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Wazna 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 oséb i maszyn. Nalezy $cisle
przestrzegaé informacji technicznych dotyczacych wymagan instalacyjnych.

Niniejsza instrukcja nie jest przeznaczona do udostepniania. Wszelkie prawa zastrzezone. Zadna cze$é tej instrukcji nie
moze by¢ powielana, ani przesytana w jakikolwiek sposdb, elektroniczny, mechaniczny, poprzez kserowanie,
kopiowanie. Chociaz podczas przygotowywania ksigzki podjeto wszelkie srodki ostroznosci, nie ponosimy
odpowiedzialnosci za btedy lub pominiecia. Nie ponosi sie réwniez 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, moga by¢ od czasu do czasu aktualizowane w
zwigzku z ulepszeniami produktu itp. i moga nie by¢ zgodne pod kazdym wzgledem z poprzednimi wydaniami.
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Wstep

EMS542S to nowy cyfrowy naped krokowy oparty na szeroko stosowanych napgdach krokowych DM firmy Leadshine.
Zachowujac cechy prostej konstrukcji, tatwej konfiguracji, wysokiej precyzji i niezawodnosci, Leadshine ulepszyto go
réwniez, przyjmujac najnowsza technologie sterowania krokowego i dodato dodatkowe zaawansowane funkcje
zapewniajace lepszy moment obrotowy (10-25%), szybszy czas reakcji, wygladzanie polecen sterujacych, wybierak
silnika itp.

EM542S moze plynnie zasila¢ 2-fazowe (1,8°) i 4-fazowe (0,9°) silniki krokowe przy bardzo niskim nagrzewaniu i
poziomie hatasu silnika. Moze pracowac przy napigciu zasilania 20—50 V DC i generowa¢ prad od 0,5 do 4,2 A. Wszystkie
konfiguracje mikrokrokow, pradu wyjsciowego i wyboru modelu silnika mozna tatwo wykonac za pomocg wbudowanych
przetacznikow DIP. Dlatego EM542S jest idealnym wyborem do wielu zastosowan wymagajacych prostego sterowania
krokiem i kierunkiem lub CW/CCW.

1.1 Funkcje

Sterowanie krokowo-kierunkowe (PUL/DIR) lub CW/CCW (podwoéjny impuls).

Napigcie zasilania 20-50VDC

Maksymalna czgstotliwo$¢ wejsciowa impulsu 200 kHz

16 rozdzielczosci mikrokrokowych 200 - 25 600 za pomocg przetacznikéw DIP lub 200 -51 200 za pomoca
oprogramowania (wzrost o 200)

8 ustawien pradu wyjsciowego 1,0 - 4,2A za pomocg przetagcznikéw DIP lub 0,5-4,2A za pomoca
oprogramowania (zwigkszane o 0,1)

Konfigurowalne wygladzanie impulsow sterujacych w celu zmniejszenia drgan silnika

Redukcja pradu jatowego - do wyboru 50% lub 100% za pomoca SW4

Wygodny autotest utatwiajacy diagnoze

Automatyczne dostrajanie i wybor modelu silnika w celu dopasowania do szerokiego zakresu silnikow
krokowych

Funkcja antyrezonansowa zapewniajaca optymalny moment obrotowy, wyjatkowo ptynny ruch, niskie
nagrzewanie si¢ silnika i niski poziom hatasu

Migkki start bez ,,skoku” po wiaczeniu zasilania

Izolowane optycznie wejscia o napieciu 5 V lub 24 V

Wyjscie btedu i hamulca

Zabezpieczenia przed przepigciami i przetezeniami

Certyfikat CE i zgodnos$¢ z RoHS

1.2. Aplikacje

Naped krokowy EM542S przeznaczony jest do zasilania 2-fazowych (1,8°) lub 4-fazowych (0,9°) hybrydowych silnikow
krokowych NEMA 17, 23 i 24. Mozna go zastosowa¢ w wielu galeziach przemyshu (maszyny CNC, elektronika,
medycyna, automatyka, pakowanie...) do zastosowan takich jak routery CNC, miyny, wycinarki plazmowe, laserowe,
fabryczne linie montazowe, automaty sprzedajace itp. Jego doskonata wydajnos¢, prosta konstrukcja, i tatwe funkcje
konfiguracji sprawiaja, ze EM542S idealnie nadaje si¢ do wielu zastosowan typu sterowanie krokowe i kierunkowe.
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2. Specyfikacja

2.1 Specyfikacja elektryczna
Parametr
Prad wyjsciowy
Napiecie zasilania
Prad sygnatu logicznego
Czestotliwos¢ sygnatéw wejsciowych
Minimalna szeroko$¢ impulsu
Minimalny sygnat kierunku

Rezystancja izolacji

2.2 Otoczenie

Chlodzenie
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Min
0.5
20

2.5
5.0
500

Srodowisko

Temperatura otoczenia

Srodowisko pracy

Wilgotnosé

Temperatura pracy

Temperatura przechowywania
Waga

2.3 Specyfikacja mechaniczna

(jednostka: mm [linch=25.4mm])

Drgania

118

Typowe Max

- 4.2 (3.0 RMS)
24 - 48 50

10 16

- 200

Pasywne lub wymuszone

Jednostka
A
VDC
mA
kHz
us
us
MQ

Unikaj kurzu, mgly olejowej i gazéw korozyjnych

0 — 65°C (32 - 149°F)
40 — 90%RH
0 — 50°C (32 - 122°F)
10-50Hz / 0.15mm

-20°C — 65°C (-4°F - 149°F)
Okoto 250g (17.6 0z)
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Rys.1. Specyfikacja mechaniczna
* Zalecany montaz boczny w pionie w celu lepszego odprowadzania ciepta

2.4 Eliminacja ciepla

® Temperatura pracy EM542S powinna by¢ nizsza niz 60°C (140°F)

® Zaleca si¢ stosowanie automatycznego trybu pradu jalowego, aby zmniejszy¢ nagrzewanie si¢ silnika. Oznacza to,
ze nalezy ustawi¢ pin SW4 przetacznika DIP w pozycji ,,OFF”.

@® Zaleca si¢ montaz napgdu pionowo, aby zmaksymalizowaé powierzchni¢ radiatora. W razie potrzeby uzycie metody
wymuszonego chtodzenia, aby ostudzic.

3. Wejscia i wyjscia sterownika.

Rys. 2. Ztacza, przetaczniki DIP i diody LED

S2:Przetgcznik DIP 2

P5:Port konfiguracyjny

S3:Przelacznik napiecia sygnatu
sterujgcego (5V/24V)
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Diody stanu
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P1:Wejscia sygnatow sterujacych

P3Zrddlo Sl:Przelacznik

P4:71 1lnik e
L zasilania  DIPI

P2:Wyjscie bledu 1 hamulca

EM542S ma 5 zlacz: P1, P2, P3, P4 i PS5, 3 przetaczniki DIP: S1, S2 1 S3.

P1 shuzy do podtaczenia sygnatu sterujacego, P2 stuzy do wyjscia btedu, P3 stuzy do podiaczenia zasilania, P4 do
podiaczenia silnika, P5 stuzy do strojenia.

3.1 P1 — Zlacze sterujace /_//4__O/_® Q
7EBMIR’, Y
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PIN Szczegoty
PUL+ (CWH+) Potaczenie impulsowe i kierunkowe:
PUL- (CW-) (1) 1zolowane optycznie, wysoki poziom 4,5-5V lub 24V, niskie napiecie 0-0,5 V
(2) Maksymalna czestotliwos¢ wejsciowa 200 kHz
DIR+ (CCWH+)

(3) Szerokos$¢ sygnalu PUL wynosi co najmniej 2,5 ps, zaleca si¢ wspolczynnik
DIR- (CCW-) wypehienia 50%

(4) Rodzaj impulsu: Pojedynczy impuls (krok i kierunek) lub fazowy (CW/CCW)
ustawiany przez SW14

(5) Dla poprawnego dziatania sygnat kierunku powinien by¢ przestany do sterownika
Sus przed pierwszym impulsem kroku w odwrotnym kierunku.

(6) Ustawienie zbocza impulsu dla sygnatéw PUL i DIR — wybdér za pomoca
przetacznika DIP SW13

(7) Fabryczne ustawienie napigcia sygnatu sterujacego wynosi 24 V, nalezy ustawic
S3 (rysunek 2), jesli wynosi 5 V.

Syegnal zezwolenia: Opcjonalne.

ENA+ (1) Optycznie izolowane, roznicowe.

(2) Odtacz sterownik za pomoca potgczenia wejsciowego 4,5-5,0 V lub 24V; zezwol

- poprzez potgczenie 0-0,5 V (domyslnie niepodiagczone)
(3) Sygnat ENA wymaga wyprzedzenia sygnalu DIR minimum 5 us

(4) Wiacz na czas co najmniej 200 ms

(5) Domyslne napigcie sygnatu sterujacego wynosi 24 V, nalezy ustawi¢ S3 (rysunek
2), jesli wynosi 5 V.

Uwagi: (1) dla P1 wymagane sa kable ekranowane; (2) nie wiaza¢ ze soba kabli P1/P2 i P3/P4..

3.1 P2 - Zlacze wyj$cia bledu
Pin Szczegoly

Wyiscie btedu/hamulca: opcjonalne.

ALM (1) Maksymalne napiecie wyjsciowe 30 V/100 mA.
(2) Zrédto (source) lub ujscie (sink).
(3) Rezystancja pomiedzy ALM i COM ma domyslnie niska impedancje (konfigurowalng za
BR pomoca przetacznika DIP SW12) i zmieni si¢ na wysoka, gdy naped przejdzie w tryb ochrony
przed bledami.
COM (4)Szczegdly dotyczace wyjscia btedu i hamulca w punkcie 4.2.

3.2 P3 — Z}acze silnika i zasilania

PIN Opis
A+ Podtaczenie przewodu silnika A+

A- Podtaczenie przewodu silnika A-

B+ Podtaczenie przewodu silnika B+

YV = kJITRIN 1.PI
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B- Podtaczenie przewodu silnika B-
+VDC Podtaczenie dodatniego ztacza zasilania. Sugerowane napiecie zasilania 24-48VDC
GND Podtaczenie uziemienia zasilania.

Ostrzezenie: Nie podlaczaj/odlaczaj ztacza P3 i P4, aby unikng¢ obrazen lub uszkodzenia dysku podczas wlgczania.

3.3 P4 — Port konfiguracyjny RS232

EM542S posiada port tuningowy RS232 umozliwiajacy modyfikacje parametréw napedu, stuzy on jedynie do
konfiguracji, a nie do sterowania sprzgtem, gdyz ani precyzja ani stabilno$¢ nie sg wystarczajace. Jesli potrzebujesz

sterowania magistralg polowa, uzyj napedow typu Leadshine RS485 Iub EtherCAT.

Ponizej przedstawiono szczegodty ztacza:

RXD
GND

TXD A J

b= “Foddo

Zlacze d-pinowe
\_0:0:0:0s /

Zenski DBY
(widok z przodu)

3.4 Diody stanu

EM542S posiada dwie diody LED. ZIELONA to wskaznik zasilania, ktory w normalnych okoliczno$ciach powinien by¢
zawsze wlaczony. CZERWONA to lampka wskazujgca stan napedu, ktéra bedzie wylaczona podczas normalnej pracy,
ale wlaczy si¢ i bedzie migac 1 lub 2 razy w ciagu 3 sekund w przypadku wlaczonego zabezpieczenia nadpradowego lub
przepigciowego.

4. Sygnal sterujacy i wyjscie bledu
4.1 Podlaczenie sygnalu sterujacego

EMS542S moze przyjmowac sygnaly sterujace réoznicowe lub jednostronne (impuls, kierunek i zezwolenie) w potaczeniu
typu otwarty kolektor lub PNP przez zlacze P1. Zaleca si¢ dodanie filtra sieciowego EMI pomiedzy zasilaczem a
przemiennikiem, aby zwigkszy¢ odpornos$¢ napedu na zaktdcenia w srodowiskach zaktdcajacych.

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki ¢




Elementy Budowy Maszyn i Automatyki ™

Kontroler Sterownik

vCC
Step 4@_( PUL ), 1 ~
VCC PUL- | 2 ;I{
Direction ‘é_( -
DIR+ 3
) S I B

VCC DR L 4 ;|{
Enable ENA+ I 5 :
[ ENA- I 6 ﬁ{

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

Kontroler Sterownik

VCC I\ PUL+ &) 1 —
PUL- I 2 5{
W I~
Step DIR+ L 3 _
DR

Direction 4@( ENA+ I 5 _

) ENA- L 6 ¢|{

)—: N I ~

Enable T

Rysunek 4. Potgczenia z sygnatami PNP (wspdlna katoda)

4.2 Polaczenie wyjscia bledu i hamulca

e Wyjscie bledu:
W przypadku wystapienia zabezpieczenia przed przepieciem lub przetezeniem, czerwona dioda stanu bedzie migacé, a
stan impedancji pomiedzy ALM i COM zmieni si¢ (z niskiej na wysoka lub z wysokiej na niska w zaleznosci od

konfiguracji) i w ten sposdb moze zosta¢ wykryty. Podigczenie wyjécia btedu jest opcjonalne i mozna je podiaczyé w
jeden z ponizszych sposobdow (sink lub source).
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Drive Driv
5-24VDC 5-24VDC
Load ’—1 I—‘
ALMH ALM+
ALM- ALM-
Load
Rys. 5a. Wyjscie typu Sink Rys. 5b. Wyjscie typu Source

e Wyjscie hamulca:

Zaleca si¢ podlaczenie diody thumiacej rownolegle do ztacza przekaznika 24VDC i cewki hamulca. Informacje na
temat podigczenia hamulca mozna znalez¢ na ponizszym rysunku.

+24VDC

% : i Sterownik
|
-+ =

f: : BR
Cewka
I ‘ hamulca
\ COM-
GND

Rys.6. Wyjscie hamulca

5. Podlaczenie silnika krokowego

EM542S moze napedzaé 2-fazowe i 4-fazowe bipolarne hybrydowe silniki krokowe z 4, 6 lub 8 przewodami.
Leadshine oferuje rowniez tatwe w obshudze i wydajne silniki z 4 przewodami, ktore zostaty przetestowane z
EMS542S.
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5.1 Podlaczenie silnika 4-przewodowego (zalecany)

Silnik 4-przewodowy jest latwy w uzyciu i zapewnia doskonata wydajnos¢. Sposob podtaczenia 4-przewodowego silnika
krokowego przedstawiono na rysunku 7.

P4
A+

B+
B-

Rys.7. Podtaczenie silnika 4-przewodowego

5.2 Podlaczenie silnika 6-przewodowego

EM542S moze zasila¢ 6-przewodowe silniki krokowe poprzez potaczenie z potowa cewki lub potaczenie z pelng cewka.
Potaczenie pot-cewki wykorzystuje tylko polowe uzwojenia silnika i jest zwykle wybierane w zastosowaniach
wymagajacych duzej predkosci, ale nizszego momentu obrotowego. Potaczenie pelnej cewki wykorzystuje peine
uzwojenie cewki i jest zwykle wybierane w zastosowaniach wymagajacych wysokiego momentu obrotowego. Informacje
o tych dwoch potaczeniach przedstawiono na rysunkach 81 9.

P4 P4
A+ At
. \ NC
NC —
B+ B+
B NC B- NC

Rys. 8 Potaczenie pot-cewki silnika 6-przewodowego Rys. 9 Potaczenie petnej cewki silnika 6-przewodowego

5.3 Podlaczenie silnika 8-przewodowego
EM5428 moze zasila¢ 8 przewodoéw szeregowo lub rownolegle.

Potaczone szeregowo 8-przewodowe silniki krokowe sg zwykle uzywane w zastosowaniach, w ktorych wymagany jest
wyzszy moment obrotowy przy nizszych predkosciach ruchu. Poniewaz silniki krokowe polaczone szeregowo maja
najwieksza indukcyjnos$é, wydajnos¢ zacznie si¢ pogarszaé, gdy silnik bedzie pracowal z wigksza predkoscig. W
przypadku tego potaczenia sugeruje si¢ ustawienie wyjsciowego pradu RMS EMS42S na nie wigcej niz 70% pradu
fazowego silnika krokowego, aby zapobiec przegrzaniu. Zobacz rysunek 10, jak podigczy¢ 8-przewodowy silnik
krokowy do polaczenia szeregowego.

Rownolegle potaczone 8-przewodowe silniki krokowe sg zwykle uzywane w zastosowaniach, w ktorych wymagany jest
wyzszy moment obrotowy przy ruchu z duza predkosciag. W poréwnaniu z polaczeniem szeregowym, polaczony
rownolegle silnik krokowy ma nizsza indukcyjno$¢ i dlatego zapewnia lepszy moment obrotowy przy ruchu z wicksza
predkoscia. Chociaz ustawienie pradu wyjSciowego przemiennika na 1,4 pradu fazowego napgdzanego silnika pozwoli
uzyskac najwickszy moment obrotowy, sugeruje si ieni dugwgyjsciowego EM542S na nie wiecej niz 1,2 pradu
fazowego silnika krokowego, aby zapobfﬂ Nag u 11 przedstawiono sposob podiaczenia 8-
przewodowego silnika krokowego w celu p nEd3Mie 'S
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P4 P4
A+ A+ —
A- A— —
B+ B+
B- B-
Rys. 10 Potaczenie szeregowe silnika 8-przewodowego Rys. 11 Potaczenie réwnolegle silnika 8-przewodowego

6. Podlaczenie zasilania

EM542S przeznaczony jest do zasilania silnikow krokowych (NEMA 17 do 24) produkcji Leadshine lub innych silnikdw.
Aby uzyska¢ optymalng wydajno$¢, wazne jest, aby wybra¢ odpowiedni typ zasilacza, napigcie 1 prad wyjSciowy
zasilania. Ogolnie rzecz biorgc, napigcie zasilania okresla wydajno$¢ silnika krokowego przy duzej predkosci, podczas
gdy prad wyjsciowy napedu okresla wyjsciowy moment obrotowy silnika napgdzanego. Wyzsze napi¢cie zasilania moze
zwigkszy¢ moment obrotowy predkosci obrotowej silnika, ale jednoczesnie skutkowaé¢ wickszym hatasem i1
nagrzewaniem silnika. W przypadku zastosowan o niskiej predkosci silnika sugeruje si¢ stosowanie zasilaczy o nizszym
napigciu zasilania.

6.1 Zasilanie regulowane i nieregulowane

Do zasilania EM542S mozna uzywaé zaréwno zasilaczy regulowanych, jak i nieregulowanych. Teoretycznie
preferowane sg zasilacze nieregulowane ze wzglgdu na ich zdolno$¢ do wytrzymywania gwaltownego wzrostu pola
magnetycznego EMF i szybsza reakcj¢ na zmiang pradu. Jesli zamiast tego wolisz uzywac zasilacza regulowanego,
sugerujemy wybrac taki, ktory jest specjalnie zaprojektowany do sterowania krokowego Iub serwo. W przypadku, gdy
dostepne sa tylko zasilacze impulsowe ogoélnego przeznaczenia, wybierz taki, ktory ma ,,przewymiarowang”
znamionowg moc wyjsciowa (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 zrodta

zasilania tylko podczas trwania cyklu PWM w stanie wlaczenia, ale nie w czasie trwania wylaczenia.

6.2 Wspoldzielenie zasilania

Wiele sterownikow EM542S moze korzysta¢ z tego samego zasilacza, je§li ma on wystarczajaca pojemnos¢. Nalezy
podtaczyé kazdy modut EM542S BEZPOSREDNIO do tego wspdlnego zrédta zasilania osobno. Aby uniknaé zaktocen
nie nalezy laczy¢ szeregowo sterownikow do zasilacza. Kazdy sterownik powinien by¢ podiaczony osobnymi
przewodami (podtaczenie rownolegte).

6.3 Wybor napiecia zasilania

Napiecie robocze EM542S wynosi 20-50 VDC. Ze wzgledu na skoki napiecia w linii energetycznej 1 napiecia
wstecznego generowanego podczas zwalniania silnika, zaleca si¢ stosowanie zasilacza 24—48 VDC.

7. Konfiguracje przelacznikow Dg EBMi F-f)p, n
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EM542S ma jeden 8-bitowy przetacznik DIP i jeden 16-bitowy selektor przetacznika obrotowego. ,,Default” oznacza, ze
parametry mozna modyfikowa¢ za pomoca oprogramowania Leadshine ProTuner.

Przetacznik DIP S1 na rysunku 2 i uzywany do konfiguracji ustawien rozdzielczosci mikrokrokdw, pradu wyjsciowego i
pradu postoju silnika, jak pokazano ponizej; ustawienie fabryczne SW1-SWS to : ON, ON, ON, OFF, OFF, OFF, ON,
ON.

SW1 SW2 SW3 SW4 SW5 SW6 SW7 SW8
Prad wyjsciowy Prad jalowy Mikrokrok

Drugi 8-bitowy przetacznik DIP znajduje si¢ na gorze (przetacznik DIP 2 na rysunku 2) i stuzy do konfiguracji
ustawien czasu filtrowania polecen sterujacych, autokonfiguracji silnika, wyjscia btedu, aktywujacego zbocza, trybu
sterowania, ustawien blokady watu i autotestu, jak pokazano ponizej; ustawienie fabryczne SW1-SWS to: OFF, OFF,
OFF, OFF, OFF, OFF, OFF, OFF

Czas Filtrowania Wyjscie alarmu Tryb sterowania Autotest

|
| SW9 | SW10 | SW11 | SW12 | SW13 [ SW14 | SW15 | SWI6 |

WL/Awyl Aktywacja zboczem Blokada walu
autodostrajanie narastajacym/opadajacym.

Na gorze sterownika znajduje si¢ trzeci selektor 1-bitowy (przetagcznik DIP nr 3 na rysunku 2), stuzacy do konfiguracji
napiecia sygnatow sterujacych. Dla bezpieczenstwa urzadzen sprzezonych , ustawienie fabryczne to 24V, do ktérego nie
trzeba podtaczaé rezystorow 2K jak w starych napgdach, co utatwia obstuge. Gdy napigcie sygnatu sterujacego wynosi
5V, S3 nalezy ustawi¢ na 5 V, w przeciwnym razie silnik nie bedzie dziatat.

7.1 Konfiguracja pradu wyjsciowego (SW1-3)

EMS542S ma 8 ustawien pradu wyj$ciowego, ktdére mozna skonfigurowac za pomocg przetacznikéw DIP SW1, SW2 i
SW3.

W przypadku danego silnika krokowego, normalne ustawienie pradu wyjsciowego na 1,4-krotno$¢ pradu fazowego
silnika spowoduje, ze bedzie on generowat wickszy moment obrotowy, ale jednocze$nie spowoduje wigksze nagrzewanie
si¢ zarowno silnika, jak i napedu. Dlatego sugeruje si¢ ustawienie pradu wyjsciowego (szczyt sinusoidalny) na nie wigcej
niz 1,2 pradu fazowego silnika krokowego (w przypadku silnika 4-przewodowego), aby zapobiec przegrzaniu.

Przetaczniki SW1, SW2 i SW3 stuza do ustawiania pradu dynamicznego. Wybierz ustawienie najblizsze wymaganemu
pradowi silnika. Kiedy sa ustawione na ON, ON, ON, prad wyjsciowy moze by¢ ustawiony przez Leadshine ProTuner.

Prad szczytowy Prad skuteczny SW1 SW2 SW3
1.0A 0,7A (domyslny) ON ON ON
1.5A 1.1A OFF ON ON
1.9A 1.4A ON OFF ON

- A
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2.4A 1.7A OFF OFF ON

2.8A 2.0A ON ON OFF

3.3A 2.4A OFF ON OFF

3.8A 2.7A ON OFF OFF

4.2A 3.0A OFF OFF OFF
7.2 Konfiguracja pradu jalowego (SW4)

Przetacznik SW4 stuzy do ustawiania procentu pradu wyjsciowego, gdy silnik jest zatrzymany. Procent pradu jatowego
zostanie ustawiony na 50% w pozycji WYL. 1 100% w pozycji WL. Gdy napedzany silnik krokowy jest bezczynny (brak
ruchu) przez 0,4 sekundy, prad wyjsciowy EM542S zostanie automatycznie zmniejszony do skonfigurowanej wartosci.

7.3 Konfiguracja mikrokroku (SWS5-8)

Kazdy EM542S ma 16 ustawien mikrokrokow, ktore mozna skonfigurowaé za pomoca przetacznikow DIP SW5, SW6,
SW7 1 SW8. Aby uzyska¢ szczegdtowe informacje, zobacz ponizszg tabele. Kiedy sg ustawione na ON, ON, ON, ON,
mikrokrok mozna ustawi¢ za pomocg Leadshine ProTuner.

Mikrokrok Impulsy/obrét (dla silnikal.8°%) SW5 SWeé SW7 SW§
| 200 (default) ON ON ON ON
2 400 OFF ON ON ON
4 800 ON OFF ON ON
8 1600 OFF OFF ON ON
16 3200 ON ON OFF ON
32 6400 OFF ON OFF ON
64 12800 ON OFF OFF ON
128 25600 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
125 25000 OFF OFF OFF OFF

7.4 Konfiguracja czasu filtru wygladzania impulséw wejsciowych (SW9-10)
EMS542S posiada zaawansowang funkcje zwang wygladzaniem polecen sterujacych, ktéra umozliwia przyspieszenie

impulsu wejSciowego z generatora impulsow (st 1 itp.) po krzywej S, co w wielu okoliczno$ciach
poprawia plynno$¢ ruchu i czestotliwos$¢ po E’Eﬁdﬁ@b}? osciach. Osiaga si¢ to poprzez dodanie czasu

filtrowania skonfigurowanego w SW9-SW 1 (kiementy Budowy Maszyn i Automatyki
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Czas filtrowania SW9 SW10

0 ms (wytaczony) ON ON
6 ms OFF ON
12 ms ON OFF
25 ms OFF OFF

Wartos$¢ czasu filtra musi by¢ ustawiona taka sama dla kazdego EM542S w zastosowaniach wieloosiowych.
7.5 Wylaczenie automatycznego dostrajania (SW11)

EM542S moze si¢ skonfigurowac tak, aby najlepiej pasowal do napgdzanego silnika krokowego. Ta funkcja moze
wymagaé wylaczenia w przypadku niektérych zastosowan Iub gdy jest uzywana do napedzania specjalnie
zaprojektowanego silnika krokowego. W tym celu nalezy ustawi¢ przetagcznik DIP SW11 w pozycji ON, a sterownik
zostanie przywrocony do ustawien domyslnych.

7.6 Konfiguracja wyj$cia alarmowego (SW12)

Przetagcznik DIP SW12 stuzy do konfiguracji stanu impedancji wyjScia alarmowego (wyjscie btedu). W pozycji OFF
(ustawienie fabryczne) rezystancja pomigdzy ALM i COM- jest ustawiona na niskg impedancj¢ podczas normalnej pracy
1 zmieni si¢ na wysoka impedancj¢, gdy przemiennik ulegnie uszkodzeniu. Gdy SW12 jest ustawiony w pozycji ON,
rezystancja ta zostanie ustawiona na wysokg impedancje w normalnych warunkach i zmieniona na niskg impedancje w
ramach zabezpieczen przed bledami.

7.7 Konfiguracja aktywujacego zbocza impulsu (SW13)

Przetacznik DIP SW13 shuzy do konfiguracji aktywujacego zbocza impulsu. Ustawienie go w pozycji OFF (ustawienie
fabryczne) oznacza, ze impuls zostanie aktywowany (wejScie zostanie wysterowane) przy zboczu narastajacym, a
potozenie ON oznacza, ze impuls zostanie aktywowany przy zboczu opadajgcym.

Upewnij si¢, Ze to ustawienie jest zgodne z generatorem impulséw (sterownik, PLC itp.).
W przypadku utraty stopnia silnikoéw krokowych nalezy najpierw odwréci¢ SW13 w celu przetestowania.

7.8. Konfiguracja trybu sterowania (SW14)

Przetagcznik DIP SW14 stuzy do konfiguracji trybu sterowania. Ustawienie fabryczne to sygnatami Step/ Dir (krok i
kierunek lub impuls i kierunek). Prosz¢ zmodyfikowac ten parametr, jesli potrzebny jest tryb sterowania CW/CCW.

7.9 Konfiguracja blokady walu (SW15)

Uzyj przetacznika DIP SW15, aby ustawi¢ tryb blokady watu, gdy EM542S jest wylaczony (przeczytaj objasnienia ENA+
i ENA- dotyczace ztacza sterujgcego, aby dowiedzie¢ sig, jak odtaczyé EM542S). Ustaw go w pozycji WYLACZONE]
(domyslnie), aby wat silnika nie byt blokowany (swobodny obroét), gdy naped jest wylaczony. Ustaw go w pozycji ON,
aby blokowa¢ wat silnika.

7.10 Konfiguracja autotestu (SW16) [/JF_G: ﬁ
/ : ®
EBMiA.q
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Na potrzeby testow i diagnostyki systemu EMS542S jest wyposazony w funkcje Autotestu. Za kazdym razem, gdy
przetacznik SW16 zostanie ustawiony w pozycji ON, naped automatycznie obroci napedzany silnik krokowy w przod i
w tyt o jeden obrét w kazdym kierunku. Aby zapewni¢ normalng prace, ustaw t¢ pozycje przetacznika na WYL.

8. Uwagi dotyczace okablowania

o Wszystkie potaczenia przy sterowaniu silnikami krokowymi nalezy realizowac za pomocg uziemionych i
ekranowanych przewodow;

e Aby zapobiec powstawaniu szuméw w sygnale PUL/DIR, przewody sygnatu impulsu/kierunku i przewody silnika
nie powinny by¢ ze soba taczone. Lepiej oddzieli¢ je na co najmniej 10 cm; w przeciwnym razie zaklocajace sygnaty
generowane przez silnik z tatwoscia zaburza sygnaty kierunku impulsu, powodujac btad potozenia silnika,
niestabilno$¢ systemu i inne awarie.

o Jedli tylko jeden zasilacz obstuguje wiele napedow EM542S, zaleca si¢ rownolegle podiaczenie sterownikéw do
zasilacza zamiast polgczenia szeregowego.

e Zabrania si¢ wyciggania i wtykania ztgcz P3 1 P4 przy wlaczonym zasilaniu napedu, poniewaz przez cewki silnika
przeptywa duzy prad (nawet gdy silnik jest zatrzymany). Wyciaganie lub podtaczanie zlacza P4 przy wlaczonym
zasilaniu spowoduje bardzo wysoki skok napigcia wstecznego EMF, co moze spowodowac¢ uszkodzenie naped.

9. Typowe polaczenie

Kompletny uktad krokowy powinien skladaé si¢ z silnika krokowego, sterownika krokowego, zasilacza i sterownika
(generatora impulsow). Typowe polaczenie pokazano na rysunku 12.

Kontroler Sterownik

puL+ L1 -
Step ALZ% PUL- ] 2 1;}4:
DIR+ ; 3 -
Direction ‘LL% DIR- 4 1:{
ENA+ i 5 i
Enable M ENA- 6 1;; K:_
Sygnal sterujacy 1 ] A+
2 A-
3 B+
4 I B-

ALM

Wyjscie bledu

A
A

_ﬁtg_ 5 L 4vde  ag44gvpe

Zlacze BR A2 F N 6 :]i GND zalecane

hamulca Brake| COM- I 3 r H; {

"

=

£lycze sygnalu stanu

= Zlycza silnika i zasilania

ﬁé_ﬁ; %g‘?f
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10. Wykres sekwencji sygnalow sterujacych

Aby unikna¢ bledow przy sterowaniu sygnaty krok (PUL), kierunek (DIR) i zezwolenie (ENA) musza by¢ zgodne z
parametrami z diagramu ponizej:

PUL

t,” SUs
! High Level=5V or 24V

DIR

g
[ [ 1
PUL/CW —‘ H
High Level=5V or 24V

I
! I Low Level<0.5V

— — Low Level<0.5V

DIR/CCW

ENA J

d)

PUL/DIR CW/CCW

Rys. 13 Sekwencja sygnalow sterujacych

ti: ENA musi wyprzedza¢ sygnat DIR o co najmniej 300 ps. Zazwyczaj ENA+ 1 ENA- s3 typu NC
(niepotaczone). Aby uzyskac wiecej informacji, zobacz ,,Konfiguracje ztacza P1”.

t2: DIR musi by¢ zalaczony co najmniej Sus przed sygnatem krok (PUL), aby zapewnié¢ prawidlowy kierunek;
t3: Szerokos$¢ impulsu nie mniejsza niz 2,5 ps, zalecany cykl pracy 50%;

t4: Szerokos¢ niskiego impulsu nie mniejsza niz 2,5 ps.

Veome S

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki



Vo e S

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki

11. Funkcje ochronne

Moduly EM542S sg wyposazone w zabezpieczenia przed przepigciami i przetgzeniami. Gdy urzadzenie jest objete
ochrong przed bledami, czerwona dioda LED bedzie migac 1, 2 lub 4 razy w ciggu 3 sekund. Jesli podiaczone jest
wyjscie btedu, tryb impedancji pomiedzy ALM+ i ALM- zostanie zmieniony (szczegodty patrz rozdziat ,,Konfiguracja
wyjscia btedu”).

Liczba
Priorytet mignieé Sekwencja dzialania czerwonej diody Opis
1 Zawsze wi. J | Sterownik ma zwarcie lub jest przepalony.
1 1 J FL Gdy prad szc;ytowy prz.ekrocz.y limit,
aktywowane jest zabezpieczenie nadpradowe.
Zabezpieczenie przed przepieciem
2 2 aktywowane, gdy napiecie robocze napgdu jest

wigksze niz 60 V DC
Rys. 14 Wskazniki btedow

Po wiaczeniu powyzszych zabezpieczen wat silnika bedzie wolny lub czerwona dioda zacznie migaé. Zresetuj sterownik,
uruchamiajac go ponownie, aby dziatat poprawnie po usuni¢ciu powyzszych problemow.

12. Rozwigzywanie problemow

Jesli naped nie dziata prawidtowo, pierwszym krokiem jest okreslenie, czy problem ma charakter elektryczny czy
mechaniczny. Nastepnym krokiem jest wyizolowanie komponentu systemu, ktory jest przyczyng problemu. W ramach
tego procesu moze by¢ konieczne odlgczenie poszczegdlnych komponentdéw tworzacych system i sprawdzenie, czy
dzialaja niezaleznie. Wazne jest udokumentowanie kazdego etapu procesu rozwigzywania problemoéw. Mozesz
potrzebowac tej dokumentacji, aby moc do niej wroci¢ w pézniejszym terminie, a szczegoty te znacznie pomogg naszemu
personelowi pomocy technicznej w okresleniu problemu, jesli bedziesz potrzebowa¢ pomocy.

Wiele probleméw wplywajacych na systemy sterowania ruchem mozna przypisa¢ szumom elektrycznym, btgdom
oprogramowania sterownika lub btedom w okablowaniu.

Objawy problemu i mozliwe przyczyny:
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Silnik nie obraca sie

Silnik obraca si¢
w zlym kierunku

Miga czerwona lampka

Nieregularny ruch
silnika

Silnik zatrzymuje si¢
lub gubi kroki

Nadmierne nagrzewanie
sie silnika i napedu

Brak zasilania. Wiacz zasilanie.

Nieprawidlowe ustawienie rozdzielczosci (impuls/obrot)

Ustawienie pradu przetacznika DIP jest nieprawidtowe

Wystapit biad lub naped jest wytaczony

Fazy silnika mogg by¢ odwrdocone

Tryb impulsowania moze by¢ nieprawidtowy

Czerwone $wiatto mruga 1 raz lub Swieci si¢ stale, staraj si¢ nie podtaczac silnika
i podiacz ponownie zasilanie

Czerwone $wiatlo miga 2 razy, sprawdz napigcie zasilania i podtacz je ponownie

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

Ustawiony prad jest za maty, silnik gubi kroki

Nieprawidlowe podtaczenie silnika lub uszkodzenie cewki silnika.
Prad sygnatu sterujacego nie miesci si¢ w zakresie 7-15mA

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

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

Przyspieszenie jest ustawione zbyt wysoko
Zbyt niskie napiecie zasilania

Zmodyfikuj aktywowang warto$¢ zbocza, w przeciwnym razie sygnal sterujacy
bedzie zaktocany.

Nieodpowiednie odprowadzanie ciepta/chtodzenie

Funkcja automatycznej redukcji pradu nie jest uzywana

Prad jest ustawiony na zbyt wysoki. Zmniejsz prad wyjsciowy
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