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Uwaga:

Przeczytaj uwaznie niniejszg instrukcje przed jakimkolwiek montazem i uzytkowaniem. Nieprawidtowe
obchodzenie sie z produktami opisanymi w tej instrukcji moze spowodowac obrazenia ciata oraz szkody
0s6b i maszyn. Nalezy scisle przestrzega¢ informacji technicznych dotyczacych wymagan instalacyjnych.

Niniejsza instrukcja nie jest przeznaczona do udostepniania. Wszelkie prawa zastrzezone. Zadna cze$¢ tej
instrukcji nie moze by¢ powielana, ani przesytana w jakikolwiek sposéb, elektroniczny, mechaniczny,
poprzez kserowanie, kopiowanie. Chociaz podczas przygotowywania instrukcji podjeto wszelkie $rodki
ostroznosci, nie ponosimy odpowiedzialnosci za btedy lub pominiecia. Nie ponosi sie rowniez zadnej
odpowiedzialnosci za szkody wynikajgce z wykorzystania informacji zawartych w niniejszym dokumencie.

Niniejszy dokument stanowi zastrzezong informacje i jest udostepniana WYLACZNIE do uzytku klienta.
Informacje zawarte w tym dokumencie mogg ulec zmianie bez powiadomienia, mogg by¢ od czasu do
czasu aktualizowane w zwigzku z ulepszeniami produktu itp. i mogg nie by¢ zgodne pod kazdym wzgledem
z poprzednimi wydaniami.

Uwaga:

Obstuga, instalacja, programowanie oraz serwisowanie sterownika moze by¢ wykonywane wytgcznie
przez wykwalifikowany personel techniczny posiadajgcy odpowiednie uprawnienia elektryczne zgodne z
obowigzujgcymi przepisami krajowymi. Niedopuszczalne jest podejmowanie jakichkolwiek czynnosci
przez osoby nieposiadajgce stosownych kwalifikacji — moze to skutkowac zagrozeniem dla zdrowia, zycia
oraz uszkodzeniem urzadzenia.
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Sterownik DMABS8G60E to cyfrowy naped krokowy, charakteryzujacy sie prostg konstrukcjg i tatwag
konfiguracjg. Dzieki zastosowaniu zaawansowanej technologii sterowania silnikami krokowymi firmy
Leadshine, urzadzenie to umozliwia ptynne sterowanie silnikami 2- i 4-fazowymi, zapewniajgc optymalny
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moment obrotowy, niskie nagrzewanie sie silnika oraz zredukowany poziom hatasu. Napiecie zasilania
wynosi 18-80 VAC lub 24-110VDC, a maksymalny prad wyjsciowy to 7,2 A. Wszystkie ustawienia

mikrokroku i pragdu wyjsciowego mozna fatwo skonfigurowac za pomocg wbudowanych przetgcznikéw

DIP. Za pomoca tych samych przetgcznikbw mozliwa jest takze konfiguracja trybu sterowania

(krok/kierunek lub CW/CCW) oraz wiaczenie funkcji wygtadzania sygnatu sterujgcego. Z tego wzgledu

DMABSGOE to idealne rozwigzanie do zastosowan wymagajacych prostego sterowania krok/kierunek dla
silnikéw krokowych w standardzie NEMA 23, 24, 34 oraz 42.

1.1 Funkcje

Sterowanie krok/kierunek (PUL/DIR) lub CW/CCW (podwdjny impuls); CW/CCW (za pomoca
ustawienia wewnetrznego zworki). Domyslnie wtgczone jest sterowanie krok+kierunek.

Napiecie wejsciowe: 18—80 VAC lub 24-110 VDC (zalecane: 20-70 VAC lub 30—90 VDC)
Maksymalna czestotliwo$é impulséw: 200 kHz

16 ustawien mikrokroku (od 400 do 51 200) konfigurowanych przetagcznikami DIP

8 poziomow pradu wyjsciowego (od 2,4 A do 7,2 A) ustawianych przetgcznikami DIP
Mozliwos¢ wygtadzania sygnatu sterujgcego — zmniejszenie drgan silnika

Redukcja pradu spoczynkowego do 50% lub 90% (przetgcznik SW4)

Automatyczne dopasowanie parametréw do szerokiego zakresu silnikdw krokowych NEMA 23,
24,3442

Funkcja antyrezonansu — dla optymalnego momentu, ptynnej pracy, niskiego nagrzewania i
hatasu

tagodny start — brak nagtego szarpniecia po wigczeniu zasilania
Wejscia optoizolowane

Zabezpieczenia przed nadmiernym pradem i napieciem
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1.2. Zastosowanie sterownika silnika krokowego

Sterownik DMAS8G60E zostat zaprojektowany do zasilania 2-fazowych (1,8°) lub 4-fazowych (0,9°)
hybrydowych silnikéw krokowych w standardzie NEMA 23, 24, 34 i 42. Znajduje szerokie zastosowanie w
wielu gateziach przemystu (CNC, medycyna, automatyka, pakowanie...), m.in. w stotach XY, grawerkach,
etykieciarkach, frezarkach, przecinarkach plazmowych i laserowych, urzagdzeniach pick-and-place i wielu
innych. Doskonata wydajnos¢, prosta konstrukcja i fatwa konfiguracja czynig go idealnym rozwigzaniem

dla aplikacji wykorzystujgcych sterowanie typu krok/kierunek.

2. Specyfikacja
Specyfikacja elektryczna
Parametr
Prad wyjsciowy

Napiecie zasilania

Prad sygnatu logicznego

Czestotliwosc¢ sygnatow
wejsciowych

Minimalna szerokos¢ impulsu
Minimalny sygnat kierunku

Rezystancja izolacji

Otoczenie

Chtodzenie

Srodowisko pracy

Min Typowe Max Jednostka
24 - 7.2 A

18 36-70 80 VAC

24 48-90 110 VDC

7 10 16 mA

0 - 200 kHz

2.5 - - Ks

5.0 - - Ks

500 - - MQ

Pasywne lub wymuszone
Srodowisko

Temperatura otoczenia
Wilgotnosé

Temperatura pracy

Unikaj kurzu, mgty olejowej i gazéw korozyjnych
0 — 65°C (32 - 149°F)
40 — 90%RH

0 — 50°C (32 - 122°F)
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Drgania 10-50Hz / 0.15mm
Temperatura -20°C — 65°C (-4°F - 149°F)
przechowywania
Waga Okoto 510g.

Specyfikacja mechaniczna

(jednostka: mm [1linch=25.4mm)])
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Rys.1. Specyfikacja mechaniczna

* Zalecany montaz boczny w pionie w celu lepszego odprowadzania ciepta
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Eliminacja ciepta

® Temperatura pracy DMA860E powinna by¢ nizsza niz 60°C (140°F)

® Zaleca sie stosowanie automatycznego trybu pradu jatowego, aby zmniejszy¢ nagrzewanie sie

silnika. Oznacza to, ze nalezy ustawié pin SW4 przetgcznika DIP w pozycji ,,OFF”.

® Zaleca sie montaz napedu pionowo, aby zmaksymalizowaé powierzchnie radiatora. W razie

potrzeby uzycie metody wymuszonego chtodzenia, aby ostudzic.

3. Wejscia i wyjscia sterownika.

Rys. 2. Ztacza

Ztacze P1 do podtgczenia sygnatéw sterujgcych oraz ztgcze P2 do podtgczenia zasilania i silnika. Ponizsze

tabele zawierajg krotkie opisy tych dwadch ztgczy

Ostrzezenia:

1.

Nie podtaczaj ani nie odtjczaj ztaczy P1, P2 i P3, gdy sterownik DMAB8G0E jest pod napieciem —
moze to prowadzi¢ do uszkodzenia urzadzenia lub obrazen ciata.

W przypadku zasilania z transformatora AC nalezy bezwzglednie stosowac transformator
separujacy (izolowany). W przeciwnym razie istnieje ryzyko porazenia pragdem elektrycznym.

P1 — Ztacze sterujace

PIN

Szczegoty
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PUL+ (CW+) Potfgczenie impulsowe i kierunkowe:
PUL- (CW-) (1) 1zolowane optycznie, wysoki poziom 4,5-5V lub 24V, niskie napiecie 0-0,5 V
DIR+ (CCW+) (2) Maksymalna czestotliwos¢ wejsciowa 200 kHz
DIR- (CCW-) (3) Szerokos¢ sygnatu PUL wynosi co najmniej 2,5 us, zaleca sie wspodtczynnik
wypetnienia 50%
(4) Rodzaj impulsu: Pojedynczy impuls (krok i kierunek) lub CW/CCW
ustawiany przez SW9
(5) Dla poprawnego dziatania sygnat kierunku powinien by¢ przestany do
sterownika 5us przed pierwszym impulsem kroku w odwrotnym kierunku.
(6) Podtacz szeregowo rezystory do ograniczania pradu, gdy uzywane jest
+12V lub +24V. To samo dotyczy sygnatéw DIR i ENA. (1K dla +12V, 2k dla
+24V)
Sygnat zezwolenia: Opcjonalne.
ENA+ (1) Optycznie izolowane, réznicowe.
(2) Odtacz sterownik za pomocg potaczenia wejsciowego 4,5-5,0 V lub 24V;
o zezwol poprzez potgczenie 0-0,5 V (domysinie niepodtgczone)

(3) Sygnat ENA wymaga wyprzedzenia sygnatu DIR minimum 5 ps
(4) Wtacz na czas co najmniej 200 ms

(5) Podtagcz szeregowo rezystory do ograniczania pradu, gdy uzywane jest
+12V lub +24V.

Uwagi: (1) dla P1 wymagane sg kable ekranowane; (2) nie wigza¢ ze sobg kabli P1/P2 i P3.

P2 — Ztacze silnika i zasilania

PIN Opis

A+ Podfaczenie przewodu silnika A+
A- Podtaczenie przewodu silnika A-
B+ Podfaczenie przewodu silnika B+
B- Podtgczenie przewodu silnika B-
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AC

Podtaczenie zasilania. Sugerowane napiecie zasilania 18-80 VAC lub 24-110VDC.

AC

Brak polaryzacji.

Ostrzezenie: Nie podtaczaj/odtaczaj ztacz P1i P2 podczas pracy urzadzenia, aby unikng¢ obrazen

lub uszkodzenia sterownika.

4. Sygnaty sterujace i wyjscie btedu

Podtaczenie sygnatu sterujacego

Sterownik DMAS8S60E moze przyjmowac rdznicowe lub jednobiegunowe sygnaty sterujace (impuls,
kierunek i zezwolenie), zarbwno w uktadzie otwartego kolektora, jak i w konfiguracji PNP — za
posrednictwem ztgcza P1 (rysunek ponizej). Zaleca sie dodanie filtra sieciowego EMI pomiedzy zasilaczem
a przemiennikiem, aby zwiekszy¢ odpornos¢ napedu na zaktécenia w sSrodowiskach zaktdcajgcych.

Kontroler Naped
vee o PUL+
AT
FUL | ll DIR+
e
DR 4§_< ‘ 'l ENA+
T A0 e ] F]
ENABLE—‘<—< V ‘

Rysunek 3. Potgczenia z sygnatami otwartego kolektora (wspdlna anoda)

Kontroler Naped

PUL AL O PUL+
vee PUL.

ENABLE

o

L
Y

e

DIR+

-oH]

_K_
Y

SN

DIR-

ENA+

RN SN —

ENA-

—H
—e
ALY
e NS

Rysunek 4. Pofaczenia z sygnatami PNP (wspdlna katoda)
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5. Podtaczenie silnika krokowego

DMAS8G60OE moze napedzaé 2-fazowe i 4-fazowe bipolarne hybrydowe silniki krokowe z 4, 6 lub 8
przewodami. Leadshine oferuje réwniez tatwe w obstudze i wydajne silniki z 4 przewodami, ktére zostaty
przetestowane z DMASG0OE.

Podtaczenie silnika 4-przewodowego

Silnik 4-przewodowy jest tatwy w uzyciu i zapewnia doskonatg wydajnosé. Sposdb podfgczenia 4-
przewodowego silnika krokowego przedstawiono na rysunku 7.

P4

Rys.7. Podtaczenie silnika 4-przewodowego
5.1 Podtaczenie silnika 6-przewodowego

DMAS8GOE moze zasila¢ 6-przewodowe silniki krokowe poprzez potaczenie z potowa cewki lub potgczenie
z petng cewka. Potgczenie pot-cewki wykorzystuje tylko 1/2 uzwojenia silnika i jest zwykle wybierane w
zastosowaniach wymagajgcych duzej predkosci, ale nizszego momentu obrotowego. Potgczenie petnej
cewki wykorzystuje petne uzwojenie cewki i jest zwykle wybierane w zastosowaniach wymagajacych
wysokiego momentu obrotowego. Informacje o tych dwdch potgczeniach przedstawiono na rysunkach 8
i9.

P4 . P4
+
Ax NC
A- —— A-
NC -
B+ B+
B NC B- NC
Rys. 8 Potgczenie pot-cewki silnika 6-przewodowego Rys. 9 Potaczenie petnej cewki silnika

6-przewodowego

5.2 Podtaczenie silnika 8-przewodowego
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DMABS8GOE moze zasila¢ 8 przewoddéw szeregowo lub réwnolegle.

Potaczone szeregowo 8-przewodowe silniki krokowe sg zwykle uzywane w zastosowaniach, w ktérych
wymagany jest wyzszy moment obrotowy przy nizszych predkosciach ruchu. Poniewaz silniki krokowe
potgczone szeregowo majg najwiekszg indukcyjnosé, wydajnosc zacznie sie pogarszaé, gdy silnik bedzie
pracowat z wiekszg predkosciag. W przypadku tego potgczenia sugeruje sie ustawienie wyjsciowego pradu
RMS DMABSGOE na nie wiecej niz 70% pradu fazowego silnika krokowego, aby zapobiec przegrzaniu.
Zobacz rysunek 10, jak podtgczy¢ 8-przewodowy silnik krokowy do potaczenia szeregowego.

Réwnolegle potaczone 8-przewodowe silniki krokowe sg zwykle uzywane w zastosowaniach, w ktérych
wymagany jest wyzszy moment obrotowy przy ruchu z duzg predkoscig. W poréwnaniu z potgczeniem
szeregowym, pofgczony réwnolegle silnik krokowy ma nizszg indukcyjno$¢ i dlatego zapewnia lepszy
moment obrotowy przy ruchu z wiekszg predkoscig. Chociaz ustawienie pradu wyjsciowego przemiennika
na 1,4 pradu fazowego napedzanego silnika pozwoli uzyskaé najwiekszy moment obrotowy, sugeruje sie
ustawienie pradu wyjsciowego DMABSGOE na nie wiecej niz 1,2 pradu fazowego silnika krokowego, aby
zapobiec przegrzaniu. Na rysunku 11 przedstawiono sposdb podtgczenia 8-przewodowego silnika
krokowego w celu potaczenia réwnolegtego.

P4 P4

. T

Rys. 10 Potgczenie szeregowe silnika 8-przewodowego Rys. 11 Potgczenie rdwnolegte silnika
8-przewodowego

6. Podtaczenie zasilania

DMASGOE przeznaczony jest do zasilania silnikdw krokowych (NEMA 23 do 42) produkcji Leadshine lub
silnikdw innych producentéw. Aby uzyskac¢ optymalng wydajnos¢, wazne jest, aby wybraé odpowiedni typ
zasilacza, napiecie i prad wyjsciowy zasilania. Ogdlnie rzecz biorgc, napiecie zasilania okresla wydajnos¢
silnika krokowego przy duzej predkosci, podczas gdy prad wyjsciowy napedu okresla wyjsciowy moment
obrotowy silnika napedzanego. Wyzsze napiecie zasilania moze zwiekszy¢ moment obrotowy predkosci
obrotowe;j silnika, ale jednoczesnie skutkowac wiekszym hatasem i nagrzewaniem silnika. W przypadku
zastosowan o niskiej predkosci silnika sugeruje sie stosowanie zasilaczy o nizszym napieciu zasilania.

6.1 Zasilanie regulowane i nieregulowane

Y e

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki @™



Veoman S

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki

Do zasilania DMAS860E mozna uzywaé zaréwno zasilaczy regulowanych, jak i nieregulowanych.
Teoretycznie preferowane sg zasilacze nieregulowane ze wzgledu na ich zdolnos¢ do wytrzymywania
gwattownego wzrostu pola magnetycznego EMF i szybszg reakcje na zmiane pradu. Jesli zamiast tego
wolisz uzywa¢ zasilacza regulowanego, sugerujemy wybrac taki, ktéry jest specjalnie zaprojektowany do
sterowania krokowego lub serwo. W przypadku, gdy dostepne sg tylko zasilacze impulsowe ogdlnego
przeznaczenia, wybierz taki, ktéry ma ,, przewymiarowang” znamionowg moc wyjsciowg (np., uzywajac
zasilacza 4A dla silnika krokowego 3A). Z drugiej strony, jesli stosowane jest zasilanie nieregulowane,
mozna zastosowac zasilacz o nizszym pradzie znamionowym niz silnik (zwykle 50% - 70% pradu fazowego
silnika). Powodem jest to, ze przemiennik pobiera prad z nieregulowanego Zrddta zasilania tylko podczas
trwania cyklu PWM w stanie wigczenia, ale nie w czasie trwania wytgczenia.

6.2 Wspotdzielenie zasilania

Wiele sterownikéw DMAS8G60E moze korzysta¢ z tego samego zasilacza, jesli ma on wystarczajaca
pojemnos¢. Nalezy podtgczyé kazdy modut do tego wspdlnego Zrddta zasilania osobno. Aby unikngc
zaktécen nie nalezy taczy¢ szeregowo sterownikdw do zasilacza. Kazdy sterownik powinien by¢
podtgczony osobnymi przewodami (potgczenie réwnolegte).

6.3 Wybor napiecia zasilania

Sterownik DMAS8G60E przystosowany jest do pracy w zakresie napiecia wejsciowego 18-80 VAC lub 24—
110 VDC.
Przy doborze zasilacza nalezy uwzgledni¢ nie tylko jego napiecie wyjsciowe, ale takze:

¢ mozliwe wahania napiecia w sieci zasilajacej,
e oraz przeciwnapiecie (back-EMF) generowane podczas hamowania silnika.

Zaleca sie pozostawienie odpowiedniego marginesu bezpieczenstwa w celu kompensacji tych
czynnikdw.

Wyzsze napiecie zasilania moze zwiekszy¢ moment obrotowy silnika przy wyzszych predkosciach, co
moze pomoc w uniknieciu gubienia krokdw. Jednak zbyt wysokie napiecie moze:

e prowadzi¢ do zwiekszonych drgan silnika przy niskich predkosciach,
o aktywowad zabezpieczenie przed przepieciem,
e a w skrajnych przypadkach nawet uszkodzi¢ sterownik.

Dlatego zaleca sie dobor napiecia zasilajgcego mozliwie najnizszego, ale wystarczajacego do potrzeb
danej aplikaciji.
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DMABS8G60E ma jeden 8-bitowy przetacznik DIP.

Dynamic Current

s

A~

Microstep Resolution

-

~

”~

.

1

2

3

14

D

6

7

8

Standstill Current (half/full)

7.1 Konfiguracja pradu wyjsciowego (SW1-3)

DMASG60E ma 8 ustawien pradu wyjsciowego, ktére mozna skonfigurowac za pomocg przetacznikdw DIP

SW1, SW2iSW3.

W przypadku danego silnika krokowego, normalne ustawienie pradu wyjsciowego na 1,4-krotnosc

pradu fazowego silnika spowoduje, ze bedzie on generowat wiekszy moment obrotowy, ale

jednoczesnie spowoduje wieksze nagrzewanie sie zaréwno silnika, jak i napedu. Dlatego sugeruje sie

ustawienie prgdu wyjsciowego (szczyt sinusoidalny) na nie wiecej niz 1,2 pradu fazowego silnika

krokowego (w przypadku silnika 4-przewodowego), aby zapobiec przegrzaniu.

Przetgczniki SW1, SW2 i SW3 stuzg do ustawiania prgdu dynamicznego. Wybierz ustawienie najblizsze

wymaganemu pradowi silnika.

Prad szczytowy |, 4 RMs SW1 SW2 SW3
(peak)
2.40A 1.70A ON ON ON
3.08A 2.18A OFF ON ON
3.77A 2.67A ON OFF ON
4.45A 3.15A OFF OFF ON
5.14A 3.64A ON ON OFF
5.83A 4.12A OFF ON OFF
6.52A 4.61A ON OFF OFF
7.20A 5.09A OFF OFF OFF
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Ze wzgledu na indukcyjnos¢ silnika, rzeczywisty prad w uzwojeniu moze by¢ mniejszy niz ustawiony
prad dynamiczny, szczegdlnie przy pracy z duzg predkoscia.

7.2 Konfiguracja pradu spoczynkowego  (SW4)

Przetacznik SW4 stuzy do ustawiania procentu pradu wyjsciowego, gdy silnik jest zatrzymany. Procent
pradu jatowego zostanie ustawiony na 50% w pozycji WYL. i 90% w pozycji Wt. Gdy napedzany silnik
krokowy jest bezczynny (brak sygnatu ruchu) przez 0,4 sekundy, prad wyjsciowy DMAB86OE zostanie
automatycznie zmniejszony do skonfigurowanej wartosci.

7.3 Konfiguracja mikrokroku (SW5-8)

Kazdy DMAB8G60E ma 16 ustawiert mikrokrokdw, ktére mozna skonfigurowac za pomoca przetgcznikéw DIP
SW5, SW6, SW7 i SW8. Aby uzyskac szczegétowe informacje, zobacz ponizszg tabele.

Mikrokroki Krok/obr.(dla | SW5 SW6 SwW7 SW8
silnikow 1.8°
2 400 ON ON ON ON
4 800 OFF ON ON ON
8 1600 ON OFF ON ON
16 3200 OFF OFF ON ON
32 6400 ON ON OFF ON
64 12800 OFF ON OFF ON
128 25600 ON OFF OFF ON
256 51200 OFF OFF OFF ON
5 1000 ON ON ON OFF
10 2000 OFF ON ON OFF
20 4000 ON OFF ON OFF
25 5000 OFF OFF ON OFF
40 8000 ON ON OFF OFF
50 10000 OFF ON OFF OFF
100 20000 ON OFF OFF OFF
200 40000 OFF OFF OFF OFF

7.4 Automatyczne dostrajanie

Po witaczeniu zasilania, sterownik DMAS860E automatycznie konfiguruje sie, dobierajgc optymalne
ustawienia do wspodtpracujgcego silnika krokowego w celu zapewnienia najlepszej wydajnosci.

Nie jest wymagana zadna interwencja ze strony uzytkownika.

8. Uwagi dotyczace okablowania
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e Wszystkie pofaczenia przy sterowaniu silnikami krokowymi nalezy realizowac¢ za pomoca
uziemionych i ekranowanych przewodow;

e Aby zapobiec powstawaniu szumdéw w sygnale PUL/DIR, przewody sygnatu impulsu/kierunku i
przewody silnika nie powinny by¢ ze sobg tgczone. Lepiej oddzieli¢ je na co najmniej 10 cm; w
przeciwnym razie zaktécajgce sygnaty generowane przez silnik z tatwoscig zaburzg sygnaty kierunku
impulsu, powodujgc btad potozenia silnika, niestabilnos¢ systemu i inne awarie.

e Jesli tylko jeden zasilacz obstuguje wiele napedéw DMABSGOE, zaleca sie réwnolegte podtaczenie
sterownikéw do zasilacza zamiast potgczenia szeregowego.

e Zabrania sie wyciggania i wtykania ztacz P1 i P2 przy wtaczonym zasilaniu napedu, poniewaz przez
cewki silnika przeptywa duzy prad (nawet gdy silnik jest zatrzymany). Wycigganie lub podtgczanie
ztgcza P2 przy wigczonym zasilaniu spowoduje bardzo wysoki skok napiecia wstecznego EMF, co

moze spowodowac uszkodzenie naped.

9. Typowe potaczenie

Kompletny uktad krokowy powinien sktadac sie z silnika krokowego, sterownika krokowego, zasilacza i
sterownika (generatora impulséw). Typowe potgczenie pokazano na rysunku 12.

Controller Drive.
PUL+ 270Q

vcCo r TR
R PUL- i’i

e ; DIR+ 2‘2‘0

R DIR- *’ l:

DIR ‘5” ENA+ 2700
] |
R ENA- 1’ <

ENABLE—S» o GND.
36-70VAC or
50-90VDC o
A+
A-
Stepping Motor -
B-
R=0 if VCC=5V;

R=1K(Power>0.125W) if VCC=12V;
R=2K(Power>0.125W) if VCC=24V;
R must be connected to control signal terminal.

Rys. 12 Typowe potgczenie
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10. Wykres sekwencji sygnatow sterujacych

Aby unikng¢ bteddéw przy sterowaniu sygnaty krok (PUL), kierunek (DIR) i zezwolenie (ENA) muszg by¢
zgodne z parametrami z diagramu ponizej:

t,” S5HUs

— typ— — tyf— — R High Level=5V or 24V
s o0 i

PUL

PUL/CW

High Level=5V or 24V

! I Low Level<0. 5V

| I

t,>5HS
DIR A

DIR/CCW

t, o5 HS
Low Level<0. 5V

Rys. 13 Sekwencja sygnatéw sterujgcych

ENA

PUL/DIR CW/CeW

a)

NC (niepotaczone). Aby uzyskaé wiecej informacji, zobacz , Konfiguracje ztgcza P1”.

t1: ENA musi wyprzedzac sygnat DIR o co najmniej 500 ms. Zazwyczaj ENA+ i ENA- s3 typu

b)
prawidfowy kierunek;

t2: DIR musi by¢ zatgczony co najmniej 5us przed sygnatem krok (PUL), aby zapewni¢

t3: Szerokos¢ impulsu nie mniejsza niz 2,5 us, zalecany cykl pracy 50%;

c)
d)  ta: Szerokos¢ niskiego impulsu nie mniejsza niz 2,5 ps.

11. Wewnetrzne zworki J1, J2i J3

W DMABGOE znajduja sie trzy zworki —J1, J2 i J3, ktore stuzg do wyboru aktywnego zbocza impulsu,
kierunku obrotu silnika oraz trybu sygnatu sterujgcego. Domyslinie ustawiony jest tryb PUL/DIR,
domysiny kierunek obrotu i zbocze narastajgce.

Zworka|/Stan otwarty Stan zwarty

J1 Aktywacja na zboczu opadajgcym||Aktywacja na zboczu narastajgcym
J2 Domyslny kierunek obrotu Kierunek obrotu odwrotny

J3 PUL/DIR (pojedynczy impuls) CW & CCW (podwdjne impulsy)

o
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12. Funkcje ochronne

Moduty DMAS8G60E sg wyposazone w zabezpieczenia przed przekroczeniem napiecia i pradu.

. Liczba Sekwencja dziatania czerwonej .
Priorytet L . Opis
mignigc diody
Gdy prad szczytowy przekroczy limit,
1st 1 J_| |_|_ aktywowane jest zabezpieczenie

nadpradowe..
Zabezpieczenie przed przekroczeniem

2nd 2 I_L napigcia aktywowane, gdy napiecie robocze
napedu jest wigksze niz 160VDC

3nd 3 |_|_ Zarezerwowane.

Po wtgczeniu powyzszych zabezpieczen wat silnika bedzie wolny lub czerwona dioda zacznie migac.
Zresetuj sterownik, uruchamiajgc go ponownie, aby dziatat poprawnie po usunieciu powyzszych
problemédw.

13. Rozwigzywanie probleméw

Jesli naped nie dziata prawidtowo, pierwszym krokiem jest okreslenie, czy problem ma charakter
elektryczny czy mechaniczny. Nastepnym krokiem jest wyizolowanie komponentu systemu, ktéry jest
przyczyng problemu. W ramach tego procesu moze by¢ konieczne odtgczenie poszczegdlnych
komponentéw tworzgcych system i sprawdzenie, czy dziatajg niezaleznie. Wazne jest udokumentowanie
kazdego etapu procesu rozwigzywania problemoéw. Mozesz potrzebowad tej dokumentacji, aby méc do
niej wréci¢ w pdzniejszym terminie, a szczegoty te znacznie pomoga naszemu personelowi pomocy
technicznej w okresleniu problemu, jesli bedziesz potrzebowa¢ pomocy.

Wiele problemdw wptywajacych na systemy sterowania ruchem mozna przypisa¢ szumom
elektrycznym, btedom oprogramowania sterownika lub btedom w okablowaniu.

Objawy problemu i mozliwe przyczyny:

Brak zasilania. Wtacz zasilanie.
Silnik nie obraca sie
Nieprawidtowe ustawienie rozdzielczosci (impuls/obrét)
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Silnik obraca sie

w ztym kierunku

Miga czerwona lampka

Nieregularny ruch

silnika

Silnik zatrzymuje sie

lub gubi kroki

Veome S
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Ustawienie prgdu przetgcznika DIP jest nieprawidtowe

Wystgpit btad lub naped jest wytgczony

Fazy silnika mogg by¢ odwrdécone

Tryb impulsowania moze by¢ nieprawidtowy

Czerwone $wiatto mruga 1 raz lub swieci sie stale, staraj sie nie podtgczaé
silnika i podtgcz ponownie zasilanie

Czerwone $wiatto miga 2 razy, sprawdz napiecie zasilania i podtacz je ponownie

Czerwone $wiatto miga 5 razy, wskazujgc, ze silnik jest zablokowany

Ustawiony prad jest za maty, silnik gubi kroki

Nieprawidtowe podtaczenie silnika lub uszkodzenie cewki silnika.

Prad sygnatu sterujgcego nie miesci sie w zakresie 7-15mA

Sygnat sterujacy nie spetnia wymagan rozdziatu 10. Sprawdz przebieg sygnatu
sterujacego

Prad wyjsciowy napedu jest za maty lub moment obrotowy silnika jest
niewystarczajgcy.

Przyspieszenie jest ustawione zbyt wysoko

Zbyt niskie napiecie zasilania
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Zmodyfikuj aktywowang wartos¢ zbocza, w przeciwnym razie sygnat
sterujacy bedzie zaktdcany.

Nadmierne nagrzewanie Nieodpowiednie odprowadzanie ciepta/chtodzenie
sie silnika i napedu

Funkcja automatycznej redukcji pradu nie jest uzywana

Prad jest ustawiony na zbyt wysoki. Zmniejsz prad wyjsciowy
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