Instrukcja obstugi

Sterownikow serwokrokowych

ES2-D508
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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 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 sposdb, 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
zwiazku z ulepszeniami produktu itp. i mogg nie by¢ zgodne pod kazdym wzgledem z poprzednimi wydaniami.

Srodki ostroznosci
° Uwagi ogdlne
= Nie zdejmuj obudowy przy wigczonym zasilaniu.

» Przed wykonywaniem podtgczania i konserwacji nalezy odtgczy¢ zasilanie na co najmnie;j
2 minuty i upewnic sie, ze wskaznik zasilania jest wytgczony. Nawet jesli zasilanie

DANGER zostanie odtgczone, wewnatrz napedu moze pozostacé napiecie. Dlatego nie nalezy
dotyka¢ stykow zasilania, gdy swieci sie wskaznik zasilania.

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

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

WARNING = Nie uszkadzac¢ ani nie przeciggac kabla, nie przecigzac¢ kabla, nie wieszaé na kablu ciezkich

przedmiotéw ani nie zaczepiaé o drzwi szafy.

= Nie nalezy samodzielnie demontowad produktu, naprawia¢ lub modyfikowaé.

=  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 wigczone lub gdy zasilanie
zostato witasnie odciete. Silnik i inne elementy uktadu takze mogg byé w wysokiej
temperaturze. Podejmij srodki bezpieczenstwa, takie jak zainstalowanie ostony, aby
CAUTION zapobiec przypadkowemu dotknieciu rekami i czesciami (kablami itp.).
= Do zasilania sterowania nalezy stosowac izolacje podwadjnie izolowang lub wzmocniona.
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Nie uzywaé w miejscach, w ktédrych moze zostac¢ rozpryskana woda, srodowiskach
korozyjnych. Nie uzywac produktu w poblizu tatwopalnych gazéw i materiatéw palnych.
Nie uzywaé uszkodzonych urzadzen, sterownikéw i silnikdw z brakujgcymi czesciami.
Nalezy ustawi¢ zewnetrzny obwdd zatrzymania awaryjnego, aby zapewni¢ mozliwos¢
odciecia zasilania i natychmiastowego zatrzymania pracy w przypadku nieprawidtowosci.
Jesli produkt jest uzywany w warunkach stabego zasilania, nalezy zainstalowa¢
urzadzenia zabezpieczajgce (dtawik pradu zmiennego itp.), aby zapewnic zasilanie
wejsciowe w okreslonym zakresie wahan napiecia.
Nalezy stosowac filtr przeciwzaktdceniowy, aby zredukowac wptyw zaktécen
elektromagnetycznych.
Sterownik i silnik powinny by¢ uzywane w okreslonej kombinacji.

Srodki ostroznosci dotyczace przechowywania i transportu

Przestrzegaj zalecent podanych na opakowaniu dotyczgcych przechowywania i nie

przecigzaj produktu.
Umiesc 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 powodujacych korozje, tatwopalnych gazéw, wody, oleju.

—>Miejsce, w ktdrym jest mniej pytu, soli i proszku metalicznego.

—>Wibracje lub wstrzasy nie przekraczajg specyfikacji produktu.

—>Brak urzadzen generujacych silne pola magnetyczne w poblizu.

CAUTION

Srodki ostroznosci dotyczace instalacji

Nieprawidtowe napiecie zasilania lub nieprawidtowe podtgczenie biegunéw moze
spowodowac uszkodzenie napedu lub inne awarie.

Naped nalezy zainstalowa¢ w szafie zapewniajgcej ochrone przeciwpozarows.

Elektryczne zabezpieczenie w szafie sterownicze;j.
Prosze zainstalowac sterownik i silnik w miejscu o odpowiedniej wytrzymatosci.
Zainstaluj ten produkt w nastepujgcym Srodowisku:

”///_/E%é_ﬁ/ H(.@plqﬂ?'

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki © | ¥



Y Ezaﬁni.a

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki

—>Bez bezposredniego nastonecznienia w miejscu.

—>Temperatura otoczenia nie przekracza specyfikacji produktu.

—->Wi

Igotnos¢ nie przekracza specyfikacji produktu. Bez kondensacji.

—>Brak gazéw powodujacych korozje, tatwopalnych gazéw, wody, oleju.

—>Miejsce, w ktdérym jest mniej pytu, soli i proszku metalicznego.

—->Wi

bracje lub wstrzasy nie przekraczajg specyfikacji produktu.

—>Brak urzadzen generujacych silne pola magnetyczne w poblizu.

CAUTION

CAUTION

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

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

Zainstaluj sterownik we wskazanym kierunku.

Nalezy zachowac okreslone odstepy miedzy napedem, wewnetrznymi powierzchniami szafy
sterowniczej i innymi czesSciami maszyny.

° Srodki ostroznosci dotyczace okablowania
° Nie przeprowadzaé stycznika magnetycznego w okablowaniu miedzy napedem a
silnikiem.

Prosze mocno podtaczy¢ zacisk zasilania i zacisk silnika.
Zachowaj minimalng odlegtos¢ 10 mm miedzy napedem a szafg sterowniczg lub innym
wyposazeniem.
Pozostaw co najmniej 30 mm wolnej przestrzeni na okablowanie nad i pod sterownikiem.
Kabel sygnatowy: Kabel enkodera powinien by¢ skreconym kablem ekranowanym z ekranem
uziemionym na obu koricach.
Dtugos¢ okablowania enkodera wynosi do 20m.

Zmniejsz czestotliwos¢ wiaczania/wytgczania zasilania tak bardzo, jak to mozliwe.

° Srodki ostroznosci podczas pracy

° Aby zapobiec awariom i wypadkom, wykonaj jazde prébng silnika bez obcigzenia (bez

podtgczonego sterownika).

° Po zainstalowaniu urzadzenia i rozpoczeciu pracy nalezy wcze$niej ustawi¢ parametry
uzytkownika, aby pasowaty do urzadzenia.
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e Dodatnia granica (POT) podczas operacji JOG i operacji powrotu do zera. Sygnat ujemnego limitu
(NOT) jest niewazny.
e Uzywajac silnika na osi pionowej, nalezy zapewnic urzgdzenie zabezpieczajace, aby unikngé
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.

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 zamdwionymi.
e Uszkodzonych lub wybrakowanych czesci systemu krokowego nie wolno instalowac. W takim

przypadku nalezy skontaktowac sie z dostawca.
CAUTION

L
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Rozpoczecie pracy z Easy Servo

Aby zaczg¢, potrzebujesz jednego sterownika serwonapedowego, jednego serwonapedu (sterownik krokowy z
enkoderem) oraz zasilacza pradu przemiennego / statego. Konieczne jest réwniez posiadanie kontrolera ruchu, takiego
jak generator impulséw lub PLC, jesli chcesz wykorzystaé petng funkcjonalnosé. Jesli masz komputer PC z jednym
portem szeregowym lub konwerterem USB-RS232, mozesz réwniez obracaé silnikiem za pomocga oprogramowania na
komputerze. Jednak zaleca sie zweryfikowanie petnej funkcji serwonapedu za pomocg innego kontrolera ruchu.

Silniki i sterowniki serii ES2:

ilniki serii ) Kabel
Rozmiar Silniki serii ES2 Moment Sterowmll :;?:; -
- N'm
silnika Standardowy Wyzsza precyzja Hamulec Wodoodporny (IP67) s
NEMAS Qﬁ ES2-M208003-E1 ES2-M208003-E2 0.03
NEMA11 Qi ES2-M211006-E1 ES2-M211006-E2 ES2-M21706B-E1 0.06
ES2-M21706-E1 ES2-M21706-E2 ES2-M21708B-E1 0.6
NEMA17 Qi
ES2-M21708-E1 ES2-M21708-E2 0.8
ES2-M22314-E1 ES2-M22314-E5 ES2-M22314B-E1 | ESZ-M22314WP-E1l | 14
NEMA23 :
* | ES2-M22323-E1 ES2-M22323-E5 ES2-M223238-E1 | ESZM223ZBBWP-EL | 23
ES2-M22422-E1 ES2-M22422-E5 ES2-M22422B-E1 - 2.2 gu
NEMA24 - i
’ ES2-M22430-E1 ES2-M22430-E5 ES2-M22430B-E1 - 3.0 ES2.0508
CABLEH- | CABLEG-
2-fazowy ES2-M23445-E1 ES2-M23445-E5 ES2-M23445B-E1 | ES2-M23445WP-E1 | 4.5 - M
NEMA34 "
sredniona : e ES2-M23480-E1 ES2-M23480-E5 - ES2-M23480WP-E1 8.0 h i
pieciowy - H
ES2-M23485-E1 ES2-M23485-E5 ES2-M23485B-E1 ES2-M23485WP-E1 8.5 ES2-DASDR
2-fazowy ES2-MH23485-E1 ES2-MH23485-E5 ES2-MH234858B-E1 | ES2-MH23485WP-E1| 8.5 !
NEMA34 € il
wysoko W | ES2-MH234120-E1 | ES2-MH234120-ES | ES2-MH234120B-E1 |ES2-MH234120WP-E1| 12 oo
TapECTOW
3-fazowy .| ES2-MH33480-E1 ES2-MH33480-ES | ES2-MH33480B-E1 | ES2-MH33480WP-E1| 8.0
NEMA34 e
wysoko % | ES2-MH334100-E1 | ES2-MH334100-E5 | ES2-MH334100B-E1 |ES2-MH334100WP-E1| 10
Rapieciowy 3
3-fazowy . | ES2-MH342120-E1 | ES2-MH342120-E5 | ES2-MH342120B-E1 - 12 |j
NEMA42 e I3
Wysoko | ES2-MH342200-E1 ES2-MH342200-E5 - - 20 E52-30AZ306)
napieciowyl
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Przedstawienie produktu

Sterowniki serwokrokowe firmy Leadshine, to napedy krokowe z zamknigtg petla sprzezenia zwrotnego zaprojektowane,
aby rozwigza¢ problem utraty kroku w tradycyjnych uktadach sterowania silnikiem krokowym, ktory pracuje z otwarta
petla. Stosujac enkoder jako sprzgzenie zwrotne predkosci i pozycji, zwickszamy w niezawodno$¢ systemu przy
minimalnym wzro$cie kosztow.

Sterowniki serwonapedow Leadshine serii ES2 oparte s3 na najnowszym algorytmie sterowania wektorowego, fgczacym
systemy serwo AC i krokowe. Charakteryzuja si¢ praca w petli sprzezenia zwrotnego, obejmujaca petle pradows,
predkosciowg 1 potozenia, oferujac zwigkszone przyspieszenie i szybka reakcje, dodatkowo nizszy poziom hatasu i
ogrzewania, ptynny ruch silnika, brak przekroczenia wartosci docelowej, niemal zerowy czas ustalania oraz latwe
dostrojenie do niemal wszystkich zastosowan.

2.1

2.2

Parametry sterownika ES-D508:

Parametr ES2-D508
MNapiecie robocze 24 -50VDC
Maksymalny prad ciaggly 6,0 A
Maksymalna czestotliwosc krokow 200 kHz
MNapiecie sygnatu kroku, kierunku i zezwolenia na prace 5-24V
Prad wejsciowych sygnaldw logicznych 7-20mA
Chlodzenie Chiodzenie naturalne lub wymuszone
Temperatura otoczenia 0-40°C
Wilgotnosc 40% RH do 90% RH, bez kondensacji
Wibracje 5,9 m/s® MAX
Temperatura przechowywania -20*Cdo 65 °C
Funkcje

Sterowanie sygnatami: krok/kierunek, CW/CCW

Zaawansowana technologia serwomechanizmu laczaca zalety systemow krokowych z otwarta petla sprzgzenia
zwrotnego i systemow serwo AC.

Sterowanie w zamknietej petli w celu eliminacji utraty krokdw, utyku silnika lub w celu synchronizacji ruchu.
Wysoki moment rozruchowy i szybka reakcja.

Sterowanie wektorowe, ptynny ruch silnika z mniejszymi drganiami i ogrzewaniem oraz szybka reakcja.
Doskonaty czas reakcji, szybkie przyspieszenie i bardzo wysoki moment obrotowy przy wysokich predkosciach (o
30% wigcej niz w przypadku otwartej petli).

Obciazenie zalezne od dynamicznego pradu wyjsciowego z napedu do silnika, co znaczaco zmniejsza nagrzewanie
si¢ silnika.

Napigcie wejsciowe 24-50VDC; maksymalny prad szczytowy wyjsciowy z napedu do silnika wynosi 8,0 A.
Rozdzielczo$¢ mikrokrokow od 200-51,200 (zwickszona o 1) za pomocg konfiguracji programowe;j.

Izolowane wejscia sterowania impulsami, kierunkiem i aktywacja.

Latwe dostrojenie dla konfiguracji typu ,,podiacz i pracuj” oraz wbudowany interfejs HMI do tatwej konfiguracji i

‘ Veome,
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o Silniki Easy Servo z mozliwoscia wyboru rozdzielczo$ci enkodera: 1000, 2500 i 5000 linii i sygnatow wyjsciowych
A, B, Z;

o Wyjscie ,,0siggnieto pozycje” i wyjscie “bledu” do zewngtrznych kontroleréw ruchu dla petnej kontroli systemu.

e  Ochrona przed nadmiernym napigciem, pradem oraz btgdami pozycji.

2.3 Specyfikacja elektryczna:

Parametry ES2-D508

Napigcie zasilania: 24 - 50VDC

Maksymalny prad wyjsciowy: 80A

Maksymalna czgstotliwosc krokéw:  200KHz

Napigcie sygnalow kroku, kierunku i zezwolenia na prace : 5-24V
Prad wejsciowych sygnatow logicznyrch: 7-20 mA

2.4 Otoczenie

Chlodzenie Pasywne lub wymuszone
Srodowisko Unikaj kurzu, mgty olejowej i gazow korozyjnych
, Wilgotno$¢ 40 — 90%RH, bez kondensacji
Srodowisko pracy Temperatura pracy 0 — 40°C
Drgania 5.9 m/s2 MAX
Temperatura przechowywania -20°C — + 65°C
i Chtodzenie pasywne lub wymuszone
2.5 Specyfikacja mechaniczna
(jednostka: mm [linch=25.4mm])
2-04.0

125.0 115.0

34.0

Rys.1. Specyfikacja mechaniczna

2.4 Eliminacja ciepla
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e Temperatura pracy - nizsza niz 40°C
e Zaleca si¢ montaz napgdu pionowo, aby zmaksymalizowaé powierzchnig radiatora. W razie potrzeby uzycie
metody wymuszonego chlodzenia, aby ostudzic.

e Jedli zainstalowanych jest wiele napedow, zaleca si¢ zachowanie minimalnej odlegtosci 30 mm (12 cali)
migdzy dwoma z nich.

3.  Wejscia i wyjscia sterownika.

Rys. 2. Wejscia/wyjscia sterownika

Interfejs
uzytkownika HMI

Autotest,

L ]

- Konfiguracja

AA

CN3
Port konfiguracyjny
RS232

| s— 53

dc

PE

CN1

Ztacze sygnatowe
sterowania

Wejécia Impulsu i Kierunku

Wejscie zasilania

glownego (STEP/DIR), Aktywacji
(Enable) oraz Wyjscie Btedu
As
Wyjscia silnika a
B+
B- CN2

Ztacze sygnatu zwrotnego
Ztacze enkodera

— T
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3.1 Z13cze CN1 CN2- polaczenia wejsciowe i wyjsSciowe sterowania
10 PEND+.
1 ENA+.
| 19 +5V.
2 ENA- I ~' 20 A+.
3 PUL+ i 21A-
4 PUL- HI 22 B+
| § 23 B-
5 DIR+. 1
l .l '_ 24 Z"l‘.
6 DIR-. 11 25 7-.
7 NC |=I 5E 26 SGND.
8NC ! P
9 SGND. l
18 SGND
6 FG
7 EZ+ \ 11 EA-
8 EZ- s //—x” 12 EB-
9 NC ~—] ﬁ/,,— 13 +5V
10 NC — | %/,— 14 NC
I [— |} e
1 EA+ e
2 EB+ SRy
3 GND S
4 NC S
5 NC ’
NAZWA 1I/0 OPIS
ENA + = Sygnat wigczenia: Ten sygnat stuzy do wiaczania/wytaczania zezwolenia na prace sterownika. Sygnat ten
stuzy do wigczania/wytaczania napedu. Wysoki poziom napiecia 4,5-24 V (sygnat sterujacy NPN) stuzy
do wiaczenia napedu, natomiast niski poziom napiecia 0-0,5 VDC do wytaczenia napedu. W przypadku
ENA - sygnatow sterujacych PNP i réznicowych, poziom niski jest uzywany do wigczenia napedu. DomysInie ten
sygnat jest pozostawiony NIEPOLACZONY i WLACZONY.
PUL + I Sygnat impulsowy: W trybie pojedynczego impulsu (impuls/kierunek), to wejscie reprezentuje sygnat
impulsowy, kazde zbocze narastajace lub opadajace jest aktywne (konfigurowalne programowo); W
trybie podwdjnego impulsu (konfigurowalny programowo), to wejscie reprezentuje impuls zgodny z
PUL - I ruchem wskazéwek zegara (CW), aktywny zaréwno na wysokim, jak i niskim poziomie. 5-24 V przy PUL-
HIGH, 0-0,5 V przy PUL-LOW. Aby uzyska¢ niezawodng odpowiedz, szerokos$¢ impulsu powinna by¢
dtuzsza niz 2,5uS (pasmo 200K) lub 1uS (pasmo 500K)
DIR + I Sygnat kierunku: W trybie pojedynczego impulsu ten sygnat ma niski/wysoki poziom napiecia,

reprezentujacy dwa kierunki obrotéw silnika. W trybie podwdjnego impulsu (konfigurowalny

Zeomr np.c
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programowo) sygnatem tym jest impuls licznika (CCW), aktywny zaréwno na wysokim, jak i niskim
poziomie. Aby zapewnic¢ niezawodng reakcje na ruch, sygnat DIR powinien wyprzedzac sygnat PUL o co

2 s najmniej 5 ps. 5-24 V, gdy DIR-HIGH, 0-0,5 V, gdy DIR-LOW. Polaryzacja sygnatu kierunku jest
konfigurowana programowo.
NC
NC Niepotaczone
SGND 0 GND sygnatow
PEND+ O Sygnat w pozycji: sygnat wyjsciowy OC, aktywny, jesli réznica miedzy aktualng pozycjg a pozycja
polecenia wynosi zero. Ten port moze pobierac prad 20mA przy 24V. Rezystancja pomiedzy Pend+ i
Pend- jest aktywna przy wysokiej impedancji. Sygnat mozna réwniez wykorzysta¢ do wyjscia
FlEp= e hamulca, ustawiajgc parametr NO 30004 w ProTuner.
ALM + O  Sygnat alarmowy: Sygnat wyjsciowy OC (Open Collector), aktywowany, gdy aktywowane jest jedno z
nastepujacych zabezpieczen: przekroczenie napiecia, przekroczenie pradu, btgd hamulca i btad
Sledzenia pozycji. Mogg pobierac lub pobieraé prgd MAX 100mA przy 5V. Aktywna impedancja
LS 2 sygnatu alarmowego jest konfigurowana programowo
NC - Niepotaczone
FG = GND obudowy
SGND - GND sygnatéw
+5V 0 Wyjscie 5V + dla enkodera, 50 mA
AO+ 0 Enkoder A+ wyjscie
AO- 0 Enkoder A+ wyjscie
BO + 0 Enkoder B+ wyjscie
BO - 0] Enkoder B- wyjscie
Z0 + 0] Enkoder Z+ wyjscie
Z0 - 0] Enkoder Z- wyjscie
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SGND 0} Sygnat GND

Port konfiguracyjny RS232

ZYacze CN3 to port komunikacyjny RS232 do potaczenia z komputerem. Potaczenie RS232 stuzy wylacznie do
strojenia, a nie do sterowania. W celu strojenia napedu nalezy pobra¢ darmowe oprogramowanie Leadshine Pro Tuner,
dostepne na stronie dostawcy.

Zlacze enkodera

Ztacze stuzy do podiaczenia sygnatlu enkodera. Szczegotowe informacje mozna znalez¢é w ponizszej tabeli.

NAZWA 1/0 OPIS

EA+ I Wejscie enkodera A+
AB+ I Wejscie enkodera B+
EGND | 1{0) Masa sygnalow

NC I Brak polaczenia

NC I Brak polaczenia

FG I Koncowka uziemiajaca do oslony
EZ+ I Wejscie enkodera Z+
EZ- I Wejscie enkodera Z-
NC I Brak polaczenia

NC I Brak polaczenia

EA- I Wejscie enkodera A
EB- I Enkoder B- wejscie
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VCC (0) Moc wyj$ciowa +5V
NC I Brak polaczenia
NC I Brak polaczenia

3.2 Zasilanie regulowane i nieregulowane

Do zasilania napedu mozna uzywaé zaréwno zasilaczy regulowanych, jak i nieregulowanych. Teoretycznie
preferowane sg zasilacze nieregulowane ze wzgledu na ich zdolno$¢ do wytrzymywania gwattownego wzrostu pola
magnetycznego EMF i szybszg reakcj¢ na zmiane pradu. Jesli zamiast tego wolisz uzywac zasilacza regulowanego,
sugerujemy wybrac¢ taki, ktory jest specjalnie zaprojektowany do sterowania krokowego lub serwo, np. Leadshine
RPS. W przypadku, gdy dostgpne sa tylko zasilacze impulsowe ogolnego przeznaczenia, wybierz taki, ktory ma
»przewymiarowang” znamionowa 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, Zze przemiennik pobiera prad z nieregulowanego
zrédla zasilania tylko podczas trwania cyklu PWM w stanie wlaczenia, ale nie w czasie trwania wylgczenia. Dlatego
$redni prad pobierany z zasilacza jest znacznie mniejszy niz prad silnika. Na przyktad dwa silniki 3A mogg by¢ dobrze

zasilane przez jeden zasilacz o warto$ci znamionowej 4A.

33 Wspéldzielenie zasilania

Wiele sterownikow moze korzysta¢ z tego samego zasilacza, jesli ma on wystarczajaca pojemno$¢. Nalezy podiaczy¢
kazdy modut ES2 do tego wspolnego zrodla zasilania osobno. Aby unikna¢ zaklécen nie nalezy taczy¢ szeregowo
sterownikow do zasilacza. Kazdy sterownik powinien by¢ podtaczony osobnymi przewodami (potaczenie rownolegte).

34 Wybér napigcia zasilania

Przy doborze zasilacza nalezy wzia¢ pod uwagg rowniez wahania napigcia linii zasilajacej i napigcia zwrotnego EMF,
generowanego podczas zwalniania silnika. Zaleca si¢ uzycie zasilacza o napieciu wyjsciowym, pozostawiajacym miejsce
na ,,plywanie” napig¢cia w sieci energetycznej i napigcie EMF.

Wyzsze napigcie zasilania moze zwigkszy¢ moment obrotowy silnika przy wyzszych predkosciach, co pomaga unikngé
utraty krokow. Jednakze wyzsze napiecie moze powodowac wigksze wibracje silnika przy nizszych predko$ciach, a takze
moze wywotaé ochrone przed przepigciem, a nawet spowodowac uszkodzenie napedu. Dlatego sugeruje si¢ wybieranie
napigcia zasilania tylko wystarczajaco wysokiego dla zamierzonych zastosowan.
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7. Wykres sekwencji sygnalow sterujacych

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

! High Level?3. 5V

PUL

l

T
! l Low Level<0. 5V

DIE

|

! Low Level<0. 5V

|
1
1
1
\ ;
ENA

PUL/DIR

Rys. Sekwencja sygnatow sterujacych

a) ti: ENA musi wyprzedza¢ sygnat DIR o co najmniej 500 ms. Zazwyczaj ENA+ i ENA- sg niepotaczone.
b) t: DIR musi by¢ zalaczony co najmniej Sus przed sygnatem PUL, aby zapewni¢ prawidtowy kierunek;
¢) t3: Szeroko$¢ impulsu nie mniejsza niz 2,5 ps,

d) t4: Szeroko$¢ niskiego impulsu nie mniejsza niz 2,5 ps.

8. Konfigurowanie ES2 za pomocg interfejsu HMI

Uzytkownicy moga konfigurowa¢ sterownik za pomoca interfejsu HMI na przednim panelu. Ten interfejs HMI
obejmuje szes¢ cyfr siedmiosegmentowych i pig¢ przyciskéw do obstugi przez uzytkownikow, jak nastepuje:
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_ - e o e e o
7segmentowy Il
wyswietlacz |-| l_l |_| l_l l_l l_l

Zmniejszenie lub Nastq}:ny

A

04

Przesuwanie w lewo O
ENT Enter,Potwierdz
Przetgczanie trybu

Zwigksz lub Poprzedni

W interfejsie HMI na sterowniku sg 4 tryby pracy. Uzytkownicy moga przetaczac si¢ migdzy tymi trybami, naciskajac
klawisz "Mode". Nastepny rysunek ilustruje procedure dziatania tego panelu:

-4

Wyswietl dane

j|'||'1 co —— [Wybierz dand—————-[ Wyswietl dank
I

® ®

. Wyswietl
. Wybierz parametf paraymetr — @dytuj parametr

Edytuj parametr| @
o |
T I -
® @Potwierdz’ @
Anuluj
-

<!

Funkcja
omocnicza

[AF 1 i |

l @ Zacznij
Zapisz do = @ zapisywanie Zapisywanie zakongczone
EEPROM | HEe - | — = > |F - |'q|
CF ik Przytrzymaszekund_m L

- |—p- Resetuj Parametesr

- |—Il- |Wyczys’é rejestr blel:!()w
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Ten tryb jest poczatkowo aktywny po uruchomieniu zasilania sterownika. W tym trybie uzytkownicy moga sprawdzic¢ dane
monitorowania, jak pokazano w tabeli ponizej.

Wyswietlany kod Nazwa Opis
L ::} “L Wyswietlanie cyir o nizszej wartosci.
H D “H Wryswietlanie cyfr o wyzszej wartosci.
Blad pozycji, ktory jest roznicg miedzy poleceniem a informacjg zwrotna.
T = » - . . . .
2Nz d0OuEP Naciénij przycisk “@’ aby przelaczyé¢ miedzy wyswietlaniem cyfr o
nizszej] 1 wyzsze] wartosci.
CIIE: IBF‘F “d01SPF” Aktualna predkosé obrotowa silnika w obrotach na minute (RPM).
d:::E"E'::Il— “d02SPr” Referencyjna predkosé obrotowa silnika w obrotach na minute (RPM).
d::l :“:'I F “d0O3PLE” Aktualna pozycja zwrotna w impulsach..
d::: '-H:'L - “d04PLr” Pozycja referencyjna w impulsach.
d:_:':l II-' “d051P « Prad referencyjny (szczytowy) w mA.
Kod bledu:
0001 ---- Aktywowana ochrona przed nadmiernym pradem
I «d06Er” 0002 ---- Aktywowana ochrona przed nadmiernym napieciem
I 0008 ---- Aktywowano zabezpieczenie hamulca
0020 ---- Blad pozycji przekracza limit
000d ---- Blad kabla enkodera
i I:: -I I:Il-l “d07 Pn” Napiecie magistrali, ktére jest rownowazne 1/10 rzeczywistej wartosci
Ij::: EI Fi0) “d08 no” Numer wersji sterownika.
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Konfigurowanie ES2 za pomoca programu ProTuner
Leadshine dostarcza réwniez oprogramowanie do dostrojenia o nazwie ProTuner do konfiguracji parametrow ES2.

Kolejnos¢ parametrow w ProTunerze jest inna niz w panelu HMI.

%ﬁﬁ?ﬂiuﬁg

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki



