Instrukcja obstugi
sterownika silnika krokowego
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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 osdb i maszyn. Nalezy scisle
przestrzegac 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 sposéb, elektroniczny, mechaniczny, poprzez kserowanie,
kopiowanie. Chociaz podczas przygotowywania ksigzki podjeto wszelkie srodki 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, 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

EMS556S to nowy cyfrowy sterownik krokowy oparty na szeroko stosowanych napgdach krokowych DM firmy
Leadshine. Zachowujac cechy prostej konstrukcji, fatwej konfiguracji, wysokiej precyzji i niezawodnosci, Leadshine
ulepszyto go réwniez, przyjmujgc najnowsza technologi¢ sterowania krokowego i dodalo dodatkowe zaawansowane
funkcje zapewniajace lepszy moment obrotowy (10-25%), szybszy czas reakcji, wygladzanie polecen sterujacych,
automatyczne dostrajanie do silnika itp.

EMS556S moze plynnie zasila¢ 2-fazowe (1,8°) i 4-fazowe (0,9°) silniki krokowe przy bardzo niskim nagrzewaniu i
poziomie halasu silnika. Moze pracowaé przy napigciu zasilania 20-50 V DC i generowa¢ prad od 0 do 5,6 A.
Wszystkie konfiguracje mikrokrokow, pradu wyjsciowego i wyboru modelu silnika mozna tatwo wykona¢ za pomocg
wbudowanych przetacznikéw DIP. Dlatego EM556S jest idealnym wyborem do wielu zastosowan wymagajacych
prostego sterowania krokiem i kierunkiem lub CW/CCW, silnikow krokowym rozmiaru NEMA 17, 23, 24.

1.1 Cechy

Sterowanie krokowo-kierunkowe (PUL/DIR) lub CW/CCW.
Napiecie zasilania 20-50VDC
Maksymalna czestotliwo$¢ wejsciowa impulsu 200kHz (opcjonalnie S00kHz)

16 rozdzielczosci mikrokrokowych 200 — 25600 za pomocg przetacznikow DIP lub 200 -51200 za pomoca
oprogramowania (wzrost o 200)

8 ustawien pradu wyjsciowego 1,8-5,6A za pomocg przetacznikéw DIP lub za pomocg oprogramowania
(zwigkszane 0 0,1)

Konfigurowalny czas wygtadzania polecen sterujacych w celu zmniejszenia drgan silnika
Redukcja pradu jatowego - do 50% lub 90% ustawiane za pomoca SW4

Automatyczne dostrajanie 1 wybor modelu silnika w celu dopasowania do szerokiego zakresu silnikow krokowych
(NEMA 8,11,14 1 17)

Antyrezonans zapewniajacy optymalny moment obrotowy, wyjatkowo ptynny ruch, niskie nagrzewanie si¢ silnika
1 niski poziom hatasu

Migkki start bez ,,skoku” po wiaczeniu zasilania
Wyjscie bledu i hamulca

Wyjscia 5V oraz 24V optycznie izolowane
Zabezpieczenia przed przepigciami i przetgzeniami
Certyfikat CE i zgodno$¢ z RoHS

2.  Specyfikacja
2.1 Specyfikacja elektryczna
Parametr EM566E
Min Typowe Max Jednostka
Prad wyjsciowy 0,5 - 5,6 (4,0 RMS) A
Napiecie zasilania 20 24 - 48 50 VDC
Prad sygnatow logicznych 7 10 16 mA
Czgstotliwo$¢ impulséw wejSciowych 0 - 200 kHz
Minimalna szeroko$¢ impulsu 2,5 - - us
Minimalny sygnat kierunku 5,0 - - us
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2.2 Parametry eksploatacyjne

Chtodzenie Pasywne lub wymuszone
Srodowisko Unika¢ kurzu, mgly olejowej i gazow korozyjnych
; Wilgotnos¢ 40%RH—90%RH
Srodowisko pracy
Temperatura pracy 0°C — 50°C (32°F - 109°F)
Drgania 10-50Hz / 0.15mm
Temperatura przechowywania -20°C — 65°C (-4°F - 149°F)
Waga Okoto 230g (0,51 Ib)

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

* Zalecany montaz boczny w pionie w celu lepszego odprowadzania ciepta

2.4 Eliminacja ciepla
® Temperatura pracy EM566S jest nizsza niz 60°C (109°F)
® Zaleca si¢ stosowanie automatycznego trybu pradu jalowego, aby zmniejszy¢ nagrzewanie si¢ silnika. Oznacza to,

ze nalezy ustawi¢ pin SW4 przetgcznika DIP w pozycji,,OFF”.
® Zaleca si¢ montaz napgdu pionowo, aby zmaksymalizowa¢ powierzchni¢ chtodzenia. W razie potrzeby nalezy uzy¢
PO
%

metody wymuszonego chtodzenia.
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3. Wejscia i wyjscia sterownika.

P4: ztacze silnka

P3: Zasilanie

S2: Przetagcznk wyboru 2

P5: port konfiguracji

S3: Wybor napiecia sygnatu
sterujgcego 5V lub 24V

Diody statusu

3.1 P1 zlacze sygnalow sterujacych

PIN Szczegoly
PUL+ (CWH+) Polaczenie impulsowe i kierunkowe:
PUL- (CW-) (1) 1zolowane optycznie, wysoki poziom 4,5-5 V, niskie napiecie 0-0,5V
(2) Maksymalna czgstotliwo$¢ wejsciowa 200 kHz
DIR+ (CCWH+) . L . .
(3) Szeroko$¢ sygnatu PUL wynosi co najmniej 2,5 ps, zaleca si¢ wspotczynnik
DIR- (CCW-) wypehnienia 50%

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

(5) Napiecie sygnatu sterujacego wynosi 24V, jezeli potrzebujesz uzy¢ sygnatu 5V
ustaw odpowiednio przelacznik S3
(6) Aktywne zbocze sygnatu PUL oraz DIR jest ustawiane przetacznikiem SW13

(7) Tryb sterowania (krok/kierunek) lub CW/CCW ustawiany przelgcznikiem SW14

///—/ﬁﬁﬂinﬁ
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Syegnat zezwolenia: Opcjonalne.

ENA+ (1) Optycznie izolowany, réznicowy.

(2) Wytacz naped za pomoca potaczenia wejsciowego 4,5-5,0V lub 24V; wigcz naped
ENA poprzez potaczenie 0-0,5V (domyslnie brak potaczenia)
(3) Sygnat ENA wymaga wyprzedzenia sygnatu DIR minimum 5 ps

(4) Wtacz na czas co najmniej 200 ms

(5) Niepodtaczone oznacza zezwolenie pracy dla sterownika.

Uwagi: (1) dla P1 wymagane sg kable ekranowane; (2) nie wigza¢ ze sobg kabli P1/P2 i P3/P4..

3.1 P2 - Zkacze wyjscia bledu oraz hamulca

Pin Szczegoly
Wyjscie bledu: opcjonalne.

il (1) Maksymalne napiecie wyjsciowe 30V/100mA
(2) Zrodto (source) lub ujscie (sink).
(3) Rezystancja pomiedzy ALM+ i COM- ma domy§lnie niskg impedancj¢ (ustawiane za
BR pomoca przetacznika SW12) i zmieni si¢ na wysoka, gdy naped przejdzie w tryb ochrony przed
btedami.
(4) Wyjscie btedu i hamulca - patrz rozdziat 4.2
COM-

3.2 P3, P4 — Ziacze silnika i zasilania

PIN Szczegoty

GND Podlaczenie uziemienia zasilania.
+VDC Podtaczenie dodatniego ztacza zasilania. Sugerowane napigcie zasilania 24-48VDC
A+, A- Podlaczenie przewodow silnika A+ i A-
B+, B- Podtgczenie przewodow silnika B+ i B-

Ostrzezenie: Nie podlaczaj/odlaczaj zlacza P1, P2, P3 i P4, aby unikng¢ obrazen lub uszkodzenia dysku

podczas wlaczania.

3.3 P5 — Port konfiguracyjny RS232

EM566S posiada port tuningowy RS232 umozliwiajacy modyfikacje parametrow napedu, stuzy on jedynie do
konfiguracji, a nie do sterowania sprz¢tem, gdyz ani precyzja ani stabilno$¢ nie sg wystarczajace. Jesli potrzebujesz

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

Ponizej przedstawiono szczegdty ztacza:

ﬁﬂilﬁ t
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Zenski DB9
(widok z przodu)

Rys. 3 Port RS232

3.4 Diody stanu

EMS556S posiada dwie diody LED. ZIELONA to wskaznik zasilania, ktéry w normalnych okolicznos$ciach powinien
by¢ zawsze wlaczony. CZERWONA to lampka wskazujaca stan napedu, ktora wiaczy sie i bedzie migac 1 lub 2 razy w
ciggu 3 sekund w przypadku zalgczenia zabezpieczenia.

4. Sygnal sterujacy i wyjscie bledu

4.1 Podlaczenie sygnalu sterujacego

EM566S moze przyjmowac sygnaty sterujace réznicowe lub jednostronne (impuls, kierunek i zezwolenie) w potaczeniu
typu otwarty kolektor lub PNP przez ztacze P1 (rysunek 2). Zaleca si¢ dodanie filtra sieciowego EMI pomigdzy
zasilaczem a przemiennikiem, aby zwiekszy¢ odpornos$¢ napedu na zaktocenia w srodowiskach zaktocajacych.

Kontroler Sterownik
P PUL+

VCCo -
IR
I

2L l | DIR+
l P
! : DIR- Y7

DIR ‘(—( | | ENA+

T e [ 3] ¥

f

ENABLE—F \ ’

Rysunek 3 Polaczenia z sygnatami otwartego kolektora (wspdlna anoda)

Y )
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Kontroler Sterownik
PUL AE_(\ I'\l PUL+ —
B, — —
vee |1y (e | 3] 34
™
DIR L] DIR+ -
¥ I M P
0 T3
ENABLE EN A+I

Rysunek 4 Potaczenia z sygnatami PNP (wspolna katoda)

(1) Sygnat ENA jest domyslnie niepodtgczony;

(2) Warto$¢ sygnatu sterujacego wynosi domyslnie 24 V. Jesli jest to 12 V, nalezy najpierw ustawi¢ przetacznik S2

(Rysunek 2) na 5 V, a nastepnie podtaczy¢ rezystor 1 KQ; Jesli wynosi 5 V, ustaw S2 na 5 V.

4.2 Polaczenie wyjscia bledu

W przypadku wystapienia zabezpieczenia przed przepigciem lub przetezeniem, czerwona dioda stanu bedzie migac, a
stan impedancji pomigdzy ALM i COM- zmieni si¢ (z niskiej na wysoka lub z wysokiej na niska w zaleznosci od
konfiguracji) i w ten sposob moze zostaé wykryty. Podlaczenie wyjscia btedu jest opcjonalne i mozna je podlaczy¢ w

jeden z ponizszych sposobdw (sink lub source).

Sterownik

5-24VDC

Zrédlo zasilania

-

{ COM

PLC

{ IN /‘j\'\(
L

Podtaczenia wyjscia Sink do PLC

///_//EBoﬁi/ A%

Sterownik

(@———

Podtaczenia wyjscia Source do PLC

5-24VDC

Zrodlo zasilania

L
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________ 5-24VDC

| F

| Zrédlo zasilania
|

|

| |

|

| I
Gy S

_______ =
Sterownik N
Dioda thumiaca 1N4935
( ALM- )
Przekaznik

Rys.6 Podlaczenie wyjscia bledu

5. Podlaczenie silnika krokowego

EM556S moze sterowaé 2-fazowymi i 4-fazowymi bipolarnymi hybrydowymi silnikami krokowymi o 4, 6 i 8
wyprowadzeniach.

Silniki 4-przewodowe sg najmniej elastyczne, ale najprostsze w podiaczeniu. Przy ustawianiu pradu wyjsciowego
sterownika nalezy pomnozy¢ prad fazowy przez 1,4 aby wyznaczy¢ szczytowy prad wyjSciowy.

A+
A-

B+
B-

Rys.7. Podtaczenie silnika 4-przewodowego

P4 P4
A+ A+
N W N\C
NC
B+ B+
B_ NC B_ NC

Rys. 8 Podlaczenie silnika 6-przewodowego (potcewki)  Rys. 9 Podtaczenie silnika 6-przewodowego (cate cewki)

6. Podlaczenie zasilania

EM566E przeznaczony jest do zasilania silnikow krokowych (NEMA 11 do 24). Aby uzyska¢ optymalng wydajnosc,

T e
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wazne jest, aby wybra¢ odpowiedni typ zasilacza, napiecie 1 prad wyjsciowy zasilania. Ogolnie rzecz biorac, napigcie
zasilania okre§la wydajnos¢ silnika krokowego przy duzej predkosci, podczas gdy prad wyjsciowy napedu okresla
wyj$ciowy moment obrotowy silnika napgdzanego. Wyzsze napigcie zasilania moze zwickszy¢ moment obrotowy
predkosci obrotowej silnika, ale jednoczesnie skutkowaé¢ wigkszym hatasem i nagrzewaniem silnika. W przypadku
zastosowan o niskiej predkosci silnika sugeruje si¢ stosowanie zasilaczy o nizszym napigciu zasilania.

6.1 Wspoldzielenie zasilania

Wiele sterownikéw EM566S moze korzysta¢ z tego samego zasilacza, jesli ma on wystarczajaca pojemno$é. Nalezy
podtaczy¢ kazdy modut EM566S BEZPOSREDNIO do tego wspolnego zrodha zasilania osobno. Aby uniknaé zaktocen
nie nalezy laczy¢ szeregowo sterownikow do zasilacza. Kazdy sterownik powinien by¢ podiaczony osobnymi
przewodami (rownolegte podtaczenie).

6.2 Wybor napiecia zasilania
Sterownik EM566S moze pracowaé w zakresie napie¢ 20-50 VDC.

Przy doborze zasilacza nalezy uwzgledni¢ zapas na potencjalne skoki napigcia w linii energetycznej i napigcia wstecznego
generowanego podczas zwalniania silnika.

Wyzsze napigcie zasilania moze zwigkszy¢ moment obrotowy silnika przy wyzszych predkosciach, co pomaga unikng¢
utraty krokow. Jednakze wyzsze napiecie moze powodowac wigksze wibracje silnika przy nizszych predkosciach, a takze
moze wigcza¢ ochrone przed przepieciem, a nawet spowodowaé uszkodzenie napedu. Dlatego sugeruje si¢ wybieranie
napigcia zasilania tylko wystarczajaco wysokiego dla zamierzonych zastosowan.

7. Konfiguracje przelacznikow DIP
EM566S ma jeden 8-bitowy przetacznik DIP i jeden 1-bitowy selektor. Pierwsze 8 bitow stuzy do konfiguracji ustawien

rozdzielczosci mikrokrokéw, pradu wyjsciowego, pradu postojowego silnika, rodzaju impulsu i czasu wygladzania, jak
pokazano ponize;.

SW1 SW2 SW3 Sw4 SW5 SW6 SW7 SW8
Prad wyjsciowy Prad jalowy Mikrokrok

Drugi selektor 1-bitowy (S2 na rysunku 2), stuzacy do konfiguracji napiecia sygnatow sterujacych. Dla bezpieczenstwa
urzadzen sprzezonych optycznie, ustawienie fabryczne to 24V, do ktérego nie trzeba podtaczac rezystorow 2K jak w
starych napgdach, co utatwia obstuge. Gdy napigcie sygnatu sterujacego wynosi 5 V, S2 nalezy ustawi¢ na 5 V, w
przeciwnym razie silnik nie bedzie dziatat.

7.1 Konfiguracja pradu wyjsciowego (SW1-3)

EMS556S ma 8 ustawien pradu wyjsciowego, ktore mozna skonfigurowac za pomoca przetgcznikow DIP SW1, SW2 i
SWa.

w///_/ﬁﬁ/ﬁﬂ@;lﬁ 4
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W przypadku danego silnika wyzszy prad napedowy spowoduje, ze silnik bedzie generowat wigkszy moment obrotowy,
ale jednoczes$nie spowoduje wicksze nagrzewanie si¢ silnika i napgdu. Dlatego tez prad wyjSciowy jest zazwyczaj
ustawiony na taki, aby silnik nie przegrzat si¢ podczas dtugotrwatej pracy. Poniewaz rownolegte i szeregowe polaczenia
cewek silnika znaczaco zmienia wynikajaca z tego indukcyjnos$¢ i rezystancje, dlatego wazne jest, aby ustawi¢ prad
wyjsciowy przemiennika w zaleznosci od pradu fazowego silnika, przewodéw silnika i metod podtaczenia. Warto$¢ pradu
fazowego podana przez producenta silnika jest wazna przy wyborze pradu napedu, jednak wybodr zalezy réwniez od
przewodow i potaczen.

Przetaczniki SW1, SW2 i SW3 stuzg 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
1.8A 1.3A (domyslnie) OFF OFF OFF
21A 1.5A ON OFF OFF
27A 1.9A OFF ON OFF
3.2A 2.3A ON ON OFF
3.8A 27A OFF OFF ON
4.3A 3.1A ON OFF ON
4.9A 3.5A OFF ON ON
5.6A 4.0A ON ON ON

7.2 Konfiguracja pradu jalowego (SW4)

Przetagcznik SW4 shuzy do ustawiania procentu pradu wyjsciowego, gdy silnik jest zatrzymany. Procent pradu jalowego
zostanie ustawiony na 50% w pozycji WYL. i 90% w pozycji WL. Gdy napedzany silnik krokowy jest bezczynny (brak
ruchu) przez 0,4 sekundy, prad wyjsciowy EM566S zostanie automatycznie zmniejszony do skonfigurowanej wartosci.

7.3 Konfiguracja mikrokroku (SW5-8)

EM566S ma 16 ustawien mikrokrokow, ktére mozna skonfigurowac za pomocg przetagcznikoéw DIP SW5, SW6, SW7 i
SW8. Aby uzyska¢ szczegdtowe informacje, zobacz ponizszg tabele. Kiedy sg ustawione na ON, ON, ON, ON, mikrokrok
ozna ustawi¢ za pomoca Leadshine ProTuner

Mikrokrok Imp./obr. (silnik 1,8°) SW5 SW6 SW7 SW8
1 200 (domyslnie) 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

///—//EBOE/ Fl‘.’i.Q
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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 Filtra Wygladzajacego (SW9-10)

EMS556S posiada zaawansowana funkcje wygtadzania polecen sterujacych, ktora przeksztalca wejsciowy impuls z
generatora impulsow (sterownika, PLC itp.) w przyspieszenie o krzywej S, aby poprawi¢ ptynnos¢ ruchu oraz
czestotliwos¢ rozruchu przy wysokiej predkosci w wielu sytuacjach. Osiaga si¢ to poprzez dodanie czasu filtrowania,
ktory jest konfigurowany za pomocg SW9-SW10. Ponizsza tabela pokazuje, jak skonfigurowac to ustawienie.

Czas SW9 SW10
filtrowania

0ms ON ON
(wytaczony)

6 ms OFF ON

12 ms ON OFF

25 ms OFF OFF

7.5 Konfiguracja Bez Automatycznego Strojenia (SW11)

EMS556S moze automatycznie skonfigurowac si¢, aby najlepiej dopasowac si¢ do sterowanego silnika krokowego. Ta funkcja moze
by¢ konieczna do wyltaczenia w niektorych aplikacjach lub gdy steruje specjalnie zaprojektowanym silnikiem krokowym. Aby to
zrobié, ustaw przetacznik DIP SW11 w pozycji ON, a sterownik zostanie ustawiony na swoje domyslne ustawienia.

7.6 Konfiguracja Wyjscia Alarmu (SW12)

Przetacznik DIP SW12 shuizy do konfigurowania stanu impedancji wyj$cia alarmu (wyjscie btedu). W pozycji OFF (ustawienie
fabryczne) rezystancja miedzy ALM a COM- jest ustawiona na niskg impedancj¢ podczas normalnej pracy, a zmieni si¢ na wysoka
impedancje, gdy sterownik przejdzie w tryb btedu. Gdy SW12 jest ustawiony na pozycje ON, rezystancja bedzie ustawiona na
wysoka impedancj¢ w normalnych warunkach i zmieni si¢ na niskg impedancje¢ w przypadku wystapienia biedu.

7.7 Konfiguracja Krawedzi Aktywacji Impulsu (SW13)

Przetacznik DIP SW13 shuzy do konfigurowania krawedzi impulsu. Ustawienie w pozycji OFF (ustawienie fabryczne) oznacza, ze
impuls jest aktywowany na narastajacej krawedzi napiecia, a pozycja ON oznacza, ze impuls jest aktywowany na opadajacej
krawedzi. Upewnij sig, Ze to ustawienie pasuje do generatora impulsow (sterownik, PLC itp.). W przypadku utraty krokoéw przez
silniki krokowe, najpierw odwro¢ SW13 do testu.

7.8 Konfiguracja Trybu Sterowania (SW14)
Przetacznik DIP SW14 stuzy do konfigurowania trybu sterowania. Ustawienie fabryczne to sterowanie pojedynczym impulsem (krok
i kierunek lub impuls i kierunek). Ustawienie w pozycji ON zmienia tryb sterowania na podwdjny impuls (CW/CCW).

7.9 Konfiguracja Blokady Walu (SW15)
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Uzyj przetacznika DIP SW15, aby ustawi¢ tryb blokady watu, gdy EM556S jest wylaczony (zobacz wyjasnienie ENA+ i ENA- na
temat zlgcza sterowania, aby dowiedzie¢ si¢, jak wytaczyé EM556S). Ustaw w pozycji OFF (domyslne), aby wytaczy¢ blokade walu
silnika (swobodny obrot) przy wytaczonym sterowniku. Ustawienie w pozycji ON powoduje zablokowanie watu silnika.

7.10 Konfiguracja Testu Wlasnego (SW16)

W celu testowania i diagnozy systemu, EM556S posiada funkcje Testu Wiasnego. Gdy SW16 jest przetaczony na pozycje ON,
sterownik automatycznie obroci sterowany silnik krokowy do przodu i do tytu o jeden pelny obrét w kazdym kierunku. Ustaw
przetacznik w pozycji OFF dla normalnej pracy.

8. Uwagi dotyczace okablowania

e W celu poprawy whasciwosci przeciwzaktoceniowych napedu zaleca si¢ stosowanie kabli ekranowanych.

e Aby zapobiec powstawaniu szumow w sygnale PUL/DIR, przewody sygnatu impulsu/kierunku i przewody silnika
nie powinny by¢ ze sobg taczone. Lepiej oddzieli¢ je na co najmniej 10 cm; w przeciwnym razie zaktocajace sygnaty
generowane przez silnik z tatwos$cig zaburzg sygnaly kierunku impulsu, powodujac blad potozenia silnika,
niestabilno$¢ systemu i inne awarie.

e Jesli tylko jeden zasilacz obstuguje wiele napgdow EM556S, zaleca si¢ oddzielne podigczenie sterownikow do
zasilacza zamiast potaczenia Szeregowego.

e Zabrania si¢ wyciaggania i wtykania ztgcza P2 przy wlaczonym zasilaniu napedu, poniewaz przez cewki silnika
przeptywa duzy prad (nawet gdy silnik jest zatrzymany). Wycigganie lub podiaczanie ztagcza P2 przy wiaczonym
zasilaniu spowoduje bardzo wysoki skok napigcia wstecznego EMF, co moze spowodowaé uszkodzenie naped.

9. Typowe polaczenie

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

Koneroler Sterownik
PUL+ 1 _
Step pUL- ] 2 EZ K:
DIR+ 3 -
Direction DIR- 4 1; K‘:
ENA+ 5 B
Enable ‘m — EZ K:
D, D, L
Sygnal sterujacy 1 GND
18-50VDC
= B Zalecane 24-48 VDC
A+
4 A-
5 B+
6 B-

Rys. 12 Typowe polaczenie
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10. Wykres sekwencji sygnalow sterujacych

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

High Laval= 5 or 38V

—Lﬂ } W ! HT_

H.g'\ wewl = B or 1AV

I FULDER CWCOW

Rys. 13 Sekwencja sygnatoéw sterujacych

a) ti: ENA musi wyprzedzaé¢ DIR o co najmniej 200 ms. Zazwyczaj ENA+ i ENA- s typu NC (niepotaczone).
Aby uzyskac¢ wiecej informacji, zobacz ,,Konfiguracje ztagcza P1”.

b) to: DIR musi by¢ zataczony co najmniej 5us przed sygnatem krok (PUL), aby zapewni¢ prawidtowy Kierunek;

€) ts: Szeroko$¢ impulsu nie mniejsza niz 2,5 us, zalecany cykl pracy 50%;

d) s Szerokos¢ niskiego impulsu nie mniejsza niz 2,5 ps.

11. Funkcje ochronne

Moduly EM556S sa wyposazone w zabezpieczenia przed przepieciami i przetezeniami. Gdy urzadzenie jest objete
ochrong przed btedami, czerwona dioda LED bedzie miga¢ 1, 2 Iub 4 razy w ciagu 3 sekund. Jesli podiaczone jest
wyjécie bledu, tryb impedancji pomiedzy ALM+ i ALM- zostanie zmieniony (szczegodty patrz rozdziat ,,Konfiguracja
wyjscia btedu”).

Liczba
mignieé

Priorytet Sekwencja dzialania czerwonej diody Opis

Gdy prad szczytowy przekroczy limit,
FL aktywowane jest zabezpieczenie nadpradowe.

Zabezpieczenie przed przepigciem

]
2 2 I_L aktywowane, gdy napigcie robocze napedu
L

jest wieksze niz 60 V DC.

Zarezerwowane.

Rys. 14 Wskazniki btedow

—
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Po wlaczeniu powyzszych zabezpieczen wat silnika bedzie wolny / czerwona dioda zacznie migaé. Zresetuj sterownik,
uruchamiajac go ponownie, aby dziatat poprawnie po usunigciu powyzszych problemow.

12. Rozwiazywanie 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 odlaczenie poszczegdlnych komponentéw tworzacych system i sprawdzenie, czy
dzialaja niezaleznie. Wazne jest udokumentowanie kazdego etapu procesu rozwigzywania probleméw. Mozesz
potrzebowac¢ tej dokumentacji, aby moc do niej wrocié w pdzniejszym terminie, a szczeg6ty te znacznie pomoga naszemu
personelowi pomocy technicznej w okres§leniu problemu, jesli bedziesz potrzebowac pomocy.

Wiele problemow wptywajacych na systemy sterowania ruchem mozna przypisa¢ szumom elektrycznym, btgdom
oprogramowania sterownika lub btedom w okablowaniu.
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Objawy problemu i mozliwe przyczyny:

Problem

Silnik nie obraca sie

Silnik obraca si¢ w zlym kierunku

Blad sterownika

Nieregularny ruch silnika

Opoznienia podczas przyspieszania

Nadmierne nagrzewanie si¢ silnika i napedu

Przyczyna/Rozwiazanie
Brak zasilania. Wiacz zasilanie.
Nieprawidtowe ustawienie rozdzielczosci
Ustawienie pradu przetacznika DIP jest nieprawidlowe

Wystapit btad lub naped jest wytaczony

Fazy silnika moga by¢ odwrdcone

Ustawienie pradu przetacznika DIP jest nieprawidtowe
Mozliwe zwarcie cewek silnika

Sygnat sterujacy jest zbyt staby

Sygnat sterujacy jest zakiocany, nalezy uzyc¢ kabli ekranowanych.
Nieprawidtowe podiaczenie silnika

Uszkodzenie cewki silnika

Ustawiony prad jest za maty, silnik gubi kroki
Ustawienie zbyt niskiego pradu

Silnik jest za staby do aplikacji

Przyspieszenie jest ustawione zbyt wysoko

Zbyt niskie napigcie zasilania

Nieodpowiednie odprowadzanie ciepta/chtodzenie
Funkcja automatycznej redukcji pradu nie jest uzywana

Prad jest ustawiony na zbyt wysoki. Zmniejsz prad wyjsciowy
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