03

Zapytanie o odczyt rejestrow pamietajacych (Holding Registers) - (Master do Slave’a)

ID slave’a 00-1F
FC - kod funkcji 03
Adres rejestru poczatkowego do odczytania Wysoki (High)
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Niski (Low)

Catkowita liczba rejestréw do odczytania Wysoki (High)
Niski (Low)
CRC Niski (Low)

Wysoki (High)

Odczyt rejestrow pamietajacych (Holding Registers) jako odpowiedz- (Slave do Master)

ID slave’a 00 - 1F
FC - kod funkcji 03
Liczba bajtow danych w wiadomosci Wysoki (High)
Niski (Low)
Dane z rejestrow (2 bajty na rejestr) Wysoki (High)
Niski (Low)
CRC Niski (Low)
Wysoki (High)

Przyktad A: Odczytaj warto$¢ pojedynczego rejestru — prad szczytowy.
Wyslij wiadomos¢: 01 03 01 91 00 01 D3 1B

Odbierz wiadomosé: 01 03 02 00 OA 38 43
Szczegoty w nastepujacy sposoéb:

Dane master->slave:

Wiadomosé¢: 01 03 0191 0001 D3 1B
Opis: ID Slave’a FC Adres rejestru Liczba rejestréw do CRC
odczytania

Dane Slave->master:

Wiadomos¢: 01 03 02 00 OA 3843
Opis: ID Slave’a FC Liczba zwréconych Wartos¢ 0x01 91 CRC
bajtéw

Uwaga: 0x0191-prad szczytowy wyjsciowy, 000A (szesnastkowo) = 10 (dziesietnie, jednostka: 0,1 A),
oznacza to prad 1A.

Przyktad B: Odczyt wielu wartosci rejestru
Wyslij wiadomosé: 01 03 01 BC 00 06 05 DO

Odbierz wiadomos¢: 01 03 0C 00 00 00 02 00 00 00 01 00 00 00 04 B6 13
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Dane master->slave:

Wiadomos¢: 01 03 01BC 00 06 05 DO
Opis: ID FC Adres rejestru Liczba rejestréw do CRC
urzadzenia odczytania
slave
Dane Slave->master:
Wiado | 01 03 |0C 0000 0002 0000 0001 0000 0004 9D
mos¢:
Opis: ID FC | Liczba Wartos¢ Adres Warto$¢ | Wartos¢ | Wartosé | Wartos¢ | CRC
urzadze zwréconych 0x01 BC 0x01BD 0x01 BD | OxO1 BF | Ox01 CO | Ox01 C1
nia slave bajtow
Notatka:

(1) Powyzszy przyktad pokazuje odczytywanie wartosci Pr5.22, Pr5.23, Pr5.24, ich odpowiednie adresy to
0x01BD, 0x01BF, 0x01C1.

(2) Typ danych parametru to 32-bitowy, ktéry obejmuje wysoki rejestr 16-bitowy i niski rejestr 16-bitowy.
Zwykle uzywamy tylko niskich 16 bitéw, ale wysokie 16 bitow musi by¢ poczatkiem, gdy

odczytujemy/zapisujemy wiele parametrow w sposaéb ciggty.

4.2.2 Zapis 1 rejestru pamietajacego (Holding Register) FC= 06

Zapis 1 rejestru pamietajgcego (Holding Registers) - (Master do Slave’a)

ID urzadzenia slave 00 -- 1F
FC - kod funkcji 06
Adres rejestru do zapisu Wysoki (High)
Niski (Low)

Wartosc Wysoki (High)
Niski (Low)
CRC Niski (Low)

Wysoki (High)

Odpowiedz rejestru pamietajgcego (Holding Registers) - (Slave do Master)

ID urzadzenia slave 00-1F
FC - kod funkcji 03
Adres rejestru Wysoki (High)
Niski (Low)
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Wartos¢ Wysoki (High)
Niski (Low)
CRC Niski (Low)
Wysoki (High)

Przyktad C: Zapisz wartos¢ pojedynczego rejestru — prad szczytowy
Wyslij wiadomos$é: 01 06 01 91 00 20 DD 7B

Odbierz wiadomosé: 01 06 01 91 00 20 DD 7B

SzczegOty:

Dane master->slave:

Wiadomos¢: 01 06 0191 0020 DD 7B
Opis: ID Slave’a FC Adres rejestru Dane zapisu CRC
Dane Slave->master:
Wiadomos¢: 01 06 0191 0020 DD 7B
Opis: ID Slave’a FC Adres rejestru Dane zapisane CRC

Uwaga: 0x0191-wyjsciowy prad szczytowy, dane zapisu 0x0020 = 32 (dziesietnie, jednostka: 0,1 A), oznacza
to prad 3,2 A.

Przyktad D: Zapisz zapisang warto$¢ w pamieci EEPROM

Wyslij wiadomos¢: 01 06 18 01 22 11 06 06

Odbierz wiadomosé: 01 06 18 01 22 11 06 06

Szczegoty:

Dane master->slave:

Wiadomos¢: 01 06 1801 2211 06 06
Opis: Adres FC Adres rejestru Dane zapisu Kod CRC
Dane Slave->master:
Wiadomosé: 01 06 1801 2211 06 06
Opis: Adres FC Adres rejestru Dane zapisu Kod CRC

Uwaga: 0x1801-- Pomocnicze stowo sterujgce, a 0x2211 stuzy do zapisania wartosci w pamieci EEPROM.

Ten krok jest wymagany po zmianie parametru, aby zapobiec utracie zapisanej wartosci po wytgczeniu

zasilania.
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4.2.3 Zapis n rejestrow pamietajgcych FC= 10

Zapis n rejestrow pamietajacych (Holding Registers) - (Master do Slave’a)

ID urzadzenia slave 00-1F
FC - kod funkcji 10
Adres rejestru poczatkowego do zapisu Wysoki (High)
Niski (Low)
Catkowita liczba rejestréw do zapisu Wysoki (High)
Niski (Low)
Liczba bajtéw danych w wiadomosci 2 bajty na rejestr
Wartos¢ 1 do zapisania Wysoki (High)
Niski (Low)
Wartos¢ 2 do zapisania Wysoki (High)
Niski (Low)
CRC Niski (Low)
Wysoki (High)

Odpowiedz (Holding Registers) - (Slave do Master)

ID urzadzenia slave 00-1F
FC - kod funkcji 10
Adres rejestru poczatkowego do zapisu Wysoki (High)
Niski (Low)
Catkowita liczba rejestréw do zapisu Wysoki (High)
Niski (Low)
CRC Niski (Low)
Wysoki (High)

Przyktad E: Zapisz wiele rejestrow — skonfiguruj funkcje portu wejsciowego
Wyslij wiadomo$¢:01 10 01 46 00 04 08 00 00 00 28 00 000029 1C 14

Odbierz wiadomos¢é: 01 10 01 46 00 04 21 E3
Szczegoty:

Dane master->slave:

Wiadomosé: 01 10 0146 0004 08 00 00, 0028, 1C14
0000, 00 29
Opis: ID FC Adres Liczba Liczba Wartosc do Kod CRC
urzadzenia poczatkowy adresow do bajtow zapisu
slave zapisu
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Wiadomosé: 01 10 0146 0004 21E3
Opis: ID FC Pierwszy adres do Liczba zapisanych Kod CRC
urzadzenia zapisu adreséw
slave
Uwaga:

(1) W powyzszym przyktadzie zmodyfikuj funkcje DI2 / DI3 i zapisz wartos¢ jako DI2=0x28 (oznacza Sciezke
0), DI2=0x29 (oznacza Sciezke 1);

(2) Typ danych parametru to 32-bitowy, ktéry obejmuje wysoki rejestr 16-bitowy i niski rejestr 16-bitowy.

Zwykle uzywamy tylko niskich 16-bitowych, ale musi on przyjmowac wysokie 16-bitowe jako poczatek, gdy

odczytujemy/zapisujemy wiele parametréw w sposdb ciggty.

4.3 Parametry Modbus i PR

4.3.1 Podstawowe parametry

Typ danych parametru Leadshine RS485 to 32 bity, parametr zawiera dwa rejestry: wysoki 16 bitow i niski

16 bitéw, w praktyce uzywane jest tylko mtodsze 16 bitéw. Jednak podczas odczytywania lub zapisywania

wielu parametréw z rzedu, jako poczatek nalezy uzy¢ 16 wyzszych bitow parametru, zwykle 00.

Adres Parametr Domyslna
. Nazwa Opis Zakres ¥ L. Jednostka
rejestru programu wartosc
0x0001 Pr0.00 Impuls/obrot 10000 200-51200 | 10000 P/R
Control Mode Wartos¢ “0” dla otwartej petli;
0x0003 Pr0.01 Wartos¢ “2” dla zamknietej petli 0-255 2 --
-Tryb pracy arn
; Value “1” jest zarezerwowana.
Motor direction 0: CW
0x0007 Pr0.03 ) . 0-1 0 -
Kierunek pracy silnika 1: CCW
0x0009 Pr0.04 Indukeyjnos¢ silnika - 0-10000 1499 0.001mH
Allowed max position | Stuzy do ustawiania dozwolonej maksymalnej
0x0008B Pr0.05 . . . , , . 0-65535 4000 CPR
following error liczby impulséw btedéw pozyciji.
Zwiekszenie tej wartosci zmniejszy bfad
podazania za pozycja, ale moze spowodowacd
ibracje silnika. T tr kontroluje, jak
0x0051 | Pr1.00 Position loop Kp | - coie stintka. Ten parametr Kontrolle, Jakt g 3900 25 -
szybko system reaguje na réznice miedzy
pozadang predkoscig a rzeczywistg
predkoscig.
Parametr Ki (czton catkujgcy) petli
predkosci wskazuje czas zatrzymania i
doktadnos¢ pozyciji, ,,0” oznacza, ze czas
t ia jest krétki, ale btad ji
0x0053 | Pri.01 Velocity loop Ki zatrzymania Jest krot, ale biad pozydli 0-3000 3 -

jest nieco wiekszy. ,,16” oznacza, ze czas
zatrzymania jest dtugi, ale btad pozycji
jest mniejszy. Zwykle ,,0” pasuje do
wiekszosci zastosowan.
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Adres Parametr . Domyslna
. Nazwa Opis Zakres .. | Jednostka
rejestru programu wartosé
. Zwiekszenie tej wartosci moze zwiekszy¢
0x0055 Pr1.02 Velocity loop Kp L, . 0-3000 25 --
sztywnos¢ predkosci
0x0065 Pr1.10 Position loop KpH Zwykle zachowaj ustawienie domysine 0-3000 0 --
Ox00A1 Pr2.00 Czas ﬁltrom{ania Aby skonﬁigurowac'.czas weV\{netrznego 0-512 15 0.1ms
polecen filtrowania polecen
0x00A3 Pr2.01 predkosci: otwarta ] o ' o i
petla do zamknietej wibracje silnika w tym t,rYble przetaczania
predkosci.
Punkt przetgczania Zwykle zachowuj wartos¢ domysing.
0x00A5 Pr2.02 predkosci: zamknieta 0-200 12 0.1RPS
petla do otwartej
Czas opoOznienia z Zwykle zachowuj wartos¢ domysing.
Ox00A7 Pr2.03 otwartej petli do 0-32767 5 ms
zamknietej
Czas opdinienia z Zwykle zachowuj wartosé¢ domysing.
0x00A9 Pr2.04 zamknietej petli do 0-32767 250 ms
otwartej
0x0145 Pr4.02 SI1 (wejscie 1) L . 0-65535 136 -
Domyslnie jest to typ normalnie otwarty (N.O), (0x88)
0x0147 Pr4.03 SI2(wejscie 2) mozna go ustawic¢ na typ normalnie zamkniety| 0-65535 0 -
0x0149 Prd.04 SI3(wejscie 3) (N.C.), ustawiajgc odpowiadajacy port +0x80 | 0-65535 0 --
0x014B Pr4.05 Sl4(wejscie 4) SI1 jest wigczone (domysinie), wejscie typu 0-65535 0 -
0x014D Pr4.06 SI5(wejscie 5) N.C. 0-65535 0 --
0x014F Pr4.07 Sl6(wejscie 6) 0: nieobowigzujacy; 7: kasowanie alarmu; 0-65535 0 -
8: wtgcz (réwniez mozna ustawi¢ za pomocga
0x00F);
0x20: polecenie wyzwalania (CTRG);
0x21: wyzwolenie bazowania;
0x22: EMG (szybkie zatrzymanie);
0x23: JOGH+;
0x24:J0G-;
0x0151 Pr4.08 SI7(wejscie 7) 0x25: POT (granica dodatnia); 0-65535 0 --
0x26: NOT (limit ujemny);
0x27: ORG (przetacznik home);
0x28: ADDO (adres $ciezki 0);
0x29: ADD1 (adres Sciezki 1);
0x2A: ADD2 (adres Sciezki 2);
0x2B: ADD3 (adres Sciezki 3);
0x2C: predkos¢ JOG 2
Domyslnie jest to typ normalnie otwarty
(N.O), mozna go ustawi¢ na typ normalnie
zamkniety (N.C), ustawiajac odpowiadajacy
0x0157 | Pr4.11 SO1(wyjécie 1) bort + 0x80 0-65535 0 -
0: nieobowigzujacy;
0x20: polecenie zakonczone;
0x0159 Pra.12 SO2(wyjicie 2) | Ox2L: sciezka zakoiczona; 0-65535 0 -
0x22: bazowanie zakoriczone;
0x23: pozycja zakoriczona;
0x015B Pr4.13 S03(wyjscie 3) 0x24: wyjécie hamulca; 0-65535 0 -
0x25: wyjscie alarmowe;
Opédznienie zwolnienia . i
0x0167 Pr4.19 Zwykle zachowaj domysing 0-1500 250 ms

hamulca
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Adres Parametr . v Domyslna
. Nazwa Opis Zakres .. | Jednostka
rejestru programu wartosé
Opodznienie blokady . i
0x0169 Pra.20 Zwykle zachowaj domysing 0-1500 250 ms
hamulca
Wartosé progowa
0x016B Pr4.21 predkosci blokowania Zwykle zachowaj domysing 0-500 10 --
hamulca
Ustawienie bitu:
=1: Tak; =0: Nie
Alarm detection BitO: przetebziir;l‘e (rr;;e ;n;)izna zmienic)
0x016D | Pra.22 selection ,  preepiecie. 0-65535 0 -
Wybér alarmu bit3: Awaria prébkowania ADC
y bit4: Alarm zablokowanego watu
bit5: alarm pamieci EEPROM
Bit6: Alarm automatycznego dostrajania
Distance to send "In- Termin "Distance to send 'In Position' output
Position”- "Margines signal" odnosi sie do parametru, ktéry
0x0171 Pr4a.24 |btedu pozycji" okresla, jak daleko od pozadanej pozycji silnik|  0-1500 200 CPR
moze sie znajdowaé, zanim zostanie wystany
sygnat wyjsciowy "In Position".
0x0177 Pr4.27 Napiecie magistrali B 0-65535 0 0.1v
Stan wejscia . .
0x0179 Pr4.28 Bit0-Bit6: SI1-SI7 0-65535 0 -
cyfrowego
St —
0x017B | Pr4.29 an wylscia Bit0-Bit2: SO1-S03 0-65535 0 -
cyfrowego
t ik
0x0187 | Pra.35 Statuspréfpaczn' ow - 0-65535 0 -
. - 503: 3-30 503: 25
W przyblizeniu réwna wartosci pradu
0x0191 Pr>.00 Prad szczytowy fazowego silnika pomnozonej przez 1.2 - 1.4 p07:5-70 >07: 60 0.1A
g R Jpreez 22722 1008 5-80  [1008: 80
Procent pradu Zaleca sie pozostawienie wartosci
trzymajacy w trybie | domysinej. Jezeli moment obrotowy nie jest
0x0193 | Pr5.01 ymajacy w tryo T . yniel 0-100 50 %
petli zamknietej wystarczajgcy, mozna go odpowiednio
zwiekszyé
Procent pradu Zaleca sie pozostawienie wartosci
0x0195 P5.02 trzymaj:qcy w try.bie domyslinej. Jéieli moment obrotowy nie. jest 0-100 50 %
petli otwartej wystarczajgcy, mozna go odpowiednio
zwiekszy¢
Procent pradu
0x0197 Pr5.03 zablokowanego watu Zwykle zachowaj domysing 0-100 100 --
(zasilanie wtgczone)
Czas zablokowania . i
0x0199 Pr5.04 watu Zwykle zachowaj domysing 0-1500 200 1ms
Czas narastania pradu
O0x019F Pr5.07 blokady watu (zasilanie| Zwykle zachowaj domysing 1-60 1 100ms
wtgczone)
Mak I
0x01A5 Pr5.10 axsymainy 'czas Zwykle zachowaj domysing 100-1000 1000 ms
zatrzymania
Automatyczne
0x01AB Pr5.13 dostrajanie przy 0: wytacz, 1: wigcz 0-1 1 --

wtgczonym zasilaniu
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Adres Parametr . v Domyslna
. Nazwa Opis Zakres .. | Jednostka
rejestru programu wartosc
0: 2400 1: 4800 2: 9600 (domyslnie)
3: 19200 4: 38400 (fabrycznie) 5: 57600
kosé t isji 11152
0x01BD Pr5.22 Szybkos$¢ transmisji _ 6: 115200 . 0-6 4 3
RS485 Gdy SW6 i SW7 sg wytgczone, mozna to
ustawi¢ za pomocg oprogramowania
komputerowego.
Gdy wszystkie SW1 - SW5 sg wigczone,
Ox01BF Pr5.23 ID RS485 mozna to ustawié za pomocg 0-127 1 --
oprogramowania komputerowego
0: 8-bit data, even check, 2 stop bits;
1: 8-bit data, odd check, 2 stop bits
0x01C1 Pr5.24 Wybdr typu danych | 2: 8-pit data, even check, 1 stop b.it; 3: 8-bit data, 0-11 4 _
RS485 odd check, 1 stop bit:
4: 8-bit data, no check,1 stop bit:
5: 8-bit data, no check,2 stop bits;
0x01C3 Pr5.25 Stowo sterujgce RS485 0-32767 0 --
Opdznienie bit
0x01C4 | Pr5.26 poznienie bItowe 0-100 35 bit
komunikacji
; -
0x01D1 | Pr5.32 Czas przefaczania w 10-65535 |~ 200 ms
tryb czuwania
P
0x01D3 | Prs.33 rocent pradu 0-100 50
czuwania
0x01E1 Pr6.00 Predkos¢ JOG Ten JOG jest wyzwalany przez RS485. Dla JOG|  0-5000 60 r/min
Ox01E3 Pr6.01 Interwat wyzwalanego przez |0 uzyj Pr8.40/8.41 0-10000 100 ms
Ox01E5 Pr6.02 Czasy dziatania 0-30000 1 --
C - -
O0x01E7 | Pr6.03 2as przyspieszania/ 0-10000 | 200 -
zwalniania
OxO1FF Pr6.15 Informacje o wersji Tylko odczyt 0-65535 0 --
Informacje o
0x0201 Pr6.16 ) Tylko odczyt 0-65535 0 --
oprogramowaniu
0x0231 Pr7.00 Model silnika - 0-100 0 --
0x0733 Pr7.01 Rozdzielczos¢ Rozdzielczo.s'c' enkodera siln.ika !(rokqwego 0-20000 4000 |CPR=4*PPR
enkodera pracujgcego w zamknietej petli
0x0235 Pr7.02 Wspotczynnik EMF - 0-32767 100 ims
Petl
0x0237 | Pr7.03 tla pradowa - 0-3000 1500 -
proporcjonalna KP
0x0239 Pr7.04 Petla pragdowa K Zaleca sie zachowanie wartosci fabryczne;j, 0-1500 300 --
po wytgczeniu automatycznego dostrajania
0x023B Pr7.05 Petla pradowa KP . ) . 0-1024 100 --
mozna jg modyfikowac
0x023D Pr7.06 Petla prgdowa KC - 0-32767 300 --
0x0243 Pr7.09 Prég przepiecia - 0-1000 90 Vv
4.3.2 Parametry wejs¢/wyjsc:
Adres Parametr
w Definicja Opis Zakres Domyslnie jednostka
programie
136 (0x88)
0x0145 Pr4.02 SI1 ( DI1) 0-65535 --
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0x0147 Pr4.03 SI2 (DI2) 0-65535 0 -
0x0149 | Pra.04 s13 (DI3) (1) SI1 jest domysinic wigczone, N.C 0-65535 | 0 -
(zwykle zamkniete).
(2) Inne wejscia sa N.O (normalnie
otwarte) domysinie. . .
0x0148 Pré.05 S14 (Di4) (3) Wartos¢ bitu 7 kazdego rejestru 0-65535 0
wejsciowego jest ustawiona na:
0x014D Pr4.06 sI5 (DI5) normalnie zamkniety lub normalnie 0-65535 0 _
otwarty,
bit7=1 jest normalnie zamkniety, bit7=0
O0x014F | Pra.07 S16 (DI6) jestmormaluie:ntwarty 0-65535 | 0 -
0x0151 Pr4.08 SI7 (DI17) 0-65535 0 --
0x0157 Pr4.11 (1) Wszystkie wyjscia sa domyslnie N.O 0-65535 0 --
501 (DO1) (normalnie otwarte),
(2) Wartos¢ bitu 7 kazdego rejestru wejscioweg
jest ustawiona na: normalnie zamkniety lub g _
0x0159 Pra.12 502 (D02) normalnie otwarty, bit7=1 jest normalnie 0-65535 b
zamkniety, bit7=0 jest normalnie otwarty
0x015B Pr4.13 S03 (D03) 0-65535 0 7

Uwaga: (1) Jesli funkcja wejscia lub wyjscia jest ustawiana wielokrotnie, naped moze jg wykry¢ dopiero po
ponownym uruchomieniu.

(2) Gdy skonfigurowane sg funkcje wejsciowe, jest to skuteczne po kliknieciu przycisku Zapisz i uruchom

ponownie naped.

Przypisanie funkcji portu wejscia cyfrowego:

Normalnie otwarty (NO); Normalnie zamkniety (NC).

Wejscia Wyijscia
cyfrowe cyfrowe
Typ Type
Funkcje Symbole Funkcje Symbole
N.O. N.C. N.O. N.C.
Sygnat CTRG 0x20 0xAO0 Polecenie CMD_OK 0x20 0xAO0
zezwolenia zakonczone
Wyzwolenie HOME 0x21 0xA1l Sciezka zakoriczona MC_OK 0x21 0xAl
bazowania
Szybkie STP 0x22 0xA2 Bazowanie HOME_OK 0x22 0xA2
zatrzymanie zakonczone
JOG CW JOG+ 0x23 0xA3 Alarm ALM 0x25 OxA5
JOG CCW JOG- 0x24 0xA4 Hamulec BRK 0x24 0xA4
Limit Dodatni PL 0x25 0xA5 W pozycji PEND 0x23 0xA3
Limit Ujemny NL 0x26 OxA6
O/ Oﬁ
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Czujnik ORG 0x27 OxA7
bazowania

Adres Sciezki 0 ADDO 0x28 0xA8
Adres Sciezki 1 ADD1 0x29 0xA9
Adres Sciezki 2 ADD2 0x2A OxAA
Adres Sciezki 3 ADD3 0x2B 0xAB

Sygnat SRV-ON 0x08 0x88
zezwolenia -

enable
Wyczysé btad CLR 0x07 0x87

4.3.3 Ustawienie czasu ptynnego filtra dla wejs¢ cyfrowych
Ta sekcja opisuje ustawianie wartosci kazdego bitu rejestréw 7 wejs¢, gdzie czas filtrowania jest ustawiany
przez 8 wysokich bitéw.

Ustaw wartos¢ niskich 8 bitow:

Normalnie otwarte/Normalnie zamkniete - Ustawienie funkcji wejscia cyfrowego
Ustawienia
Bit7 Bit6 | Bit5 |Bit4 |Bit3 |Bit2 |Bitl |Bit0
0: Normalnie otwarty (000 0000) 0x00: Niepoprawne dane wejsciowe.
1: Normalnie zamkniety (000 1000) 0x08: Wtacz.

(010 0000)0x20: CTRG.

(010 0001)0x21: Wyzwalacz bazowania.
(010 0010) 0x22: Szybkie zatrzymanie.
(010 0011) 0x23: JOG+.

(010 0100) 0x24: JOG-.

(010 0101) 0x25: Dodatni limit.

(010 0110) 0x26: Limit ujemny.

(010 0111) 0x27: Przetgcznik Home
(010 1000) 0x28: Adres Sciezki O.

(010 1001) 0x29: Adres Sciezki 1.

(010 1010) Ox2A: Adres Sciezki 2.

(010 1011) Ox2B: Adres sciezki 3.

(010 1100)0x2C: Predkos¢ JOG2

Ustaw wartos¢ wysokich 8 bitow:

Zarezerwowane Ustawienie czasu filtra
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Bit10 Bit9 Bit3

Bit15 Bit14 Bit13 Bit12 Bit11
Zarezerwowany bit, domysinie zapisz 0 Zavejestrowana Wartos€ | (zas (jednostka: ms)
0000 10
0001 1
0010
0011 3
0100 4
0101 5
0110 6
0111 8
1000 15
1001 20
1010 30
1011 40
1100 50
1101 100
1110 200
1111 500
Notatka:

(1) Wartosci rejestrow odpowiadajg poszczegdlnym czasom filtrowania. Stan domysiny to 0000, co
odpowiada 10 ms

(2) Jesli chcesz ustawi¢ inne czasy filtrowania dla portu 10, mozesz wpisa¢ wartos¢ recznie w tabeli
zarzadzania parametrami Leadshine MotionStudio.

Przyktad 1: Port wejsciowy 10 1 jest ustawiony na wtgczenie funkcji. Normalnie zamkniety. Czas filtrowania
50ms

Wartos¢ rejestru jest skonfigurowana jako 0000 1100 1000 1000, co jest konwertowane na 3208
dziesietnie, tj. wpisz 3208 do Pr4.02 aby uzyskaé powyzszg konfiguracje.

Przyktad 2: Port wejsciowy 10 1 jest ustawiony na wtgczenie funkcji. Normalnie zamkniety. Czas filtrowania
10 ms (domyslinie)

Wartosc rejestru jest skonfigurowana jako 0000 0000 1000 1000, co przektada sie na 136 dziesietnie, tj.
wpisz 136 do Pr4.02, aby uzyskaé powyzszg konfiguracje.

Przyktad 3: Port wejsciowy |10 7 jest ustawiony na funkcje JOG2. Normalnie otwarty. Czas filtrowania
500ms

Konfiguracja rejestru to 0000 1111 0010 1100, co jest konwertowane na 3884 dziesietnie, tj. wpisz 3884
do Pr4.08, aby osiggna¢ powyzszg konfiguracje.

4.3.4 Parametry monitorowania stanu (odczyt)

Adres definicja Jednostka Opis
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0x1001 Tryb sterowanla Nieobowigzujacy, zawsze ,,0”

0x1003 Stan ruchu - Bit0: 0 — normalnie, 1 — btedny;
Bitl: 0 — wytgczenie napedu, 1 —
wiaczenie;

Bit2: 0 — nie dziata, 1 — dziata;
Bit4: 0 — Polecenie nie zostato
wykonane,

1 — Polecenie wykonane;

Bit5: 0 — Sciezka nie zostata
ukonczona,

1--Sciezka zakonczona;

Bit6: 0 — Bazowanie nie zostato
zakonczone,

1 — Bazowanie zakonczone.

0x1010 (wys. 16 bitéw) Position following error impulsy -

0x1011 (niskie 16 bitéw) Btad pozycji

0x1012 (wys. 16 bitow) Profile position impulsy -
0x1013 (niskie 16 bitow) Pozycja zadana

0x1014 (wys. 16 bitéw) Feedback position impulsy -
0x1015 (niskie 16 bitéw) Pozycja wykonana

0x1044 (wys. 16 bitéw) Profile velocity rpm -
0x1045 (niskie 16 bitow) Predkos¢ zadana

0x1046 (wys. 16 bitéw) Feedback velocity rpm -

0x1047 (niskie 16 bitéw) Predko$¢ zmierzona

4.3.5 Control Word and Status Word

(1) Powigzana funkcja jest uruchamiana przez wystanie stowa sterujgcego,

(2) Zakoniczenie jest oceniane przez sprawdzenie stowa statusu. Po odczytaniu stowo stanu jest
automatycznie przywracane do stanu poczatkowego.

Control Word

Adres rejestru | Definicja Atrybuty Opis

0x1801 Stowo kontrolne Napisz/Zapisz | Napisz 0x1111: Zresetuj biezacy alarm

Napisz 0x1122: Zresetuj dziennik alarméw

Napisz 0x2211: Zapisz wszystkie parametry w
pamieci EEPROM

Napisz 0x2222: Reset parametréw (z wytgczeniem
parametréw silnika)

Napisz 0x2233: Wszystkie parametry sg
resetowane do ustawien fabrycznych

Napisz 0x2244: Zapisz wszystkie parametry
mapowania w pamieci EEPROM
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Napisz 0x4001: JOG CW (trzeba napisac raz co
najmniej 50 ms)
Napisz 0x4002: JOG CCW

Status Word
Adres rejestru Definicja Atrybuty Opis
0x1901 Stowo statusu Odczyt Pokaz 0x5555: Zapisywanie parametru OK
Pokaz OxAAAA: btad zapisywania parametrow
Notatka:

(1) Wartos¢ odczytana wynosi 0x1111, gdy po pierwszym wtgczeniu zasilania nie zostata wykonana zadna
instrukcja zapisywania;

(2) Pierwsza odczytana wartos¢ to 0x5555 po wykonaniu instrukcji zapisywania, a nastepnie zmienia sie z
powrotem na Ox1111.

4.4 Kody btedow i rozwigzywanie problemow

4.4.1 Kody btedow komunikacji
Gdy stacja master otrzyma wiadomos¢ od stacji slave o btedzie komunikacji, mozna skorzystaé z ponizszej
tabeli w celu analizy:

Zwrocone polecenia (slave->master)
Numer Symbol 7

1 ID Slave ID 0-31

2 FC Kod funkeji FC+0x80

3 EC Kod bledu .

4 CRC check code ;“I?gv;

Kod'btedu

Kod btedu (EC) Opis
0x01 Nieprawidtowy FC-kod funkcji (obstuguje FC oprécz 03h/06h/10h)
0x02 Btedny adres dostepu
0x03 Niewtasciwe dane, na przyktad zapis wartosci przekroczenia limitu danych itp.
0x08 Btedny kod kontrolny CRC

Przyktad F: Btad kodu kontrolnego CRC
Szczegoty:

Dane master->slave:
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Wiadomos¢: 01 03 0001 D5C1
Opis: ID Kod Adres rejestru Liczba adreséow do Kod kontrolny CRC
urzadzenia | funkcyjny odczytu
slave FC
Dane slave->master:
Wiadomos¢: 01 83 08 40 F6
Opis: ID urzadzenia slave FC+0x80 Kod btedu Kod CRC
Btad kodu funkcji FC
Dane master->slave:
Wiadomos¢: 01 02 0001 0001 E8 0A
Opis: ID Kod Adres rejestru Liczba adresow do Kod kontrolny CRC
urzadzenia | funkcyjny odczytu
slave FC
Dane slave->master:
Wiadomos¢: 01 82 01 8160
Opis: ID urzadzenia slave FC+0x80 Kod btedu Kod CRC

4.4.2 Kody alarméw napedu i rozwigzywanie problemow

Adres rejestru

Opis

Operacja Jednostka

Opis

0x2203

Alarm

R /

Ponizej tabeli

Kod btedu i przyczyna:

Zielone Swiatto jest zawsze wigczone po witgczeniu napedu. Gdy wystgpi btad, naped przestanie dziataé, a

czerwona lampka zacznie migac¢, wskazujgc biezagcy kod btedu. Niezaleznie od wystgpienia btedu,

uzytkownik musi wytgczyc¢ sterownik i uruchomié go ponownie po usunieciu btedu. Uzytkownik moze

odczytac odpowiedni kod btedu za pomocg oprogramowania komputerowego. Najnowsze btedy zostang

zapisane w pamieci EEPROM, ktdra obstuguje historie 10 btedéw na liscie.

Kod Tresc Czasy Fala sekwencji Rozwigzywanie problemow
btedu migania CZERWONE)J diody LED
czerwonego
Swiatta
0x01 Przekroczenie 1 1. Uruchom ponownie sterownik;
napiecia |_| I_L 2. Jesli btad nadal istnieje,
sprawdz, silnik
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podtaczony lub czy nie wystepuje

zwarcie;
0x02 Przekroczenie ’_I_ﬂ ’_L 1. Uruchom ponownie sterownik;
pradu 2. Jesli btad nadal wystepuje,
sprawdz napiecie zasilania;
0x40 Btad 1. Uruchom ponownie sterownik;
prébkowania J U U] EE— 2. Jedli btad nadal istnieje,
pradu oznacza to awarie sprzetu
0x80 Btad blokady 1. Sprawdz, czy przewdd silnika
watu |_|—|_|—|_|—|_|—|_L nie jest uszkodzony
0x200 Btad pamieci 1. Podfgcz  sterownik -~ do
EEPROM H—I_I—H—H—I_I—I_L oprogramowania Leadshine, aby
przywrdécic parametry do
fabrycznych
2. Jesli btad nadal istnieje,
oznacza to awarie sprzetu
0x100 Btad 1. Uruchom ponownie sterownik;
automatycznego |_—|_|—|_|—|_|—|_|—|_|—|_|— 2. Jesli btad nadal istnieje, wytacz
strojenia automatyczne dostrajanie przez
0x01AB (Pkt 5.13).
0x20 | Btad podazania 1. Sprawdz czy wartosé
za pozycjq |_|_|_|_|_|_|1|_|_|—|_|_|_|_L rozdzielczosci enkodera 0x0233
(Pr7.01) jest prawidtowa;
2. Sprawdz, czy kabel enkodera
nie jest uszkodzony;
3. Sprawdz czy wytacznik
krancowy nie jest uszkodzony;
4. Sprawdz, czy czas
przyspieszania nie jest za maty
lub predkos$é poczgtkowa nie jest
za duza
- Btad 1. Sprawdz, czy kabel enkodera

okablowania

nie jest uszkodzony;

enkodera 2. Czy nie jest uzywany
przedtuzacz enkodera;
" | Powtarzne MU TULL '
ustawienia
funkcji

wprowadzania

4.4.3 Usuwanie btedow
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Sprawdz btad za pomoca Leadshine MotionStudio

Btad Btad biezacy Przetezenie, przepiecie itp

Btad historyczny | Btad historyczny Przetezenie, przepiecie itp

Odczyt btedu Przeczytaj btad historyczny Sprawdz historie btedow

Biezacy btad Usun biezacy btad (1) Moze usung¢ btad przepiecia, ale nie moze usungé
btedu przetezenia;

(2) Istnieja dwie metody kasowania biezacego
alarmu: jedna za pomocga Leadshine MotionStudio, a
druga za pomocg zewnetrznego wejscia/wyjscia,
patrz Pkt 4.3.2.

(3) Jesli nie mozna usung¢ biezacego btedu, sprawdz
sterownik

Historia btedéw | Wyczys¢ historie btedéw Wszystkie rekordy bteddéw mogg zostaé wyczyszczone

przez Leadshine MotionStudio

4.5 Funkcja ciggtego odczytu/zapisu mapowania rejestrow
Opis adresu 0xOF10-0x0F19. Wpisujgc adres do mapowania ("address to be mapped") do 0xOF10-0x0F19,
mozliwe jest ustawienie mapowania adresu. 10 kolejnych mapowanych adreséw jest dostepnych do
mapowania nieciggtych adreséw parametréw.

Przyktady

Adres docelowy | Zapisz do | Oryginalny adres parametru

mapowania
O0xOF10 — 0x0001 (Pr0.00: mikrokrok)
O0xOF11 — 0x0009 (Pr0.04: wartos¢ indukcyjnosci )
0x0F12 = 0x00A1 (Pr2.00: czas filtrowania instrukc;ji )
0x0F13 — 0x0191 (Pr5.00: prad szczytowy)
OxOF14 — 0x0167 (Pr4.19: opdznienie zwolnienia hamulca)
O0xOF15 — 0x0173 (Pr4.25: programowe eliminowanie drgan, gdy osiggnieto pozycje)
OxOF16 — 0x0233 (Pr7.01: rozdzielczos¢ enkodera)
O0xO0F17 — 0x0243 (Pr7.09: prég przepiecia)
O0xOF18 — 0x602E (Pr8.46: wejscia cyfrowe)
0xOF19 — 0x6203 (Pr9.03: predkos¢ PRO)

W tym momencie mapowanie adresow 10 parametrow do mapowanego obszaru jest zakonczone, a
mapowane adresy mogg by¢ uzywane do odczytu i zapisu zamiast oryginalnych adreséow parametréw. Na
przyktad, jesli 0x0001 zostanie zapisane w 0xOF10, operacje odczytu i zapisu w 0x0001 mozna zastgpic
przez ,odczyt i zapis w 0xOF10”. Odwzorowany adres jest odpowiednikiem ,,standin” lub ,proxy” dla
oryginalnego adresu.

Adres docelowy mapowania Odczyt i zapis Host
0xO0F10 (Pr0.00: Mikrokrok) —--— Host
0xOF11 (Pr0.04: wartos¢ indukcyjnosci) —--—
0x0F12 (Pr2.00: czas filtrowania instrukc;ji) —-—
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0xO0F13 (Pr5.00: prad szczytowy) —-—
0xOF14 (Pr4.19: opdznienie zwolnienia hamulca) —-—
O0xO0F15 (Pr4.25: programowe eliminowanie drgan, gdy osiggnieto pozycje) —-—
O0xOF16 (Pr7.01: rozdzielczos¢ enkodera) -
OxOF17 (Pr7.09: prég przepiecia) —-—
OxOF18 (Pr8.46: wejscia cyfrowe) —-—
0x0F19 (Pr9.03: predkos$¢ PRO) —--—

Przyktad wiadomosci
Warunki: Identyfikator ID napedu to 1, silnik jest nieruchomy.

(1) Mapowanie

Master—>Slave:

01 10 OF 10 00 OA 00 00 01 00 09 00 A1 01 91 01 67 01 73 02 33 02 43 60 2E 62 03 4B 43
Slave - Master:

01 100F 10 00 0A 42 DF

(2) Odczyt i zapis

Master—>Slave:

01 03 OF 00 00 OA C6 D9

Slave - Master:

01 03 14 27 10 05 87 00 OF 00 3C 00 FA 00 03 OF A0 00 5A 00 01 00 00 00 56 F4
(3) Mapowanie instrukcji zapisu parametréow 0x2244

Master—>Slave:

01 06 18 01 22 44 C6 39 (Uwaga: wpisz 0x2244 do 0x1801, funkcja polega na zapisaniu zmapowanego
adresu w pamieci EEPROM)

Slave - Master:

0106 18 01 22 44 C6 39

4.6 Zastosowanie Kodu S (s-code)
Kod-S (kod statusu) jest wskaznikiem stanu aktualnie wykonywanej sciezki PR, niezaleznie od tego, czy jest
uruchomiona, czy tez $ciezka jest zakonczona.

W programie o normalnej Sciezce, bez wzgledu na to, ktdra Sciezka jest zakoriczona, sterownik bedzie
rownomiernie wyswietlat stan pracy, ale trudno bedzie okreslié, ktdra to sciezka. Funkcja S-kodu moze
pomdc w identyfikacji konkretnego numeru Sciezki i stanu pracy lub w odczytaniu wartosci
Pr8.38(0x601C). Kazda $ciezka PR moze ustawié kod S, tj. kazda sciezka ma dedykowany rejestr kodu S,
doktadny kod S jest definiowany przez uzytkownika zgodnie z formatem tabeli ponizej.
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Rozmiar S | Wysokie 8 bitéw Mtodsze 8 bitéw
# bitl5 bit8-10 bit7 bit0-2
Fragment
Opis Czy kod S jest wazny w S-kod na Niezaleznie od tego, czy | Kod S przy
momencie wypetniania: | zakofAczeniu poczatkowy kod S jest uruchamianiu
0: Niewazny, zachowaj wazny, czy nie:
ostatnig wartos¢ 0: Nieprawidtowy
1: Obowigzujacy 1: skuteczne (zalecane)
(zalecane)
bit7 i bit15 sg ustawione na 1.
Pozostate nieuzywane bity to 0, na przyktad bity 11-14, bity 3-6.

Sterowniki serii CS2RS maijg tylko 3 wyjscia, a kod S moze wykorzystywac tylko 3 bity, kazdy bit odpowiada
wyjsciu. Dlatego istnieje tylko 8 kombinacji wyjs¢ (000, 001, 010, 011, 100, 101, 110, 111) i te 8 standw
mozna ustawi¢ dowolnie, w zaleznosci od wymagan.

Przyktad:
Oto przyktad dla Sciezek 1-4:

e Wszystkie porty wyjsciowe sg ustawione jako normalnie otwarte.

e ,1” oznacza, ze transoptor wyjsciowy jest wigczony.

e ,0” oznacza, ze transoptor wyjsciowy jest wytgczony.

e ,001” oznacza, ze port wyjsciowy 1 jest wigczony, a wyjscia 2 i 3 nie sg wigczone.
e Pr8.28: Wartos¢ pradu wyjsciowego kodu S; adres rejestru: 0x601C.

Numer Kod S na Kod S przy Wartos¢ ustawienia kodu S Uwagi
sciezki zakonczenie | uruchamianiu
bit8-10 bit0-2
Sciezka 1 | 001 000 Binarny: 1000 0001 1000 0000 | Po uruchomieniu: Brak
Szesnastkowy: 0x8180 sygnatu na wszystkich

trzech wyjsciach.
Po zakonczeniu: Port
wyjsciowy 1 jest aktywny,

PR8.28=1
Sciezka 2 | 011 010 Binarny: 1000 0011 1000 0010 | Po uruchomieniu: Port
Szesnastkowy: 0x8382 wyjsciowy 2 jest aktywny

Po zakonczeniu: Wyjscia 1
i 2 s aktywne, PR8.28 =3

Sciezka 3 | 101 100 Binarny: 1000 0101 1000 0100 | Po uruchomieniu: Port
Szesnastkowy: 0x8584 wyjsciowy 3 jest aktywny.
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Po zakonczeniu: Wyjscia 1
i 3 sg aktywne, PR8.28 =5

Sciezka 4 | 111 110 Binarny: 1000 0111 1000 0110 | Po uruchomieniu: Wyjscia
Szesnastkowy: 0x8786 2 i 3 sg aktywne. Po
zakonczeniu: Porty
wyjsciowe 1. 2.3 s3

wysterowane, PR8.28=7

4.7 Wiaczanie Sterownika
Istniejg dwie metody wtgczania napedéw serii CS2RS :

e Wiaczanie portem wejs¢/wyjsé:

DI1 napedu serii CS2RS jest domysinie wejsciem wigczajgcym, normalnie zamknietym, wiec naped CS2RS
natychmiast przechodzi w stan wigczony po wigczeniu zasilania.

e Komunikacja RS485:

Pr0.07 Leadshine MotionStudio (adres rejestru OxO0F) ustawiony na wartos$¢ ,,1” oznacza wtaczenie
napedu przez RS485.

5. Tryb PR (tabela pozycji)
Tryb PR to funkcja sterowania jednoosiowym ruchem z 16-segmentowa tabelg pozycji (tryb
pozycjonowania PR). Moze zapisa¢ funkcje sterowania ruchem kontrolerem.

5.1 Gtowne cechy PR

W trybie PR mozna ustawi¢ gtdwnie nastepujgce funkcje:

Cechy Opis

Bazowanie Naped moze wykryé pozycje zerowg przez przetwarzanie bazowania i potwierdzié
mechaniczny punkt zerowy uktadu wspoétrzednych.

e Wybierz metode bazowania: za pomocg sygnatu wytgcznika kraricowego,
sygnatu czujnika bazowania, automatycznego bazowania po witgczeniu
zasilania, ustaw punkt bazowania recznie;

e Kierunek bazowania mozna ustawi¢;

e Mozna ustawi¢ przesuniecie bazowania;

e Przenies$ sie do okreslonej pozycji po bazowaniu;

e Mozna ustawi¢ predkosci przyspieszania i zwalniania;

Uwaga: Instrukcje sterujgce nie mogg by¢ wysytane do napedu podczas bazowania

JOG JOG moze by¢ realizowane przez zewnetrzne wejscia/wyijscia lub komunikacje RS485.
e CW JOG;
e CCW JOG;

e funkcja nauczania JOG;
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e Mozna ustawic predkostOG i jego przyspleszanle/hamowanle

Limit Chron maszyne ograniczajac zasieg obszaru roboczego.
e Dodatni/ujemny sygnat wytgcznika kraricowego przez wejscie cyfrowe;
e Ustawienie miekkiego limitu(soft limit);
e Mozna ustawi¢ limit przyspieszania/hamowania

Uwaga: Limit miekki (soft limit) obowigzuje po zakoriczeniu bazowania;

Szybkie Ruch zatrzymuje sie natychmiast po wtgczeniu wejscia szybkiego zatrzymania, co jest
zatrzymanie wazne tylko w trybie PR
Sciezka PR Wybierz numer $ciezki PR za pomocg 4 wejs¢ cyfrowych (ADDO, ADD1, ADD2, ADD3), a

nastepnie rozpocznij ruch sciezki PR za pomocg zewnetrznego wejscia/wyjscia (CTRG)
lub komunikacji RS485.

e Uwzglednij tryb PP, tryb PV itryb HM

e Metody wyzwalania obejmujg: wyzwalanie dwuboczne (CTGR) lub wyzwalanie

RS485

e Obstuga do 16-segmentowej $ciezki pozycjonowania PR

e Pozycja, predkosé i wartosci przyspieszania/hamowania mogg by¢ ustawione

e Mozna ustawic czas pauzy lub czas odmierzania czasu

e Obstuga przerwan, naktadania sie, skokéw itp.

Wyzwalanie Powyzsze funkcje PR mogg by¢ sterowane przez RS485
Sciezki

5.2 Bazowanie / Powroét do pozycji zerowej
Homing obejmuje bazowanie poprzez wykrywanie sygnatu wytgcznika krarncowego, bazowanie poprzez
wykrywanie sygnatu czujnika bazowania, ustawianie pozycji zerowej recznie, automatyczne bazowanie po
wtgczeniu zasilania.
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» Home offset - offset bazowania
. Homing speed-predkosc

bazowania
Farameter » Homing acc/dec-czas
N Settings - przyspieszenial hamowania do Ustewiene prazz . Leadshine MotionStudio
Ustawienia hazowania . Modbus RS485
parametrow » Homing direction-kierunek
hazowania

+ Homing metod-metoda
wyzwalania bazowania

Limit switch homing -Bazowanie przez wylacznik + hazowanie przez sygnat dodatni
krancowy « bazowanie przez sygnat ujemny

Homing method
-Metoda —t—+Home switch - Czujnik bazowania —_—
naprowadzania

Homing
- Bazowanie

« CZujnik bazowania
« czujnik bazowania +wytacznik krancowy

IManual sef to zero position

i T — UIstaw biezacy punkt jako punkt zerowy

Automatic homing on power-up
Homing trigger- " Automatyczne bazowanie po wiaczeniu zasilania
—+  Wyzwalanie
bazowania

. Digital input set to home - Wejscie cyfrowe ustawions na
Trigger homing | pozycie domowa
-wyzwalanie bazowania « PR path trigger - wyzwalanie sciezka PR
+ RS 485 frigger - wyzwalanie przez port RS 485

s

Metoda wyzwalania bazowania:

e Automatyczne bazowanie po wigczeniu zasilania (Automatic homing on power-up:): Po wtgczeniu
napedu silnik automatycznie wyszuka pozycje zerows.

e Wyzwalanie bazowania (Trigger to homing): gdy port 10 jest ustawiony na funkcje bazowania,
wyzwalany przez stan zewnetrzny lub wyzwalany przez Modbus RS485.

Metoda naprowadzania:

e Pozycjonowanie wytgcznika kraricowego (Limit switch homing): ustawione przez adresa rejestru
0x600A lub oprogramowanie Leadshine. Jesli kierunek bazowania jest dodatni, oznacza to
wytgcznik kraricowy dodatniej granicy. Odwrotnie — maksymalny ruch w kierunku ujemnym.

e Czujnik bazowania (Home switch): ustawiony przez adres rejestru 0x600A lub oprogramowanie
Leadshine. Jesli podczas bazowania silnik obraca sie w kierunku czujnika bazowania, uzyje czujnika
bazowania, ktérego dotyka, jako punktu poczgtkowego; jesli silnik obraca sie w przeciwnym
kierunku podczas zerowania, automatycznie zawrdci sie, aby znalez¢ punkt zerowy po dotknieciu
czujnika limitowego.

e Reczne ustawienie pozycji zerowej (Manual set to zero position): Ustaw za pomocg adresu rejestru
0x600A lub za pomocg oprogramowania do strojenia. Po wyzwoleniu aktualna wartosc silnika jest
kasowana do zera, a biezgcy punkt jest uzywany jako poczatek.

////_/EOIB;.E?H%Q

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki &




t///—/EDIB;ﬁ,HiIQ |

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki “ "%

Uwaga: W normalnym bazowaniu, poniewaz silnik do znalezienia poczatku procesu jest spowalniany i

zatrzymywany, po znalezieniu poczatku przesunie sie o pewng odlegtos¢, rzeczywista odczytana wartosé

pozycji moze nie wynosic¢ 0, w tym przypadku mozesz zaznaczy¢ "return to the origin to move to the

specified position" (wré¢ do poczatku, aby przejs¢ do okreslonej pozycji), czyli przejdz do pozycji O.

5.2.1 Parametry bazowania

Parametr | Adres Definicja Opis
rejestru
Pr8.10 | Ox600A | Tryb bazowania BitO: kierunek bazowania
=0:CCW;
=1:CW.
Bit1: przej$¢ do okreslonego punktu po bazowaniu?
=0: Nie;
=1: Tak.
Bit2: metoda bazowania
=0: Powrdt do pozycji wyjsciowej przez wykrycie sygnatu
wytgcznika krancowego
=1: Powrdt do pozycji wyjsciowej poprzez wykrycie
sygnatu czujnika bazowania
Notatka:
(1) Wpisz 0x21 pod adresem 0x6002, aby ustawic¢ biezgcy
punkt do pozycji zerowej;
(2) Wpisz 1 do bitu 2 adresu 0x6000, ktéry mozna ustawié
na automatyczne bazowanie po wtaczeniu zasilania;
Pr8.11 | 0x600B | Wysokie bity pozycji Pozycja czujnika bazowania w uktadzie wspétrzednych .
czujnika bazowania Pr8.11 to wysokie 16 bitéw, a Pr8.12 to niskie 16 bitéw
Pr8.12 | 0x600C | Mtodsze bity pozycji
czujnika bazowania
Pr8.13 | 0x600D Wysokie bity pozycji Silnik przesuwa sie do okreslonej pozycji po bazowaniu.
zatrzymania bazowania Jesli bitl Pr8.10=1, silnik przesunie sie do okreslonej
Pr8.14 | 0x600E Mtodsze bity pozycji pozycji bezwzglednej. Pr8.13 to wysokie 16 bitow, a
zatrzymania bazowania Pr8.14 to niskie 16 bitéw.
Pr8.15 0x600F | Predkos$é bazowania — | Predko$é pierwszego segmentu bazowania, jednostka:
szukania bazy rpm - obr./min
Pr8.16 | 0x6010 | Predkos¢ bazowania- | Predkos¢ drugiego segmentu bazowania, jednostka: rpm
petfzania
Pr8.17 | 0x6011 Przyspieszanie do Przyspieszenie bazowania, jednostka: ms/1000rpm
punktu zerowego
Pr8.18 | 0x6012 | Hamowanie do punktu Zwalnianie do bazowania, jednostka: ms/1000rpm

bazowania
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Uwaga: generalnie, bazujgc w celu znalezienia pozycji zerowej, ruch zwalnia do zatrzymania, wiec po
znalezieniu pozycji zerowej rowniez przesunie sie o odlegtos¢, w wyniku czego rzeczywista odczytana
wartos¢ pozycji moze nie by¢ mechanicznym punktem zerowym, ale nadal bedzie wysytany sygnat
zakonczenia bazowania . Jesli ruch jest trybem potozenia bezwzglednego, nie ma to znaczenia. Ale jesli
uzytkownikowi zalezy na pozycji zerowej, mozna ustawic¢ wartos$¢ przesuniecia (home offset), aby osiggngc

mechaniczny punkt zerowy

5.2.2. Bazowanie za pomoc3 czujnika bazowania

Ustaw wartos¢ 1 w bicie 2 w 0x600A, a nastepnie zgodnie z kierunkiem bazowania, dodatnim lub
ujemnym wytgcznikiem kranicowym i potozeniem czujnika bazowania, mozna to potgczy¢ w kolejne cztery
przypadki.

Zero Position: Pozycja zerowa: ustalona pozycja na maszynie moze odpowiadaé okreslonemu cyfrowemu
sygnatowi wejsciowemu lub sygnatowi Z.

Zero Point of Machine: Punkt zerowy maszyny: mechaniczne absolutne potozenie zerowe.

Home offset: Offset bazowania: réznica miedzy pozycjg zerowa a punktem bazowania maszyny, wartos¢
obiektu 607Ch (domyslnie = 0), Pozycja bazowania = punkt zerowy + offset bazowania.

Home Switch: Czujnik bazowania: sygnat wejsciowy czujnika bazowania.
Negative Limit: Granica ujemna: sygnat wejsciowy wytgcznika krancowego ujemnej granicy.

Positive Limit: Dodatnia granica: sygnat wejsciowy wytgcznika krancowego dodatniej granicy.

////_/ﬁﬁll HilQﬁ“ .

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki “ 1'%



Y

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki

(1) Czujnik bazowania i limit dodatni
Predkos¢

E Punkt ' Predkos¢ szukania —bp s

poczatkowy punktu bazowego

Pr8.15 Pr8.16

]

Czujnik bazowania '

Granica dodatnia

POT

mm

I A

I

|

|

|

| I

| |

| |

| |

| |

Sygnal z krancowki E | = L
limitowej WYL | \: I
| - |

[ [ - [

| I |

| | |

| | |

Svenal z krancéowki E 1 — 1 L
limitowej WE : '_\: :
| | v |

| I I

(2) Czujnik bazowania w kierunku dodatnim
E Punkt ' Predkos¢ szukania P Prt;dko.sc
poczatkowy punktu bazowego pelzania
Prs.15 : Pr8.16

Czujnik bazowania

-~

Sygnal z krancowki [I
limitowej WYL

Sygnal z krancowki [}

D -

i
-1

limitowej WL
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(3)Czujnik bazowania i granica ujemna

Predkos¢

E Punkt Predkosé szukania — > "
—’ pelzania

poczatkowy punktu bazowego

Pr8.15 y Pr8.16

Czujnik bazowania

Granica ujemna

NOT

9

Sygnal z kraicowki [}
limitowej WYL

s

]

Sygnal z kraicowki [}
limitowej WL

F 3

N

(4) Czujnik bazowania w kierunku ujemnym i
Predkos¢ szukania redkosc

Punkt ’ _’ ;
poczatkowy punktu bazowego pelzania

Pr8.15 Pr8.16

iy Eueta e | W R | R o

Czujnik bazowania

A 4

A s o 4

Sygnal z kraicowki [} '/

limitowej WYL

Sygnal z krancowKi [}
limitowej WL

Y

5.2.3. Bazowanie sygnatem wytacznika krancowego
(1) Wytgcznik kraricowy maksymalnego ruchu w kierunku dodatnim.
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Punkt ’ Predko$¢ szukania 3 Pl‘cdko.éé
E p:)]:‘lzatkowv punktu bazowego pelzania
‘ Pr8.15 Pr8.16
Limit dodatni
POT .
Sygnal z krancéwki
limitowej WYL 1 =]

Sygnal z krancéwki
limitowej WL [0

4
i

(2) Wytacznik kraricowy maksymalnego ruchu w kierunku ujemnym.

Punkt ' Predkos¢ szuKania > Predkosé
E pl;](]:lzqtkow",' punktu bazowego pelzania
' Pr8.15 Pr8.16
Limit ujemny
NOT
=
|
/"'.\\
Sygnal z krancéwki E ! £o5 n:|
limitowej WYL '\:4/ &=
|
{

Sygnal z krancéwki 0

limitowej WL

5.3 Soft limit, JOG i szybkie zatrzymanie.
5.3.1. Soft limit/miekki limit

Funkcja soft limit/miekki limit oznacza, ze wewnetrzne sprzezenie zwrotne potozenia napedu jest
poréwnywane z potozeniem krancowym, alarmem i zatrzymaniem w przypadku stwierdzenia, ze silnik
przekracza potozenie krancowe. Funkcja miekkiego limitu jest uniwersalna dla ruchu liniowego i
obrotowego. Nie wymaga sprzetu, eliminujac nieprawidtowe dziatanie spowodowane stabym stykiem
okablowania i moze zapobiega¢ mechanicznemu poslizgowi i nieprawidtowemu dziataniu dzieki
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wewnetrznemu poréwnaniu pozycji. A napedy z serii CS2RS wykonum bazowanie w celu znalezienia
mechanicznego punktu bazowego przed aktywacjg funkcji miekkiego limitu.

Powigzane parametry::

Adres Parametr w Definicja Zakres | Domyslna | Opis
rejestru | oprogramowaniu wartosé
0x6000 Pr8.00 Ustawienie kontroli | 32767 - Bit1: Soft limit..
PR 0-wytgczone, 1-wiaczone
0x6006 Pr8.06 Miekki limit + 32767 Ox7FFF Wysokie bity dodatniego
miekkiego limitu
0x6007 Pr8.07 Miekki limit + 32767 OxFFFF Niskie bity dodatniego
miekkiego limitu
0x6008 Pr8.08 Miekki limit - 32767 0x8000 Wysokie bity ujemnego
miekkiego limitu
0x6009 Pr8.09 Miekki limit - 32767 0 Niskie bity ujemnego miekkiego
limitu
0x6016 Pr8.22 Predkos¢ zatrzymania - - Czas zwalniania po
po osiggnieciu limitu uruchomieniu limitu miekkiego,
jednostka: ms
5.3.2J0G

Funkcja JOG umozliwia precyzyjne dostrojenie napedu lub doktadng regulacje pofozenia urzadzenia lub
regulacje predkosci silnika, zaréwno do przodu jak i do tytu. Powszechnie uzywany do pracy z duzg

predkoscia.
Predkosé ‘ - : -
|/ predkos¢ JOG i 1
: ; . >
E JOG+/10G- skuteczny '
sygnatl JOG ’ -
Adres Parametr w Definicja Domyslna | Opis
rejestru oprogramowaniu wartosc
0x6026 Pr8.38 JOG 2 predkosé 0
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0x6027 Pr8.39 =JOG .i E)r‘endkg;c“ - Mm‘yh(.) | JOG wyzwalany zewnetrznym
sygnatem we/wy; Jednostka:
obr./min
0x6028 Pr8.40 Przyspieszenie JOG 0 Jednostka: ms/1000 obr./min
0x6029 Pr8.41 Zwalnianie JOG 0 Jednostka: ms/1000 obr./min
Ox10E1 Pr6.00 Predkos¢ JOG 60 Jednostka: obr./min
O0x01E3 Pr6.01 Interwat 100 Jednostka: ms
0x01E5 Pr6.02 Czasy dziatania 1 Jednostka: ms/1000 obr./min
0x01E7 Pr6.03 Czas przyspieszania i 200 Jednostka: ms/1000 obr./min
hamowania

Uwaga:(1) Pr8.39- Pr8.41(JOG) sg dostepne, gdy sg wyzwalane przez I/0; (2) Pr6.00- Pr6.03 (JOG) s3
dostepne po wyzwoleniu przez RS485.

Tryb wyzwalania JOG jest podzielony na dwa typy: komunikacja RS485 i |0, ktére odpowiadajg réznym

adresom parametrow:

Wyzwalacz JOG przez RS485:

Zapisz warto$¢ od 0x4001 do 0x1801, JOG+.

Zapisz warto$¢ 0x4002 do 0x1801, JOG-.

Predko$¢ JOG: Pr6.00 (OXO1E1).

Czas przyspieszania i zwalniania JOG: Pr6.03 (Ox01E7).
Szybkie zatrzymanie JOG: zapisz wartos¢ 0x40 do 0x6002.

Uwaga: JOG wyzwalany przez komunikacje RS485 bedzie dziata¢ w sposdb ciggty tylko wtedy, gdy interwat

wyzwalania jest mniejszy niz 50 ms, w przeciwnym razie moze dziataé tylko punktowo.

Wyzwalacz JOG przez we/wy:

Przypisz JOG+ i JOG- do portu I0. Zmiana stanu wejsciowego, uruchamia funkcje JOG.

Predkos¢ JOG: Pr8.39 (0x6027).

Czas przyspieszania JOG: Pr8.40 (0x6028).

Czas hamowania JOG: Pr8.41(0x6029).

Szybkie zatrzymanie JOG: zapisz wartos¢ 0x40 do 0x6002; lub wywotaj wymuszone wejscie
szybkiego zatrzymania do portu 10; lub przestan podawac stan do portu IO, jesli uzywasz metody
wyzwalania sygnatem.

Przyktad dla wyzwalania JOG+ /-i 10

CS2RS wykorzystuje JOG+/JOG-, aby osiggngé obrét do przodu i do tytu; predkos$¢ biegu mozna ustawi¢ w

predkosci JOG i predkos¢ JOG 2, a nastepnie przez zewnetrzny sygnat 10, aby zrealizowa¢ przetgczanie

dwéch predkosci. Podczas dziatania wartos¢ predkosci mozna modyfikowac i wprowadzaé w zycie w czasie

rzeczywistym. Ruch po sciezce moze by¢ réwniez wyzwalany przez zewnetrzne 10.

SI1 jest ustawione na domysine wigczenie wejscia, normalnie zamkniete.
SI2 jest ustawione na JOG+, uzywane do operacji z dang predkoscig w kierunku dodatnim.
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SI3 jest ustawione na JOG-, uzywane do operacji z dang predkoscig w kierunku ujemnym.

SI6 jest ustawione na predkos$¢ JOG 2, uzywang do przetgczania wysokiej i niskiej predkosci JOG.

SI4 jest ustawiony na wyzwalanie sygnatu CTRG, ktéry jest uzywany do wyzwalania ruchu po Sciezce.

SI5 jest ustawione na ADDO, uzywane do wyboru numeru Sciezki.

Uwaga: wartos¢ Pr8.38 to predkosé JOG 2, wartosé Pr8.39 to predkosc JOG.
e Kiedy SI2 jest wigczone, silnik pracuje w dodatnim kierunku z predkoscig JOG.
e Kiedy SI3 jest wigczone, silnik pracuje w ujemnym kierunku z predkoscia JOG

Kiedy SI6 jest wtaczone, silnik przetgcza sie do pracy z predkoscia JOG 2.

Jesli SI2 i SI3 nie sg wigczone, silnik zatrzymuje sie.

Gdy SI4 jest wtaczone, rozpoczyna sie ruch po sciezce 0, patrz sekcja 5.4.2

Po wtgczeniu SI5, nastepnie wtgczeniu Sl4 i rozpoczeciu pracy po $ciezce 1, patrz sekcja 5.4.2

5.3.3 Szybkie zatrzymanie
Napedy serii CS2RS majg dwa rodzaje szybkiego zatrzymania: sygnat szybkiego zatrzymania wejscia
cyfrowego i szybkie zatrzymanie rejestrem.

A

predkosé ‘ ‘
i :
1 1
] 1
1 ]
' zwalnianie ¢
: : o
1 1
| skuteczne zatrzymanie .
sygnat .
STOP . H .
' \ zatrzymanie
i i
1 ]
]
]
1
1
] 1
1 1
1 1
Powigzane parametry::
Adres Parametr w Definicja Opis
rejestru oprogramowaniu
0x6017 Pr8.23 Czas szybkiego Czas zwalniania po szybkim zatrzymaniu,
zatrzymania jednostka: ms
0x6002 Pr8.02 Rejestr wyzwalania Zapisz warto$¢ 0x040---- E-stop;
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5.4 Sciezka PR (PR path)
Sciezka PR moze by¢ prowadzona jednym ruchem segmentu lub ruchem ciggtym, ktéry obejmuje trzy
tryby pracy: tryb pozycji, tryb predkosci i tryb bazowania. Istnieje 16 Sciezek PR, a kazda $ciezka ustawia
tryby pracy, pozycje docelowg, predkos¢ docelowg, przyspieszanie i zwalnianie oraz czas pauzy itp.

5.4.1 Parametry PR
Zwykle zaleca sie uzycie okna PTP w oprogramowaniu do strojenia Leadshine w celu skonfigurowania
parametréw Sciezki PR, ale mozna rowniez uzy¢ nastepujgcych obiektéw:

Parametrw Adres rejestru Definicja Opis
oprogramowaniu
Odpowiednie funkcje mozna wybra¢ za pomoca roéznych bitow
Bit0-3: Tryb pracy
=0 ---- brak akeji
=1 ---- tryb pozygji
=2 ---- tryb predkosci
=3 ---- tryb bazowania;
Bit 4: INS-przerwania,
=0 ---- bez przerwania
=1 ---- przerwanie (obecnie wszystkie to 1);
Pr9.00 0x6200 PR path 0 Bit 5: OVLP-overlapping,
$cieska PR O =0 ---- nie nak{.adath sie
=1 ---- nakladajg sie
Bit 6:
=0 ---- pozycja absolutna
=1 ---- pozycja wzgledna
Bit8-13: Skok do odpowiedniej sciezki PR 0-15;
Bit 14: skok,
=0----nie skacz
=1 ---- skok
Pr9.01 0x6201 Pozycja Wysokie 16 bitéw
P19.02 0x6202 Pozycja Niskie 16 bitow
Pr9.03 0x6203 Predkosé Jednostka: obr./min
Pr9.04 0x6204 Przyspieszanie Jednostka: ms/1000 obr./min
Pr9.05 0x6205 Zwalnianie Jednostka: ms/1000 obr./min
Pr9.06 0x6206 Czas zatrzymania Czas oczekiwania po zakonczeniu polecenia
Pr9.07 0x6207 Parametr specjalny Sciezka PR 0 mapuje bezposrednio do Pr8.02, inne sg zarezerwowang
Pr9.08 0x6208 $ciezka 1 -
Pr9.09 0x6209 Pozycja -
Pr9.10 0x620A Pozycja -
Pr9.11 0x620B Predkosé -
Pr9.12 0x620C Przyspieszanie
Pr9.13 0x620D Zwalnianie -
Pr9.14 0x620E Czas zatrzymania -
P19.15 0x620F Parametr specjalny ---
Pr9.16 0x6210 Sciezka 2
Pr9.17 0x6211 Pozycja -
Pr9.18 0x6212 Pozycja -
Pr9.19 0x6213 Predkos¢ -
Pr9.20 0x6214 Przyspieszanie
Pr9.21 0x6215 Zwalnianie -—
Pro.22 0x6216 Czas zatrzymania -
Pr9.23 0x6217 Parametr specjalny -
Analogicznie do Analogicznie do -
Pro.24- Pr9.31 powyzgszych $ciezek powyzgszych $ciezek SciezkaPR 3
Analogicznie do Analogicznie do -
Pr9.32- Pr9.39 powyzgszych $ciezek powyzgszych Sciezek SciezkaPR 4
Analogicznie do Analogicznie do .
Pr9.40- Pr9.47 powyzgszych $ciezek powyzgszych Sciezek Sciezka PR 5
Analogicznie do Analogicznie do -
Pr9.48- Pro.55 powyzjgszych $ciezek powyzgszych $ciezek Sciezka PR 6
Analogicznie do Analogicznie do L.
Pr9.56- Pr9.63 powyzgszych $ciezek powyzgszych Sciezek Sciezka PR 7
Analogicznie do Analogicznie do g
Pr9.64- Pr9.71 powyzgszych $ciezek powyzgszych $ciezek Sciezka PR 8
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5.4.2 Konfiguracja $ciezki PR
Jedli cyfrowe porty wejsciowe sg uzywane do konfigurowania $ciezki PR, mozna je ustawi¢ na ADDO, ADD1,
ADD2 i ADD3, tworzgc w ten sposéb 16-segmentowg Sciezke PR, a nastepnie wyzwoli¢ numer Sciezki, aby
zakonczy¢ ruch PR.

Kazde wejscie cyfrowe napedu mozna skonfigurowac jako dowolne z ADDO - ADD3, a nastepnie potgczyé w
numery sciezek, jak pokazano w ponizszej tabeli; ,on” oznacza, ze wejscie cyfrowe jest skonfigurowane
jako ADDx (x=1-3), a transoptor sygnatu wejsciowego witgczony, ,,off” oznacza wytgczenie sygnatu
wejsciowego.

$ciezka PR | SI1 (ADDO) | SI2 (ADD1) | SI3 (ADD2) | Sli4 (ADD3) | SI5 (CTRG)
Sciezka 0 off off off off on
Sciezka 1 on off off off on
Sciezka 2 off on off off on
Sciezka 3 on on off off on
Sciezka 4 off off on off on
Sciezka 5 on off on off on
Sciezka 6 off on on off on
Sciezka 7 on on on off on
Sciezka 8 off off off on on
Sciezka 9 on off off on on
Sciezka 10 off on off on on
Sciezka 11 on on off on on
Sciezka 12 off off on on on
Sciezka 13 on off on on on
Sciezka 14 off on on on on
Sciezka 15 on on on on on

Uwaga: 4 wejscia cyfrowe nie muszg by¢ skonfigurowane jako ADDO- ADD3, sg konfigurowane zgodnie z
rzeczywistymi wymaganymi ruchami po torze. Na przyktad, jesli potrzebna jest tylko $ciezka O, patrz
powyzsza tabela, SI1-4 nie muszg by¢ konfigurowane jako ADDO- ADD3, poniewaz sg ,,wytgczone”, tylko
jedno wejscie musi by¢ skonfigurowane- CTRG.

5.4.3 Inne funkcje PR

e Sekwencja czasowa sygnatu pojedynczej sciezki
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Flamantuv Rudawu Macsun § Autamatuli

predkosc

§ciezka 5

wyzwalanie QL

]

]

]

]

]

]

[]

4+ ;

W 1e1Z sCleZ z

ryb ke 5 :
L]

[}

]

[}

ukonczono

5.5.3 Skok wielosegmentowy
Na przyktad: ustaw $ciezki 5 i 9, ustaw Sciezke 5, aby przejs¢ do Sciezki 9.

czas oczekiwania

i Sciezka 5 l

l .
: start sciezka 5

wyzwalanie —+_‘

predkosc

3

$ciezka 9

wybierz §ciezke 5 —4

ukonczono

L]
rukoficzono Sciezke

e Nieprzerwany ruch
Bit5 Pr9.00 wynosi 0, Sciezki ciggte nie nakfadajg sie.
Jak pokazano na ponizszym rysunku, ustaw PR1 (Sciezka PR 1) i PR2 (Sciezka PR 2), aby dziataty w
sposob ciggty, a PR1 na skok. Przy opdznieniach posrednich sygnat pozycji nie przeskakuje z PR1 na
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PR2
nie nakladajace si¢
Sciezki ciggle stop
| 1 L

opoznienie

$ciezka PR 1 PR 2

sygnal pozycji

¢ Funkcja przerwania
Funkcja przerwania jest priorytetem sciezki PR. Przerwanie wykonywanej $ciezki oznacza przerwanie i
porzucenie biezgcej sciezki pod wyzwalaczem i bezposrednie uruchomienie innej sciezki, co jest podobne
do priorytetu funkcji przerwania. Na przyktad przerwanie PR1 (Sciezki PR 1), aby uruchomi¢ PR2 (sSciezka

PR 2).

“ Po zalaczeniu INS porzué aktualng $ciezlke,
zachowaj aktualng predkoéé na niezmienionym
poziomie i przefacz na PR2

!
: PR2
. PR1 | zalaczone INS

nieukonczona |
|
i p

CTRG+ADD2
Sciezka PR1 PR2

wyzwalacz
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5.5 Metody wyzwalania

— CTRG

Wyzwalanie przez IO ——

— kombinacja I/O

Metody wyzwalania

—>stabilne
Wyzwalanie przez RS485 —

— natychmiastowe

5.5.1 CTRG Trigger (wyzwalanie sygnatem CTRG)
Gdy Sciezka jest wyzwalana przez CTRG, mozna jg skonfigurowac do wyzwalania zboczem narastajgcym lub
wyzwalania podwdjnym zboczem. (Brak funkcji wyzwalania opadajgcym zboczem).

Adres rejestru | Parametr w Definicja Opis
oprogramowaniu
0x6000 Pr8.00 Ustawienie kontroli PR | Globalne funkcje kontrolne dla PR:
Bit0: CTRG

=0: Wyzwalanie zboczem narastajgcym
=1: Wyzwalanie podwdjnym zboczem;
Bit1:

=0: Nie obowigzuje limit miekki

=1: Obowigzuje miekki limit;

Bit2:

=0: brak bazowania po wtgczeniu zasilania

=1: bazowanie po witgczeniu zasilania;

Na przyktad: 4-segmentowa sciezka PR
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Metoda wyzwalania CTRG wymaga nie tylko skonfigurowania wymaganej liczby sciezek, ale takze
ustawienia dodatkowego wejscia na sygnat CTRG

e Sl4 jest domysinie ustawiony jako wejscie zatgczajgce, normalnie zamkniete.
e S|1 jest ustawione na ADDO, normalnie otwarte,

e S|2 jest ustawione na ADD1, normalnie otwarte,

e Ustaw SI5 jako wyzwalacz (CTRG).

e Gdy CTRG jest wigczone, SI1i SI2 sg wytgczone, wyzwalana jest $ciezka O;

e Kiedy CTRG i SI1 sg wtgczone, a SI2 wytgczone, sciezka 1 jest wyzwalana;

e Gdy CTRG i SI2 sg wtgczone, a SI1 wytgczone, sciezka 2 jest wyzwalana;

e Gdy CTRG, SI1i SI2 sg wigczone, wyzwalana jest Sciezka 3.

Wejscia 10 / wyzwalana $ciezka Si1 SI2 SI5
(ADDO) (ADD1) (CTRG)

Sciezka 0 Wiyt. Wyt. WH.

Sciezka 1 WH. Wyt. WH.

Sciezka 2 Wyt WH. WHt.

Sciezka 3 WH. WH. WH.

5.5.2 Wyzwalanie kombinacj3a 10 (10 Combination Trigger)

Konfiguracje przeprowadza sie za pomocg parametru Pr8.26 (Tryb wyzwalania kombinowanego). Dzieki
wyzwalaczowi kombinacji IO nie ma potrzeby ustawiania jednego wejscia cyfrowego jako sygnatu
wyzwalajgcego (CTRG), co oszczedza port 10 i utatwia sterowanie. Po zaprogramowaniu numeru $ciezki,
Sciezke mozna wyzwoli¢ bezposrednio przez ADDO-ADD3. (W tym trybie PRO nie jest dostepna.) Parametr
Pr8.26=2 wtacza te funkcje.

Adres Parametr w Definicja Opis
rejestru oprogramowaniu
0x601A Pr8.26 Metoda wyzwalania 0: Wytacz wyzwalacz kombinacji 1O
kombinacjg 10 1: Witacz wyzwalacz kombinacji 10, powrdéé

do zera OK, aby zadziatato
2: Wiacz wyzwalacz kombinacji 10, nie ma

potrzeby powrotu do zera

Na przyktad: 3-segmentowa sciezka PR
Przyktad konfiguracji sciezki:

e S|1 jest domysinie ustawiony jako wejscie zatgczajgce, normalnie zamkniete.
e SI2 jest ustawione jako ADDO, normalnie zamkniete, co oznacza, ze ADDO jest ,witgczone”.
e Po wyzwoleniu SI3 - SI2, SI3, Sl4 sg ,wtgczone, witgczone, wytgczone”, wyzwalana jest Sciezka 3.

e Po wyzwoleniu SI3 i SI4 - SI2, SI3, Sl4 sg ,wtaczone, w’ficzone, wigczone”, wyzwalana jest Sciezka 7.
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e JesliSI2iSI3 sg ,wytgczone”, a tylko SI1 jest ,wigczone”, wyzwalana jest Sciezka 1. Gdy predkos¢ na
sciezce 1 wynosi 0, to silnik zatrzymuje sie natychmiast.

Numer $ciezki/ 10 SI2(ADDO) SI3(ADD1) SI4(ADD2)
Sciezka 1 WH. Wyt Wyt
Sciezka 2 Wyt WH. Wyt
Sciezka 3 WH. WH. Wyt
Sciezka 4 Wyt Wyt WH.
Sciezka 5 WH. Wyt. WH.
Sciezka 6 Wyt. WH. WH.
Sciezka 7 WH. WH. WH.

5.5.3 Fixed Trigger (stabilny wyzwalacz)

Stabilny tryb wyzwalania uruchamia sie po skonfigurowaniu bazowania i sciezki (mniej niz 16 segmentéw),
a nastepnie nalezy uzy¢ Pr8.02 (0x6002), aby rozpoczaé Sciezke, ktéra zastepuje funkcje IO CTRG i HOME.
Metoda ta jest odpowiednia dla systemdw o ruchu statbilnym i prostym. (Zalecana).

Kroki:

1. Najpierw skonfiguruj wymagane bazowanie i $ciezke. Mozna to ustawi¢ za pomocg oprogramowania
sterownika/ PLC po wtgczeniu zasilania lub za pomocg oprogramowania komputerowego Leadshine;

2. Wiacz naped;

3. Wpisz odpowiednie polecenie do 0x6002, aby dokonaé wyboru i uruchomié kazdg akcje.

Adres Parametr w Definicja Opis
rejestru | oprogramowaniu

Pr8.02 0x6002 Rejestr Zapisz odpowiednie polecenie w 0x6002, aby dokona¢
wyzwalania | wyboru i rozpoczagé kazdga akcje.

Zapisz wartos$¢ 0x01P----Potozenie segmentu P, (P wskazuje
Sciezke #0-15);

Zapisz warto$¢ 0x020---- Bazowanie; (wyzwalane zboczem)
Zapisz wartos$¢ 0x021---- Ustaw recznie biezgcg pozycje jako
poczatek;

Zapisz wartos¢ 0x040---- E-stop;

Odczytana wartos$¢ 0x000---- Pozycjonowanie zostato
zakonczone i mozna odebraé nowe dane;

Odczytaj wartosé 0x01P, 0x020, 0x040---- Brak reakcji na
polecenie;

Odczytaj warto$¢ 0x10P---- Sciezka jest uruchomiona;
Odczytaj wartos¢ 0x200---- Polecenie zostato zakonczone i

oczekuje na wykonanie pozycjonowania.

O
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Uwaga: (P oznacza sciezke nr 0-15);

5.5.4 Wyzwolenie natychmiastowe
Metoda natychmiastowego wyzwalania oznacza, ze za kazdym razem, gdy zapisana jest aktualna sciezka 0
(PRO), uruchamiany jest przebieg PRO w czasie rzeczywistym.

Pozycja, predkos¢, bazowanie i tak dalej sg osiggane za pomocg jednej ramki danych. Metoda ta
wykorzystuje do realizacji PRO, ktéry ma 8 danych, ostatni parametr Pr9.07 jest mapowany na Pr8.02,
wpisanie do niego wartosci 0x10 spowoduje natychmiastowe wyzwolenie ruchu PRO, realizujgc w ten
sposéb natychmiastowe wyzwolenie operacji.

Kolejnos¢| wiadomosé wysylana (Master—>Slave) wiadomos¢ zwrotna (Slave->Master)
1 D ID urzadrenia slave 0-31 [[[) Nr podstacii 0-31
2 FC Kod funkci 0x10 h;*c Kod funkci 0x10
3 0x62 0x62
ADDR Adres IADDR Adres
ul 0x00 0x00
> NUMI1 Liczba stow 0x00 NUM Zapisana liczba sow 0x00
6 0x08 0x08
I
17 INUM?2 Liczba bajtow 0x10 CRC Kod kontrolny °
Hi
89  [Pr9.00 | TP XXXX
10-11  [Pr9.01 Pozycja XXX
12-13  [Pr9.02 Pozycja XXX
14-15 [Pr9.03 Predkose 1 0.0.0.¢
16-17 [Pr9.04 | Preyspleszenie KXXX
18-19  [Pr9.05 Zwalnianie XXXX
P0-21 [Pr9.06 Czas opoznienia XXX
n2-23 Pr9.07 Sterowanie wyzwalaczem 0x0010
24 RC Kod kontrolny Lo
C
25 Hi

Na przyktad:
PRO: predko$¢ 200 obr/min, odlegto$¢ 10000 p

Przesytanie z urzadzenia Master: 07 10 62 00 00 08 10 00 01 00 00 27 10 00 00 27 10 27 10 00 00 00 10 8D

50
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Odpowiedz sterownika: 07 10 62 00 00 08 DE 11

6. Dostrajanie

Istniejg trzy rodzaje operacji strojenia dla serii CS2RS :
(1) Dzieki funkcji prébnego uruchomienia oprogramowania MotionStudio firmy Leadshine,
(2) Dzieki funkcji PR oprogramowania MotionStudio firmy Leadshine,

(3) Za pomoca ogdlnego oprogramowania portu szeregowego.

6.1 Podstawowa obstuga Leadshine MotionStudio
Do sterowania silnikiem wykorzystywana jest komunikacja RS232. Obecnie dostepne oprogramowanie
Leadshine MotionStudio to wersja 1.3.10, ktéra obstuguje systemy Windows 7 i Windows 10.

6.1.1 Przygotowanie i kroki

(1) Kabel do strojenia RS232
CABLE-PC-1 Piny

RXD

2o 5
NC Ny -

o 5.0.0. zo)

2H/PH2.0-4P 0:0:0:0s

Zeriski DB9

widok 7 proda)

Zaleca sie zamdwienie dedykowanego kabla od dostawcy sterownika Leadshine.
(2) Konwerter USB na RS232, czasami wymagana jest reczna instalacja programu.

(3) Wybor portu COM, jak pokazano na ponizszym rysunku, portem komunikacyjnym jest COM3:

ﬁ?ﬂilna
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File Action

e« | 5@ BE) &

View Help

A Computer Management (Local
4 |[} System Tools
- (5 Task Scheduler
- (5] Event Viewer
» ma| Shared Folders
. &% Local Users and Groups
. (8 Performance
= Device Manager “*~
4 3 Storage
i=f Disk Management
74 Services and Applications

4 =y hwtest-PC
{8 Computer
- Disk drives
» B Display adapters

, <= Keyboards
, B4 Monitors

&* Network adapters
a Y Ports (COM & LPT)

(4) Podtgcz oprogramowanie do strojenia

» 2% Human Interface Devices
¢ IDE ATA/ATAPI controllers

I Mice and other pointing devices

T USB Serial Port (COM3) 4=
- T§ $TEDNERO] (LPTL)

Wybierz COM3, nie wybieraj szybkosci transmisji i numeru urzgdzenia, zachowaj ustawienia domyslne. Po
kliknieciu Potgcz (connect) wyswietli sie model sterownika. Liczba portéw i inne informacje, a lewy dolny

rég kolorowego bloku zmieni kolor na zielony, wskazujac, ze potgczenie powiodto sie.

W
System

Funtions Language  Tools About

nNnEe ok a

= ﬁ Driver
4[] setup progress
5 Configuration
¥ m Performance adjustment
#-83 Run
5 Motion
o & monkor
# GAT EtherCAT
5 SN CANopen

Comm Connect

Online Mode | Offine Mode |

Communication Mode RS232 b

CommunicationPot COM3 b

Drive mode!
Motor Mode!

Ports

Firmware

///_/ﬁﬁﬂ(.@plﬁﬁ
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X
mm ¢

Orline Mode | Oifline Made |

Communicaton Mode | RS232

Communication Port | COM3

Seiies Closcd Loop Stepper Ser

Drive model 2C_CS2ZHS-0507

Mator Model Unknowr Trpe

Ports IN7.0UT3

Firmware 1.10
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(5) Ustawienie podstawowych parametrow.

System  Funtions Language  Tools  About bk
n ® E a
=[] 2c_csars0507
& 3 Configuration Parameter Manage -
1 10seeng DHEES B A O
P/_ Parameters Ist
5 83 run Parameter Number Number Name Value Min  Max Default Unit
" TraiRun ﬁ:?:g?f&“‘sgw Pr0.00 Instructionnumberpe.. 10000 200 51200 10000 PR
= * Motion Pr2 Vibration Restrain Funct Pr0.01 Opon / closed loop co... 2 0 255 2 -
< pTP Pr3.Speed, Torque Control || Pr0.02  Control mode and inst... 1 0 10 1 -
& pontor Pr4.UF Monitor Setting Pr0.03  Motor running direction 0 0 1 0 -
* 1w Pr5.Extended Setup Pr0.04  Motor inductance 1335 0 1499 0.001
L:,: Jereses Con ggmﬂ g:x?\g Max positi 1 following 4000 ) 4000
:l ::: . St v, A P0.07  Enforcoment 0 0 1 0 z |
: Pr9 Path Parameter Pri00 Position loop Kp 25 0 3000 25 -
Pr1.01  Velocity loop Ki 0 0 3000 0 -
Pr1.02  Velocity loop Kp 25 0 3000 25 -
Pr200 Instruction filtering ime 15 0 512 15 ms
Pr201 Velocity point for open... 18 0 200 18 0.1r/s
Pr202 Velocity pointfor clos... 12 0 200 12 -
Pr203 Delay of openloops... 5 0 32767 5 -
Pr204  Delay of closed loop .. 250 0 32767 250 -
Pr205 Feedback speed thres... 50 0 200 50 -
Pr206 Reserved 500 0 65535 500 -
Pra02 SN 136 0 65535 136 -
Pra03 SI2 0 0 65535 0 -
n n RERIR n =

DrA NA <
<

(6) Funkcje wejs¢ i wyjsé oraz ustawienie polaryzacji

rd

Veema, ¥
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. Motion Studio Ver1.3.10 Alpha Version

e

uEe o

Tools  About
&

=[] 2c_cs2rs-0507
= B Configuration

He
:

©
z
E]
-
S

itk state Monttor

Pr-pMode
|lOSetting

Input  Qutput

C  InputStatus Control

<

£ o
Pin Funtion Polarity
Prd4.02 SI1 [8)Servo ON(SRV-ON) 1:Normally Closed
Pr4.03 SI2 [20]Trigger the Pr path input-PR.. 0:Normally Open
Prd.04 SI3 [28)Path 0—-PR(ADDO) 0:Normally
Prd 05 S4 [Olinput Invalid(-) 0:Normally
Pr4.06 SIS [O}input Invalid(-) 0:Normally Open
Pr4.07 SI6 [Olinput Invalid(-) 0:Normally Open
Pr4.08 SI7 [Ojinput Invalid(-) 0:Normally Open

>

Uwaga: Po ustawieniu parametrow kliknij ,,OK”. Nastepnie w oknie zarzgdzania parametrami kliknij przycisk

,Save” - Zapisz, aby zapobiec utracie wartosci parametrow po wytgczeniu napedu.

Parameter Manage

DTS RaE o

Parameter Number Number Name
m:g’:&‘:‘gm‘ Pr6.15 Ve@on :mfom'natfon (..
Pr2 Vibration Restrain Funct | Pr6-16  Version information (s...
Pr3.Speed, Torque Control || Pr7.01 Encoder resolution
Pr4.UF Monitor Setting Pr7.02  Back EMF coefficient
gggmmsgst:mp Pr7.03  Current loop Kp
Pr?iFm gt ‘ Pr704  Current loop Ki
Pr8.Control Parameter Pr7.05  Adjustment ratio of cu...
Pr9 Path Parameter Pr706  Current loop Kc
Pr707  Weak magnetic coeffi...
Pr708 Weak magnetic coeffi...
Pr7.09  Over voltage limit
Pr8.00 PR control setting

/ 4 Eiaﬁn‘?p.

Value
110
12810

0
0
90
0

s
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Min Max
0

0
20000
32767
32767
32767
1024
32767
255
255
1000
-32768 32767

OO0 O0ODO0DO0OO0DO0O0 OO
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6.1.2 Prébne uruchomienie (Trial Run)

Uruchomienie prébne umozliwia osiggniecie obrotéw silnika do przodu i do tytu lub powtdrzenie ruchu.
Etapy sg nastepujace:

= [fi] 2c_cs2rs-0507
= ﬁ Configuration Run Testing %
H 10 setting Posibon
l’/s parameters list Setting 2
= ﬁ Run Pr6.00 Jog Speed @] pm
V& Tral Ru ann
. 4 L | Pr6.03 Acceleration of trial running | 200 ms/1000rpm 3
5 = Motion Download
<P PTP 4
=& montor |—| ,,,,,
E:; Waveform Curve Serva Enuble
:" el O invalid External Enable
{fl State Monitor
CunentPos&tion r
Position 1 Position 2
l00000 | [0.0000 |
Pr6.01 Waiting time of ms
tnal running Run
Pr6.02 Cycling times of |1
trial running N
==}
6.1.3 Obstuga funkcji PR
(1) W tym oknie mozna ustawi¢ parametry wyzwalania CTGR i bazowania ruchu PR:
ﬂ 2C_CS2RS-DS07 Pr-Mode
=] ? Configuration <
< e W EERE D>
P/=Parametershst Control P |Pa|h:" A l.. .]:-. Manag |
88 1
b Contiol Confi | g 2 e o s
¥E- Trial Run CTRGPE0) g Drection(Pré 10) (Pr8.10) (P813PB.14)
=] @ Motion 7 5 Homing Direction i
g 1 @?&"“‘E"” [ Homing after power on ©N ve) D’b:ml;‘mespedbd]bcmdta 0
ER Etor LIgs e O e Descln (12 phase Homing
. Waveform Curve () CTRG DoubleEdge : a0 - (Pr815)
‘ Alrm TW DLMW Hm Method 8! Immediate Homing High Speed (1pm) 20
! State Montor ¢ 4 11-Pi81 (P18.16)
il [ Sot Limit Posiion(Pi8. 0P8 6F18.9) Homing “;{tl It eR)
) A o 5 = Position(Pluse)
Positive Soft Limit Position{Pluse) 2147483647 v o
e I Rl secnon
E-stop ConfiglP18.22P(8.23)
o N —

/ / EIB?;,HC.DNQQ
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(2) To okno umozliwia ustawienie parametréw $ciezki PR, w tym trybu pracy, pozycji docelowej, wartosci

predkosci itp. Kliknij dwukrotnie, aby zmodyfikowa¢ parametry.

@KW ¥ ¥ BB D

Control Parameters Manuall ParmManagel

~r

Path ID | Posiotion Mode 2 Position.. Speed(rpm) Acceleration(.. Deceleration(.. Pause Time(.. S Code

0 4161H._PINC.CJ 1 0 0 100 100 0 0x00

1 Position Mode 0 100 0 0x00

2 PathID 1 3 0 100 0 0x00

i pipe  [imaPosen | : 10 : 00

5 PiCmd [Relative Command |4~ | [JForbiddeninsent 0 100 0 0x00

6 0 100 0 0x00

7 EdumptoPath  [Jump Paih 0 v| Edovedep 0 100 0 0x00

8 ALLLLUIU I B S () v v IUO 100 0 0)(00

9 0000H:_END 0 ._ 0 100 100 0 0x00

10 0000H: _END 0 0 100 100 0 0x00

1" 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

12 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

13 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

14 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

15 0000H._END 0 0 100 100 0 0x00

Po zakonczeniu ustawien kliknij, aby pobrac i zapisa¢ w nastepujacy sposdb
Pr-Mode 1 2
@ W fEea >
Control Parameters Pmpgr-m,--lupmfl Parameter Manage |
Write to Drive

PathID Posiotion Mode Position.. Speed(rpm) Acceleration(.. Deceleration(.. Pause Time(.. S Code
0 4161H_P.INCCJ1 100000 200 100 100 10 0x00
1 4061H._P.INCCJ 0 -100000 500 100 100 10 0x00
2 0000H: _END 0 0 100 100 0 0x00
3 0000H._END 0 0 100 100 0 0x00
4 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00
5 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00
6 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00
I 0000H._END 0 100 100
8 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00
9 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00
10 0000H: _END 0 0 100 100 0 0x00
1 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00
12 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00
13 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00
14 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00
15 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

(3) Recznie uruchom sciezke PR

Y
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Jak pokazano na ponizszym rysunku, domysinym parametrem ruchu jest PRO. Po kliknieciu Start, silnik
bedzie pracowat zgodnie ze Sciezkg PRO. Jesli klikniesz PR1 w kroku 4, silnik bedzie zmuszony przetaczy¢ sie
na Sciezke PR1. Kliknij krok 3, aby zatrzymad silnik.

>

Control Parameters | Path Parameters | Manual |Parameter Manage |
Motion Operate 1
Pr3.02 P8.03 Pr3.04 P3.05 P3.08
Postion(P) | 100000 Speed(ipm) |200 Accelerabon{ms/Krpm) 100 Deceleration(ms/Krpm) {100 Pause Time{ms) [10
Pr3.00
Posiotion Mode | Pos:1 v/ Start 2
Homing
3
Pi8.46 P8 43
Input 050000 Command Position { 0 Homing
E Refresh E-Stop
Pi8.47 P8.45 Manuel Homing
Output (0000 Motor Position #\ke) 0
[T Auto Refresh
Pr-Mode Trigger 4
0 1 2 3 K 5 6 7
8 9 10 1" 12 13 14 15

6.2 Podstawowa obstuga oprogramowania Serial Port Tools (opcjonalna)
Celem jest sterowanie silnikiem poprzez komunikacje RS485. Uzytkownik moze realizowac ruch silnika
poprzez wysytanie polecen do odpowiednich rejestrow.

6.2.1 Kroki
(1) Kabel strojenia RS485

RS485 na USB

RS485 DBY na RJ45

T

L
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(2) Wybér portu COM, jak pokazano na ponizszym rysunku, portem komunikacyjnym jest COM3:

File Action View Help

5| >EDEE &

A Computer Management (Local
4 {f} System Tools
() Task Scheduler
{&] Event Viewer
2 Shared Folders
b &% Local Users and Groups

4 5 hwtest-PC

1M Computer

- Disk drives

& Display adapters

ﬂ‘g; Human Interface Devices
<@ IDE ATA/ATAPI controllers

.!S;n Performance

& Device Manager
4 23 Storage

=9 Disk Management

4 Services and Applications

= Keyboards

A Monitors
&* Network adapters
4 77 Ports (COM & LPT)

ﬂ Mice and other pointing devices

Y3 USB Serial Port (COM3) 4
¥ FIE0HER0 (LPT)

(3) Pobierz dowolny tester Modbus (niedostarczany przez producenta)

(Wybierz COM3, wybierz te sama predkosc¢ transmisji, co ustawienia napedu. Nastepnie Potgcz/Wyslij)

Mozna teraz rozpoczgé wysytanie polecen protokotu Modbus. (6.2.3)

6.2.2 Format instrukgcji

Format danych: Oto przyktad ustawienia Sciezki PRO: (Dane sg w formacie szesnastkowym)

Slave ID Function Code | Register Address Value to Write CRC
(ID sterownika) | Kod funkcji Adres rejestru Wartos¢ do wpisania
01 06 62 00 0041 56 42
(Ustawiony (ustawienie trybu (Ustaw tryb PR na (Automatycznie
pojedynczy pracy PRO) tryb pozycji generowane przez
rejestr) wzglednej) oprogramowanie
portu szeregowego)

Kompletne polecenie 01 06 62 00 00 41 56 42

6.2.3 Przyktady polecern Modbus RTU

(1) Ustaw PRO, aby przejs¢ do trybu pozycji bezwzglednej, odlegtos¢ robocza 200000p (mikrokrok to

10000)

eeme

L
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Polecenia:

0106 62 0000000157 B2 Ustaw tryb PRO na tryb pozycji absolutnej
01 06 62 01 0003 87 B3 Ustaw wysoka pozycje PRO

0106 62020D4032D2 Ustaw niska pozycje PRO

01 06 62 03 02 58 66 E8 Ustaw wartos$¢ predkosci PRO

0106 6204 003256 66 Ustaw przyspieszenie PRO

01 06 62 05 00 32 07 A6 Ustaw predkosé hamowania PRO

0106 6002001037C6 Wyzwolenie ruchu PRO

Wyslij, kiedy musisz zatrzymac:

0106 6002004037 FA Zatrzymanie awaryjne

(2) Ustaw PRO, aby przejs¢ do trybu pozycji wzglednej, odlegtos¢ biegu 10000p (mikrokrok 10000)
Polecenia:

0106 62 000041 56 42 Ustaw tryb PR na tryb pozycji wzglednej

0106 62 010000 C7 B2 Ustaw wysoka pozycje PRO

0106 620227 102D 8E Ustaw niskg pozycje PRO

01 06 62 03 02 58 66 E8 Ustaw predkos¢ PRO

0106 6204 003256 66 Ustaw przyspieszenie PRO

01 06 62 0500 32 07 A6 Ustaw predkos¢ hamowania PRO

01 06 60 02 00 1037 C6 Wyzwolenie ruchu PRO

Wyslij, kiedy musisz zatrzymaé:

01 06 6002004037 FA Zatrzymanie awaryjne

(3) Ustaw PRO, aby przejs¢ w tryb predkosci, predkos¢ wynosi 300 obr./min
Polecenia:

0106 62 00000002 17 B3 Ustaw PRO na tryb predkosci

0106 62 03 01 2C 66 3F Ustaw wartos¢ predkosci PRO

01 06 60 02 00 10 37 C6 Wyzwolenie ruchu PRO

Wyslij, kiedy musisz zatrzymad:

0106 6002004037 FA Zatrzymanie awaryjne

t///_/EOIB;ﬁ?HiIQ
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(4) Ustaw PR1, aby przejs¢ w tryb pozycji bezwzglednej, odlegtos¢ dziatania -200000p (mikrokrok 10000)
Polecenia:

01 06 62 08 00 01 D6 70 Ustaw tryb PR1

01066209 FFFCO7C1 Ustaw wysokga pozycje PR1

0106 620AF2COF340 Ustaw niska pozycje PR1

0106 62 0B0258 E7 2A Ustaw wartos$¢ predkosci PR1

0106 620C0032D7 A4 Ustaw przyspieszenie PR1

01 06 62 0D 00 32 86 64 Ustaw zwalnianie PR1

0106 60020011F606 Wyzwolenie ruchu PR1

Wyslij, kiedy musisz zatrzymac:

0106 6002004037 FA Zatrzymanie awaryjne

(Uwaga:-200000 jest konwertowane do postaci szesnastkowej jako FFFCF2CO. Mozesz najpierw wprowadzic
znak minus, nastepnie 200000, a nastepnie ponownie wprowadzi¢ znak minus, aby wyswietli¢ FFFCF2CO)

(5) Ustaw tryb predkosci PR1, wartos¢ predkosci wynosi 200 obr./min (mikrokrok wynosi 10000)
Polecenia:

0106 620800029671 Ustawia PR1 w tryb predkosci

0106 62 0B012CE7 FD Ustaw wartos¢ predkosci PR1

0106600200 11F606 Wyzwolenie ruchu PR1

Wyslij, kiedy musisz zatrzymac:

01 06 6002004037 FA Zatrzymanie awaryjne

(6) Powrot do bazy

Polecenia:

01 06 60 0A 00 00 B7 C8 Ustaw metode bazowania

01 06 60 OF 00 64 A6 22 Ustaw wysoka predkos¢ bazowania
01 06 60 10 00 1E 16 07 Ustaw niskg predkos¢ bazowania

01 06 60 02 00 20 37 Powrot wyzwalacza D2

T e
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DODATEK: LISTA PARAMETROW

Typ danych parametrow Leadshine RS485 to dane 32-bitowe, a parametr zawiera dwa rejestry, wysokie 16

bitédw i niskie 16 bitdéw, ale w praktyce wiekszos¢ parametréw wymaga jedynie uzycia niskich 16 bitéw.

Podczas odczytywania i zapisywania wielu parametrow po kolei, na poczatku nalezy uzy¢ najwyzszych 16

bitéw parametru.

Adres Parametr . Domyslna
. Nazwa Opis Zakres L, Jednostka
rejestru programu wartosc
0x0001 Pr0.00 Impuls/obrot 10000 200-51200 | 10000 P/R
Control Mode Wartos¢ “0” dla otwartej petli;
0x0003 Pr0.01 -Tryb pracy Wartos¢ “2” dla zamknietej petli 0-255 2 -
; Value “1” jest zarezerwowana.
. - 0: Cw
0x0007 Pr0.03 Kierunek silnika 0-1 0 -
1: CCW
0x0009 Pr0.04 Indukcyjnosé silnika - 0-10000 1499 0.001mH
Al — e — loneimak Ine
0x000B Pr0.05 owed max position | Stuzy d9 ustaywama ,dozwo o,neJ ma s.?lma nej 065835 4000 CPR
following error liczby impulséw btedéw pozycji.
Wymuszone wigczenie programowe ma
wyzszy priorytet niz wtgczenie we/wy, a gdy
OXOOF Pr0.07 Wymuszone wfaczeni.e ta. war'tos'c' wy.nosi 0, stan wiaczenia 01 0 3
przez oprogramowanie| przemiennika zalezy tylko od sygnatu we/wy.
Gdy ta wartos¢ wynosi 1, silnik jest wigczony
niezaleznie od statusu sygnatu 10.
Zwiekszenie tej wartosci zmniejszy btad
podazania za pozycjg, ale moze spowodowac
ibracje silnika. Ten tr kontroluje, jak
0x0051 | Pr1.00 Position loop Kp | - o€ Stnika. TEN parametr Kontrotuje, Jaii -4 359 25 -
szybko system reaguje na réznice miedzy
pozadang predkoscig a rzeczywistg
predkoscia.
Parametr Ki (czton catkujacy) petli
predkosci wskazuje czas zatrzymania i
doktadnos¢ pozyciji, ,,0” oznacza, ze czas
\ . zatrzymania jest krotki, ale btad pozycji
0x0053 Pr1.01 Velocity loop Ki . . ) ” . 0-3000 3 -
jest nieco wiekszy. ,16” oznacza, ze czas
zatrzymania jest dtugi, ale bfad pozycji
jest mniejszy. Zwykle ,0” pasuje do
wiekszosci zastosowan.
Zwiek e tei osci Mos P
0x0055 |  Pr1.02 Velocity loop Kp Wigkszenie te] Wartoscl moze zwigkszyc 0-3000 25 -
sztywnosé predkosci
0x0065 Pr1.10 Position loop KpH Zwykle zachowaj ustawienie domysine 0-3000 0 --
fil i Aby skonfi ¢
OXOOAL Pr2.00 Czas trOV\{anla by skon igurowac.czas wew’netrznego 0512 15 0.4ms
polecen filtrowania polecen
. Zwykle zachowuj wartos¢ domysing.
Punkt przetaczania L .
L. Zmieniaj go tylko wtedy, gdy powoduje
0x00A3 Pr2.01 predkosci: otwarta . L . .
tla do zamknietei wibracje silnika w tym trybie przetaczania
P& el predkosci.
Punkt przetaczania Zwykle zachowuj wartos$¢ domysing.
0x00A5 Pr2.02 predkosci: zamknieta 0-200 12 0.1RPS

petla do otwartej
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Adres Parametr . Domyslna
. Nazwa Opis Zakres .. | Jednostka
rejestru programu wartosé
Czas opdznienia z Zwykle zachowuj wartos¢ domysing.
Ox00A7 Pr2.03 otwartej petli do 0-32767 5 ms
zamknietej
Czas opOznienia z Zwykle zachowuj wartosé¢ domysing.
0x00A9 Pr2.04 zamknietej petli do 0-32767 250 ms
otwartej
0x0145 Pr4.02 SI1 (wejscie 1) g ) 0-65535 136 -
Domyslnie jest to typ normalnie otwarty (N.O), (0x88)
0x0147 Pr4.03 SI2(wejscie 2) mozna go ustawi¢ na typ normalnie zamkniety| 0-65535 0 -
0x0149 Pr4.04 SI3(wejscie 3) (N.C.), ustawiajac odpowiadajacy port +0x80 0-65535 0 -
0x0148B Pr4.05 Sl4(wejscie 4) SI1 jest wigczone (domysinie), wejscie typu 0-65535 0 --
0x014D Pr4.06 SI5(wejscie 5) N.C. 0-65535 0 -
0x014F Pr4.07 Sl6(wejscie 6)  0: nieobowigzujacy; 7: kasowanie alarmu; 0-65535 0 -
8: wigcz (rdwniez mozna ustawi¢ za pomocg
0x00F);
0x20: polecenie wyzwalania (CTRG);
0x21: wyzwolenie bazowania;
0x22: EMG (szybkie zatrzymanie);
0x23:JOG+;
0x24: J0G-;
0x0151 Pr4.08 SI7(wejscie 7) 0x25: POT (granica dodatnia); 0-65535 0 -
0x26: NOT (limit ujemny);
0x27: ORG (przetacznik home);
0x28: ADDO (adres sciezki 0);
0x29: ADD1 (adres $ciezki 1);
0x2A: ADD2 (adres Sciezki 2);
0x2B: ADD3 (adres Sciezki 3);
0x2C: predkosc JOG 2
0x0157 Pr4.11 SO1(wyijscie 1) Domyslnie jest to typ normalnie otwarty 0-65535 0 -
0x0159 Pr4.12 SO2(wyjscie 2) (N.O), mozna go ustawi¢ na typ normalnie 0-65535 0 -
zamkniety (N.C), ustawiajgc odpowiadajacy
port + 0x80
0: nieobowiazujgcy;
0x20: polecenie zakoriczone;
0x015B Pr4.13 SO3(wyjscie 3) 0x21: $ciezka zakoriczona; 0-65535 0 -
0x22: bazowanie zakonczone;
0x23: pozycja zakoriczona;
0x24: wyjscie hamulca;
0x25: wyjscie alarmowe;
0x0167 Pr4.19 Opoznienie zwolnienia Zwykle zachowaj domysing 0-1500 250 ms
hamulca
0x0169 Pr4.20 Opdznienie blokady Zwykle zachowaj domysing 0-1500 250 ms
hamulca
Wartos¢ progowa
0x016B Pr4.21 predkosci blokowania Zwykle zachowaj domysing 0-500 10 --
hamulca
Ustawienie bitu:
=1: Tak; =0: Nie
Bit0: przetezenie (nie mozna zmienic)
0x016D Pr4.22 Wybdr alarmu bitl: przepiecie 0-65535 0 --

bit3: Awaria probkowania ADC
bit4: Alarm zablokowanego watu

bit5: alarm pamieci EEPROM
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Adres Parametr . Domyslna
. Nazwa Opis Zakres .. | Jednostka
rejestru programu wartosé
Bit6: Alarm automatycznego dostrajania
Distance to send "In- Termin "Distance to send 'In Position' output
Position”- signal" odnosi sie do parametru, ktéry
0x0171 Prd.24  Margines btedu pozycji"| okresla, jak daleko od pozadanej pozycji silnik| ~ 0-1500 200 CPR
moze sie znajdowaé, zanim zostanie wystany
sygnat wyjsciowy "In Position".
0x0177 Pr4.27 Napiecie magistrali 0-65535 0 0.1v
St —
0x0179 | Pr4.28 an wejscia Bit0-Bit6: SI1-S17 0-65535 0 -
cyfrowego
Stan wyjscia
0x017B | Pr4.29 wylsel Bit0-Bit2: SO1-S03 0-65535 0 -
cyfrowego
Stat t ikd
0x0187 | Pra.3s atus prlszaczn' ow 0-65535 0 -
522:0-22
0x0191 Pr5.00 Prad szczvtow W przyblizeniu réwna wartosci pradu 556: 0-56 10 0.1A
' a yrowy fazowego silnika pomnozonej przez 1.4 870: 0-70 '
882: 0-82
Procent pradu
0x0197 Pr5.03 zablokowanego watu Zwykle zachowaj domysing 0-100 100 --
(zasilanie witaczone)
C bloko i
0x0199 Pr5.04 Zaszawam wania Zwykle zachowaj domyéing 0-1500 200 1ms
Czas narastania pradu
0x019F Pr5.07 blokady watu (zasilanie| Zwykle zachowaj domysing 1-60 1 100ms
wtaczone)
Maksymalny czas . ,
0x01A5 Pr5.10 . Zwykle zachowaj domysing 100-1000 | 1000 ms
zatrzymania
Automatyczne
0x01AB Pr5.13 dostrajanie przy 0: wytacz, 1: wigcz 0-1 1 --
wtgczonym zasilaniu
0: 2400 1: 4800 2: 9600 (domyslnie)
3: 19200 4: 38400 (fabrycznie) 5: 57600
kosé isji : 1152
0x01BD Pr5.92 Szybkos$¢ transmisji . 6:115200 . 0-6 4 3
RS485 Gdy SW6 i SW7 sg wytgczone, mozna to
ustawi¢ za pomocg oprogramowania
komputerowego.
Gdy wszystkie SW1 - SW5 sg wigczone,
Ox01BF Pr5.23 ID RS485 mozna to ustawi¢ za pomocg 0-127 1 --
oprogramowania komputerowego
Wybd h
0x01C1 Pr5.24 ybor typu danyc 0-11 4 -
RS485
0x01C3 Pr5.25 Stowo sterujgce RS485 0-32767 0 --
0x01C4 | Pr5.26 Opoznienie bitowe 0-100 35 bit
komunikacji
0x01D1 | Pr5.32 Czas przefaczania w 10-65535 | 200 ms
tryb czuwania
0x01D3 | Prs.33 Procent pradu 0-100 50

czuwania
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Adres Parametr . ‘ Domyslna
. Nazwa Opis Zakres .. | Jednostka
rejestru programu wartosc
0x01E1 Pr6.00 Predkos¢ JOG Ten JOG jest wyzwalany przez RS485. Dla JOG| 0-5000 60 r/min
O0x01E3 Pr6.01 Interwat wyzwalanego przez 10 uzyj Pr8.40/8.41 0-10000 100 ms
Ox01E5 Pr6.02 Czasy dziatania 0-30000 1 --
C - -
Ox01E7 | Pr6.03 2as przyspieszania/ 0-10000 | 200 -
zwalniania
OxO1FF Pr6.15 Informacje o wersji Tylko odczyt 0-65535 0 -
Informacje o
0x0201 Pr6.16 ! . Tylko odczyt 0-65535 0 --
oprogramowaniu
0x0231 Pr7.00 Model silnika - 0-100 0 --
Wspotczynnik
0x0235 Pr7.02 wstecznego pola - 0-32767 100 1ms
elektromagnetycznego
Petl d
0x0237 | Pr7.03 «tia pradowa - 0-3000 1500 -
proporcjonalna KP
0x0239 Pr7.04 Petla prgdowa Kl Zaleca sie zachowanie wartosci fabryczne;j, 0-1500 300 --
po wytaczeniu automatycznego dostrajania
0x023B Pr7.05 Petla pradowa KP . . X 0-1024 100 --
mozna jg modyfikowac
0x023D Pr7.06 Petla pradowa KC - 0-32767 300 -
0x0243 Pr7.09 Prég przepiecia - 0-1000 90 \Y
Tylko odczyt: - --
Numer bitu | Odczyt wartosci =1 oznacza
Bit0 Usterka
0x1003 - Stan ruchu Bitl Wtaczone
Bit2 Dziatanie )
Bit4 Komenda zakoriczona
Bit5 Sciezka ukoriczona
Bit6 Bazowanie zakoriczone
Whis:
P! z Funkcja
wartos¢
0x1111 Zresetuj biezgcy alarm
0x1122 Zresetuj historie alarmu
0x2211 Zapisz wszystl.qe parametry w
pamieci EEPROM
Resetowanie parametrow (z
0x2222 wytaczeniem parametrow
ilnik
0x1801 - Stowo kontrolne _SI nika) -
Wszystkie parametry sg
0x2233 resetowane do ustawien
fabrycznych
0x2244 Zapisz wszYstI.de mapowania
w pamieci EEPROM
Ox4001 JOG CW ('FrzeF)a. napisac raz
co najmniej 50 ms)
JOG CCW (trzeba napisac raz
0x4002 L
co najmniej 50 ms)
Tylko odczyt
0x1901 Zapisz stowo stanu Odczytana wartos¢ Znaczenie
X
parametru 0x5555 Zapisano pomysinie
OxAAAA Nie udato sie zapisac
. Tylko odczyt
0x2203 Biezacy alarm

Kod btedu I Znaczenie
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Adres
rejestru

Parametr
programu

Nazwa

Opis Zakres DomysI'n,a Jednostka
wartosc

0x01 Przetezenie

0x02 Przepiecie

0x40 Btad probkowania pradu

0x80 Nie udato sie zablokowac¢

watu
0x200 Bfad pamigci EEPROM
0x100 Btad automatycznego
strojenia

2. Parametry PR:
Typ danych parametru PR to dane 16-bitowe, jeden parametr zajmuje jeden rejestr (jeden rejestr 16-

bitowy = 2 bajty 8-bitowe).

Parametr | Adres Definicja Zakres | Domyslna | Opis
rejestru wartos¢
Pr8.00 0x6000 Ustawienie | 32767 - Bit1: Soft limit..
kontroli PR 0-wyfaczone, 1-wtgczone
Pr8.02 0x6002 Rejestr kontroli PR (1) Zapisz polecenia do 0x6002, aby wybrac i
uruchomi¢ kazdg akcje:
Zapisz Ox1P ( P =015 ), wykonaj ruch po
Sciezce P; Napisz 0x20, powrét do bazy; Zapis
0x21, recznie ustawiony na pozycje zerowg;
Zapisz 0x40, szybkie zatrzymanie;
(2) Odczyt 0x6002 moze sprawdzi¢ $ciezke
dziatania nr. i status: Powrat ,,0x000P”, ruch na
Sciezce P zakoriczony, mozna otrzymaé nowe
polecenie ruchu; Zwrdé¢ ,,0x001P lub 0020 lub
0040”, jeszcze nie odpowiadajac na polecenia;
Powrdt 0x010P, trwa ruch po Sciezce P; Powrdét
0x0200, polecenie zakoriczone i oczekiwanie na
pozycjonowanie; Zwrd¢ 0x020P, btad
wynikajacy z pozycji podczas Sciezki P;
Pr8.06 0x6006 | Miekkilimit | 32767 Ox7FFF Wysokie bity dodatniego miekkiego limitu
+
Pr8.07 0x6007 | Miekkilimit | 32767 OxFFFF Niskie bity dodatniego miekkiego limitu
Pr8.08 0x6008 | Miekkilimit | 32767 0x8000 Wysokie bity ujemnego miekkiego limitu
+
Pr8.09 0x6009 | Miekkilimit | 32767 0 Niskie bity ujemnego miekkiego limitu
Parametr Adres Definicja Opis
rejestru
Pr8.10 0x600A | Tryb bazowania Bit0: kierunek bazowania
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=(5:CCW;

=1:CW.

Bitl: przejs¢ do okreslonego punktu po
bazowaniu?

=0: Nie;

=1: Tak.

Bit2: metoda bazowania

=0: Powrdt do pozycji wyjsciowej przez
wykrycie sygnatu wytgcznika krancowego
=1: Powrdt do pozycji wyjsciowej poprzez
wykrycie sygnatu czujnika bazowania
Notatka:

(1) Wpisz 0x21 pod adresem 0x6002, aby
ustawic¢ biezgcy punkt do pozycji zerowej;
(2) Wpisz 1 do bitu 2 adresu 0x6000, ktéry
mozna ustawié na automatyczne bazowanie po
wiaczeniu zasilania;

Pr8.11 0x600B | Wysokie bity pozycji czujnika Pozycja czujnika bazowania w uktadzie
bazowania wspotrzednych .
Pr8.12 0x600C | Mtodsze bity pozycji czujnika Pr8.11 to wysokie 16 bitow, a Pr8.12 to niskie
bazowania 16 bitéw
Pr8.13 0x600D Wysokie bity pozycji zatrzymania Silnik przesuwa sie do okreslonej pozycji po
bazowania bazowaniu.
Pr8.14 0x600E Mtodsze bity pozycji zatrzymania Jesli bitl Pr8.10=1, silnik przesunie sie do
bazowania okreslonej pozycji bezwzglednej. Pr8.13 to
wysokie 16 bitdw, a Pr8.14 to niskie 16 bitow.
Pr8.15 0x600F Predkos$é bazowania — szukania Predkos$¢ pierwszego segmentu bazowania,
bazy jednostka: rpm - obr./min

Pr8.16 0x6010 Predkos¢ bazowania - petzania Predkos¢ drugiego segmentu bazowania,
jednostka: rpm

Pr8.17 0x6011 | Przyspieszanie do punktu zerowego | Przyspieszenie bazowania, jednostka:
ms/1000rpm

Pr8.18 0x6012 Hamowanie do punktu bazowania Zwalnianie do bazowania, jednostka:

ms/1000rpm
Pr8.22 0x6016 predkos¢ zatrzymania po Czas zwalniania po osiggnieciu granicy,
osiggnieciu krancowki jednostka : ms

Pr8.23 0x6017 Czas STOP Czas zwalniania po szybkim zatrzymaniu,
jednostka: ms

Pr8.26 0x601A Tryb wyzwalania kombinacjg 10 0: Wytacz wyzwalanie kombinacjg 10

(fabrycznie)
1: Wtgcz wyzwalanie kombinacja 10,
aktywowane po zakonczeniu bazowania
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2:'Wfa¢z wyzwalanie kombinacjg |0, bez
wzgledu na bazowanie (zalecane)

Pr8.27 0x601B Czas filtrowania kombinacji 10 Jednostka: ms

Pr8.28 0x601C Wartos¢ wyjsciowa S-kodu -

Pr8.29 0x601D Alarm PR 0: Automatyczne zerowanie nowych polecen
0x100: Btad wytgcznika krarnicowego podczas
bazowania
0x102: Btad nadmiernego ruchu bazowego
0x20P: Bfad wytgcznika kranicowego na sciezce
P (P=1-15)
0x300: Dotkniecie wytacznika kranncowego
podczas ruchu JOG

Pr8.38 0x6026 JOG 2 predkos¢ JOG wyzwalany zewnetrznym sygnatem

Pr8.39 0x6027 JOG 1 predkos¢ we/wy; Jednostka: obr./min

Pr8.40 0x6028 Przyspieszenie JOG Jednostka: ms/1000 obr./min

Pr8.41 0x6029 Zwalnianie JOG Jednostka: ms/1000 obr./min

Pr8.42 0x602A Potozenie profilowe Tylko odczyt. Wysokie 16-bitéw (0-65535),

zostanie wyczyszczone po pomysinym
bazowaniu

Pr8.43 0x602B Potozenie profilowe Tylko odczyt. Niskie 16-bitéw (0-65535),

zostanie wyczyszczone po pomysinym
bazowaniu

Pr8.44 0x602C Aktualne potozenie Tylko odczyt. Wysokie 16-bitéw (0-65535),

zostanie wyczyszczone po pomys$inym
bazowaniu

Pr8.45 0x602D Aktualne potozenie Tylko odczyt. Niskie 16-bitéw (0-65535),

zostanie wyczyszczone po pomysinym
bazowaniu
Pr8.48 0x6030 Ustawienie wyjsciowe kodu S dla -
Sciezki

Pr8.49 0x6031 Ustawienie wyjsciowe kodu S dla -
Sciezki

Pr8.50 0x6032 Ustawienie wyjsciowe kodu S dla -
Sciezki

Pr8.51 0x6033 Ustawienie wyjsciowe kodu S dla -
Sciezki

Pr8.52 0x6034 Ustawienie wyjsciowe kodu S dla -
Sciezki

Pr8.53 0x6035 Ustawienie wyjsciowe kodu S dla -
Sciezki

Pr8.54 0x6036 Ustawienie wyjsciowe kodu S dla -

sciezki

w///_/EOIB;ﬁ/H?plQ

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki




eamigs,

03

-ma-t-y-k-o—asr,

Pr8.55 0x6037 Ustawienie wyjéciéwe kodu S dla
Sciezki

Pr8.56 0x6038 Ustawienie wyjsciowe kodu S dla
sciezki

Pr8.57 0x6039 Ustawienie wyjsciowe kodu S dla
Sciezki

Pr8.58 0x603C Ustawienie wyjsciowe kodu S dla
sciezki

Pr8.59 0x603B Ustawienie wyjsciowe kodu S dla
Sciezki

Pr8.60 0x603C Ustawienie wyjsciowe kodu S dla
sciezki

Pr8.61 0x603D Ustawienie wyjsciowe kodu S dla
Sciezki

Pr8.62 0x603E Ustawienie wyjsciowe kodu S dla
Sciezki

Pr8.63 0x603F Ustawienie wyjsciowe kodu S dla

sciezki
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Parametr w . Adres rejestru Definicja Opis
oprogramowaniu
Odpowiednie funkeje mozna wybraé za pomoca réznych bitow
Bit0-3: Tryb pracy
=0 ---- brak akcji
=1 ---- tryb pozycji
=2 - tryb predkosci
=3 ---- tryb bazowania;
Bit 4: INS-przerwania,
=0 ---- bez przerwania
=] ---- przerwanie (obecnie wszystkie to 1);
P19.00 0x6200 PR path 0 Bit 5: OVLP-overlapping,
$ciezka PR 0 =0 ---- nie nakladaja sie
=1 ---- nakladajq sie
Bit 6:
=0 ---- pozycja absolutna
=1 ---- pozycja wzgledna
Bit8-13: Skok do odpowiedniej $ciezki PR 0-15;
Bit 14: skok,
=0----nie skacz
=1 ---- skok
Pr9.01 0x6201 Pozycja Wysokie 16 bitoéw
Pr9.02 0x6202 Pozycja Niskie 16 bitow
Pr9.03 0x6203 Predkosé Jednostka: obr./min
Pr9.04 0x6204 Przyspieszanie Jednostka: ms/1000 obr./min
Pr9.05 0x6205 Zwalnianie Jednostka: ms/1000 obr./min
Pr9.06 0x6206 Czas zatrzymania Czas oczekiwania po zakoniczeniu polecenia
Pr9.07 0x6207 Parametr specjalny Scierka PR 0 mapuje bezposrednio do Pr8.02, inne sj zarezerwowang
Pr9.08 0x6208 Sciezka 1
Pr9.09 0x6209 Pozycja —
Pr9.10 0x620A Pozycja
Pr9.11 0x620B Predkosc¢ -—-
Pr9.12 0x620C Przyspieszanie —
Pr9.13 0x620D Zwalnianie -—-
Pr9.14 0x620E Czas zatrzymania -—-
Pr9.15 0x620F Parametr specjalny ---
Pr9.16 0x6210 Sciezka 2
Pr9.17 0x6211 Pozycja
Pr9.18 0x6212 Pozycja —
Pr9.19 0x6213 Predkosé -
Pr9.20 0x6214 Przyspieszanie
Pr9.21 0x6215 Zwalnianie -—-
Pro22 0x6216 Czas zatrzymania -—-
Pr9.23 0x6217 Parametr specjalny ---
Analogicznie do Analogicznie do .
Pr9.24- Prd 31 powyzgszych $ciezek powyfszych $ciezek Sciezka PR 3
Analogicznie do Analogicznie do -
Pr9.32- Pr9.39 powyfszych Sciezek powyfrszych Sciezek Sciezka PR 4
Analogicznie do Analogicznie do .
Pro.40- Pry.47 powyigszych sciezek powyzgszych $ciezek Sciezka PR 5
Analogicznie do Analogicznie do .
Pr9.48- Prd.53 powy?izych Sciezek powyfszych Sciezek Sciezka PR 6
Analogicznie do Analogicznie do .
Pro.56- Prd.63 powyzgszych $ciezek powyzgszych $ciezek Sciezka PR 7
Analogicznie do Analogicznie do §
Pr9.64- Pr9.71 powy?izych $ciezek powyfszych Sciezek Sciezka PR §
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