Instrukcja obstugi
Sterownikow serwokrokowych

ES2-DA808

2016 Leadshine Technology Co., Ltd.

L8,

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki




Elementy Budowy Maszyn i Automatyki “ 5

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 byé 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 WYtACZNIE do uzytku klienta. Informacje

zawarte w tym dokumencie mogg ulec zmianie bez powiadomienia, mogga by¢ od czasu do czasu aktualizowane w
zwigzku z ulepszeniami produktu itp. i mogg nie by¢ zgodne pod kazdym wzgledem z poprzednimi wydaniami.
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1.  Wstep

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 wzroscie 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. Napigcie robocze sterownika ES2-DA808 wynosi 50-80VAC Iub 70-
100VDC, a moze on dostarczaé prad do 8,0 A. Dlatego tez ES2-DAS80S jest idealny do zastosowan wymagajacych
szybkiej reakcji, precyzyjnego pozycjonowania i ptynnego ruchu silnikéw serwokrokowych NEMA34.

1.1 Funkcje

e Zaawansowana technologia serwomechanizmu tgczaca zalety systemow krokowych z otwartg petla sprzgzenia
zwrotnego 1 systemow serwowych AC.

e Sterowanie w zamknietej petli w celu eliminacji utraty krokdw, utyku silnika lub w celu synchronizacji ruchu.

e Wysoki moment rozruchowy i szybka reakcja.

e Sterowanie wektorowe, ptynny ruch silnika z mniejszymi drganiami i ogrzewaniem oraz szybka reakcja.

e Doskonaly czas reakcji, szybkie przyspieszenie i bardzo wysoki moment obrotowy przy wysokich predkos$ciach (o
30% wiecej niz w przypadku otwartej petli).

e Obcigzenie zalezne od dynamicznego pradu wyjsciowego z napedu do silnika, co znaczgco zmniejsza nagrzewanie
si¢ silnika.

e Napigcie wejsciowe od 50-80VAC lub 70-100VDC; maksymalny prad szczytowy wyjsciowy z napedu do silnika
wynosi 8,0 A.

e Rozdzielczo§¢ mikrokrokow od 200-51,200 (zwigkszona o 1) za pomoca konfiguracji programowe;j.

e Izolowane wejScia sterowania impulsami, kierunkiem i aktywacja.

e lLatwe dostrojenie dla konfiguracji typu ,,podiacz i pracuj” oraz wbudowany interfejs HMI do tatwej konfiguracji i
ustawien.

o Silniki Easy Servo z mozliwos$cig wyboru rozdzielczosci enkodera: 1000, 5000 linii i sygnalow wyjsciowych A, B,
Z,

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

e Ochrona przed nadmiernym napig¢ciem, pradem oraz blgdami pozycji.

1.2. Aplikacje

Ze wzgledu na polaczenie cech napedow serwowych AC i napedow krokowych, sterowniki serwonapedow Leadshine
serii ES2 sg odpowiednie zarowno do modernizacji konwencjonalnych systeméw krokowych, jak i do zastgpowania
systemow serwowych AC, ktore wymagaja zamknietej petli sprzgzenia zwrotnego oraz wysokiego momentu obrotowego.
Sterownik ES2-DAS808 zostal pomyslnie wdrozony przez wielu klientow OEM w aplikacjach takich jak urzadzenia
elektroniczne, maszyny do grawerowania laserowego, urzadzenia medyczne, frezarki CNC, maszyny do pakowania i
urzadzenia drukujace.
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2. Specyfikacja

2.1 Specyfikacja elektryczna

Y Hi.a
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Parametry ES2-DAS8O08

Napiecie pracy 50-80VAC lub 70-100VDC
Maksymalny prad ciagly 8.0A
Maksymalna czestotliwos¢ krokow 200KHz
Napigcie sygnalow STEP/DIR, Enable 5-24V

Prad wejscia sygnatu logicznego 7—20 mA

2.2 Otoczenie

Chlodzenie

Srodowisko pracy

Temperatura przechowywania

Chtodzenie

Pasywne lub wymuszone

Srodowisko Unikaj kurzu, mgtly olejowej i gazéw korozyjnych
Wilgotnos¢ 40 — 90%RH, BEZ KONDENSACII
Temperatura pracy 0 — 40°C
Drgania 5.9 m/s2 MAX

-20°C — + 65°C (-4°F - 149°F)

Chtodzenie pasywne lub wymuszone

Aegm, ni.ﬁd
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2.3 Specyfikacja mechaniczna

(jednostka: mm [linch=25.4mm])
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Rys.1. Specyfikacja mechaniczna
* Zalecany montaz boczny w pionie w celu lepszego odprowadzania ciepta

2.4 Eliminacja ciepla
e Temperatura pracy - nizsza niz 40°C
e Zaleca si¢ montaz napedu pionowo, aby zmaksymalizowac powierzchni¢ radiatora. W razie potrzeby uzycie
metody wymuszonego chtodzenia, aby ostudzic.
e Jesli zainstalowanych jest wiele napgedow, zaleca si¢ zachowanie minimalnej odlegto$ci 30 mm (12 cali)
mi¢dzy dwoma z nich.
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3.  Wejscia i wyjscia sterownika.

Interfejs
uzytkownika HMI

Autotest,

Konfiguracja

CN3

Port konfiguracyjny
RS5232

CN1
Ztacze sygnatowe

sterowania

Wejscia Impulsu i Kierunku
(STEP/DIR), Aktywacji
(Enable) oraz Wyjscie Btedu

Wejscie zasilania
gtownego

Wyjscia silnika

CN2
Ztacze sygnatu zwrotnego
Ztacze enkodera

Rys. 2. Wejscia/wyjscia sterownika

31 Z1acze CN1 CN2 CN3- polaczenia wejSciowe i wyjSciowe sterowania

CN1
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CN1

NAZWA

ENA +

ENA -

PUL +

PUL -

DIR +

DIR -

NC

NC

1 NC

2 NC

3 PUL+
4 PUL-
5 DIR+
6 DIR-

7 ALM+
8 ALM-
9 Pend+
10 Pend-
11 ENA+
12 ENA-
13 NC
14 NC
15 NC

I/0
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31NC
32 NC
33 NC
34 NC
35NC
36 NC
37 NC
38 NC
39 NC
40 NC
41 NC
42 NC
43 NC
44 NC
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Sygnat wigczenia: Ten sygnat stuzy do wiaczania/wytgczania sterownika.
Domyslnie wysoki poziom (sygnat sterujagcy NPN) do wiaczenia sterownika i niski
poziom do wytaczenia sterownika. Zwykle pozostaje NIEPOLACZONY
(WLACZONY). Nalezy zauwazy¢, ze sygnaty sterujace PNP i réznicowe s
przeciwnie, a mianowicie niski poziom aktywacji. Aktywny poziom sygnatu ENA
jest konfigurowalny programowo

Sygnat impulsowy: W trybie pojedynczego impulsu (impuls/kierunek), to wejscie
reprezentuje sygnat impulsowy, kazde zbocze narastajace lub opadajace jest
aktywne (konfigurowalne programowo); W trybie podwdéjnego impulsu
(konfigurowalny programowo), to wejscie reprezentuje impuls zgodny z ruchem
wskazowek 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)

Sygnat kierunku: W trybie pojedynczego impulsu ten sygnat ma niski/wysoki
poziom napiecia, reprezentujgcy dwa kierunki obrotéw silnika. W trybie
podwdijnego impulsu (konfigurowalny programowo) sygnatem tym jest impuls
licznika (CCW), aktywny zaréwno na wysokim, jak i niskim poziomie. Aby
zapewni¢ niezawodng reakcje na ruch, sygnat DIR powinien wyprzedzaé sygnat
PUL o co najmniej 5 ps. 5-24 V, gdy DIR-HIGH, 0-0,5 V, gdy DIR-LOW.
Polaryzacja sygnatu kierunku jest konfigurowana programowo.

Brak potgaczenia
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SGND o Sygnat GND

PEND+ 0 Sygnat w pozycji: sygnat wyjsciowy OC, aktywny, jesli roznica miedzy aktualng
pozycjg a pozycja polecenia wynosi zero. Ten port moze pobiera¢ prgd 20mA
przy 24V. Rezystancja pomiedzy Pend+ i Pend- jest aktywna przy wysokiej
PEND - o impedancji. Sygnat mozna réwniez wykorzystac¢ do wyjscia hamulca, ustawiajac
parametr NO 30004 w ProTuner.

ALM + 0 Sygnat alarmowy: Sygnat wyjsciowy OC (Open Collector), aktywowany, gdy
aktywowane jest jedno z nastepujacych zabezpieczen: przepiecie, przetezenie,
btagd hamowania i btad sledzenia pozycji. Moga pobieraé lub pobierac prad
ALM - o MAX 100mA przy 5V. Aktywna impedancja sygnatu alarmowego jest
konfigurowana programowo

NC - Brak potgczenia

FG - Ostona GND
senp  Syonat

+5V I Wejscie 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
SGND o Sygnat GND

NC - Niepotaczone
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CN2 — Zlacze sygnalu zwrotnego

6 FG
7 NC
8 NC
9 NC
10 NC

1 EA+
2 EB+
3 GND
4 NC

S NC .

NAZWA I/0
EA+ I
AE+ I

EGND I/0
NC I
NC I
FG I
EZ+ I
EZ- I
NC I
NC I
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11 EA-
12 EB-
13 +5V
14 NC
15 NC

AN

OPIS

Wejscie enkodera A+

Wejscie enkodera A

Uziemienie powrotne wyjscia +5v

Brak potgczenia

Brak potaczenia

Koncéwka uziemiajaca do ostony

Wejscie enkodera Z+

Wejscie enkodera Z

Brak potaczenia

Brak potaczenia
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EA- I Wejscie enkodera A
EB- I Enkoder B- wejscie
vCC (o) Moc wyjséciowa +5V
NC I Brak potgczenia
NC I Brak potgczenia

Uwagi: (1) Sugeruje si¢ uzycie ekranowanych przewodéw sygnalowych; (2) aby unikngé/zmniejszy¢ zaklocenia, nie
nalezy wigzaé ze sobg kabli sygnalu sterujacego i przewodow zasilajacych; (3) Jesli uzywasz sterownika PLC, mozesz
podlaczyé rezystor 2K, patrz rozdzial 3.1.2 lub skontaktuj si¢ z dostawca w celu wymiany na model 24V z
wbudowanym rezystorem.

CN4 —RS232 & RS485

1 GND 3 +5V 5NC
2 TxD 4 RxD 6 NC
Zlgcze zasilania i silnika

Y
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Port konfiguracyjny RS232

Ztacze 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.

Z1acze enkodera

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

PIN

EB+ Wejscie kanalu B+ enkodera

EB- Wejscie kanatu B- enkodera

EA+ Wejscie kanatu A+ enkodera

EA- Wejscie kanatu A- enkodera

VCC Zasilanie enkodera +5V
EGND Masa sygnatow

Dopasowanie do silnikow serii ESM Easy Servo.

ES2-M23445 ES2-M23480-

ESZ
Kroki katowe (°) 1.8
Moment trzymajacy (IN.m) 4.0
Prad fazy (A) 6.0
Rezystancja fazy (Ohm) 0.47
Indukcja fazy (mH) 3.6
Inercja walu (g.cml) 1.95
Waga (Kg) 2.7
Enkoder (linie/obr.) 5000

ESZ

1.8
8.0

6.0
0.63
4.0
25
35

5000

4. Rozpoczecie pracy z Easy Servo

Opis

ES2-M23485- ES-M23440B-

ESZ ESZ Podlaczenie
1.8 1.8
8.5 4.0 A+ /BLK
6.0 6.0
0.55 0.47
42 36 A-/RED

23 — m
4.0
2.7 B+/YEL B-/GRN
5000 5000

Aby zaczaé, potrzebujesz jednego sterownika serwonapgdowego, jednego serwonapedu (sterownik krokowy z
enkoderem) oraz zasilacza pradu przemiennego / statego. Konieczne jest rowniez posiadanie kontrolera ruchu,
takiego jak generator impulséw lub PLC, jesli chcesz wykorzysta¢ pelng funkcjonalnosé. Jesli masz komputer PC z
jednym portem szeregowym lub konwerterem USB-RS232, mozesz rowniez obraca¢ silnikiem za pomoca
oprogramowania na komputerze. Jednak zaleca si¢ zweryfikowanie petnej funkcji serwonapgdu za pomocg innego

kontrolera ruchu.
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4.1 Schemat podlaczenia

50-80VAC

lub
70-100VDC

Przed’luienie kabla

zasilajacego

Kabel RS232

<

lub Konwenter USB-232

Q- &

Kontroler ruchu ’
Kabel enkoderowy (niezbedny)

ES2-DA808 wymaga dwoch wejsé zasilania, zgodnie z ponizszym. Gléwne zasilanie jest uzywane do zasilania sil-

nika, a zasilanie sterowania jest uzywane do obwodu logicznego. Zazwyczaj moga one korzystaé z tego samego zasi-

lania pradu przemiennego.

AC

50-80VAC /
s 70-100VDC

Zasilanie glowne N

Y
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5. Podlaczenie zasilania

ES2-DAS808 przeznaczone sa do zasilania silnikow serwokrokowych (NEMA 34) produkcji Leadshine. Aby uzyskaé
optymalna wydajno$¢, wazne jest, aby wybra¢ odpowiedni typ zasilacza, napiecie i prad wyjsciowy. Ogodlnie rzecz biorac,
napigcie zasilania okres§la wydajno$¢ silnika krokowego przy duzej predkosci, podczas gdy prad wyjSciowy napedu
okresla wyj$ciowy moment obrotowy silnika napgdzanego (szczegoélnie przy nizszych predkosciach). Wyzsze napigcie
zasilania moze zwigkszy¢ predkos¢ obrotowg silnika, ale jednoczesnie skutkowaé wiekszym hatasem i nagrzewaniem
silnika. W przypadku zastosowan o niskiej predkosci silnika sugeruje si¢ stosowanie zasilaczy o nizszym napigciu
zasilania.

5.1 Zasilanie regulowane i nieregulowane

Do zasilania napedu mozna uzywaé zarowno zasilaczy regulowanych, jak i nieregulowanych. Teoretycznie
preferowane sg zasilacze nieregulowane ze wzgledu na ich zdolno$¢ do wytrzymywania gwaltownego wzrostu pola
magnetycznego EMF i szybsza reakcje na zmiang pradu. Jesli zamiast tego wolisz uzywac zasilacza regulowanego,
sugerujemy wybra¢ 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, ze przemiennik pobiera prad z nieregulowanego
zrédta 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 moga by¢ dobrze

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

5.2 Wspéldzielenie zasilania

Wiele sterownikow moze korzysta¢ z tego samego zasilacza, jesli ma on wystarczajaca pojemno$¢. Nalezy podiaczy¢
kazdy modut ES2-DA808 do tego wspolnego zrédla zasilania osobno. Aby uniknaé zaklocen nie nalezy taczyc
szeregowo sterownikow do zasilacza. Kazdy sterownik powinien by¢ podlaczony osobnymi przewodami (potaczenie
rownolegle).

5.3 Wybor napiecia 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, pozostawiajgcym miejsce
na ,,ptywanie” napiccia w sieci energetycznej i napiecie EMF.

Wyzsze napigcie zasilania moze zwigkszy¢ moment obrotowy silnika przy wyzszych predkosciach, co pomaga unikngé
utraty krokow. Jednakze wyzsze napigcie moze powodowac wigksze wibracje silnika przy nizszych predkos$ciach, a takze
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moze wywotaé ochrone przed przepigciem, a nawet spowodowaé uszkodzenie napgdu. Dlatego sugeruje si¢ wybieranie
napigcia zasilania tylko wystarczajaco wysokiego dla zamierzonych zastosowan.

6. Typowe polaczenie

Kompletny uktad krokowy powinien sktadac si¢ z silnika krokowego z enkoderem, sterownika krokowego ES2-DA808,
zasilacza i sterownika (generatora impulsow). Typowe polaczenie pokazano na rysunku ponize;j.

Kontroler

ES2-DA808

Step
Direction
Enable
5V
T
Alarm AL L 7
r Y
e AM- | g 1
-
I . INP+ 9
n-posiiton
ine- Lo ¥
+
CN1

Control Signal
Connector

h | =

@D || b (W

Zlacze sygnalu
enkodera

Przewnd Prrewsd
cakoderoney enkoderowy
: Niezbeduy D :

EA+ BLK EA- BLU Przewsd
EB+: YEL EB- GRN rasilapacy
+BV: RED  GND: WHT

AC

- N
AC 50-80VAC

70-100VDC

As  Black

o mer % Preewod onilaiscy
]

B velowGroep ——
B-  Bhe

Llacze silnika
i zasilania

Podtaczenia do kontrolera z wyjsciem rdznicowym
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CN2
Kontroler ES2-DA808 Zlacze sygnalu zwrotnego
5-24V,
5V zalecane X PUL+ 3
PUL- ] 4 £ Kﬂt::j'l g REDE
przediuzajacy do kod
Step ) DIR+ 5 enkodera® o
Krok 5 DIR- 6 -2 < — !:|< |
Direction ENA+ L 11 niezbgdny
Kierunek EnA- 112 =z Kabel
Enable zasilania
Sygnat
zezwolenia i\f
na prace
1 AC 50-80VAC
Alarm ALM+ 1 7 lub 70-
-+ T 100vDC
e AM- ] g
L b Kabel zasilania
A- Czerwony (przediuzenie)
B+ Zétziel.
In-posiiton e+ L9 B- Niebieski
Osiagnieto x =
. INP-
pozyie 10
CN1
Zlacze sygnalow .
sterujacych Zlgcze zasilania i silnika
Polaczenie z kontrolerem wyjécia sinking
CN2
Kontroler ES2-DA808 Ziacze sygnatu zwrotnego
5-24V,
5V zalecane
Kabel Kable
Step _ przediuzajacy do o o4
enkodera®
Krok < E|< !
Direction - *niezbedny
Kierunek Kabel
Enable zasilania
Sygnat
zezwoleni
na prace
AC 50-80VAC
Alarm L lub 70-
- . = T 100vVDC
c r I A+Czamy Kabel zasil
A- Czerwony (przediuzenie)
In-posiiton INP+ L9 B- Niebieski
Osiagnieto =
pozycje INP-_1 10
L
CN1
Zlacze sygnalow .
sterujacych Zlgcze zasilania i silnika

Polgczenie z kontrolerem wyjscia - sourcing
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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

L.
! 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-DA808 za pomoc3 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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7-Segmentowy |-| -l :| -|| |
L. -— - -
wyswietlacz |_| _l _l _"_ _I

Przesuwanie w lewo

Enter,Potwierdz

@®

@ Zmniejszenie lub Nastq}:ny

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:

v

Wyswietl dane i
| [ ez dang——— [ Wyl dar
|

® ®

A Wyswietl
oo el | Wybierz paramety paraymetr —— @dytuj parametr

Edytuj parametr| @
-l -
® @Potwierdz’ @
T Anuluj
() @ Of

Funkcja
omocnicza

At ]

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).
j:_:l_l :"-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-DA808 za pomoca programu ProTuner

Leadshine dostarcza réwniez oprogramowanie do dostrojenia o nazwie ProTuner do konfiguracji parametrow ES2-
DASOS. Lista parametrow:

NO. R-odczyt, [DomyS$Ina
W_Zapjs1 wartos¢
Definicja S-serwis Zakres Opis
ProTuner | Panel
Wamocnienie w petli Ten parametr mozna modyfikowac.
39 0 . P& R/W 0 0—65535 | Autodostrajanie jest uruchamiane
pradowej Kp e
po podiaczeniu zasilania.
Wamocnienie i Ten parametr mozna modyfikowac.
40 1 ienie W pe R/W 0 0—65535 | Autodostrajanie jest uruchamiane
pradowej Ki . o
po podiaczeniu zasilania.
49 3 Petla pozycji Kp R/W/S 40 0-10000
50 4 Petla predkoséi Ki R/W/S 30 0—10000
51 5 Petla predkosci Kp R/W/S 400 0—10000
Przewidywanie
56 6 R/W/S 0 0—1000
momentu obrotowego
0 7 Impulsy / obroét R/W/S 1600 | 200—60000
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Rozdzielezodé Czterokrotne mnozenie
3 8 R/W/S 4000 | 200—20000 | czgstotliwosci dla enkodera 1000
enkodera L
linii
9 9 Maksymalny blad | ¢ s | 1000 | 1260000 | Jednostka: impuls
sledzenia
Procentowy prad watu Procent maksymalnego pradu.
7 10 blokady (wlaczone R/W/S 40 0—100 dziata, gdy ustawienie nr 30015
zasilanie) wynosi 3.
27 jp | Procentpraduwpetli | p o 80 1—100 | Niewazny
zamknigtej
Czas migkkiego startu Jednostka: 100 ms.
8 12 GKICR0 St R/W/S 8 1—20 Zmniejsza wibracje po wiaczeniu
(wlaczenie zasilania) o \
zasilania lub wlaczeniu
9 13 Wiacz filtr impulsowy R/W 1 0—1 Niewazny
1 g | Coasfilowania ) p g |39 1-600 | Jednostka: 0.05ms
impulséw polecen
0: Wysoki
1: Niski
[0: Niski poziom, jesli ustawiono
. . 0, wejscie wlaczenia napgdu
Aktywacja sterownia na > ) ; a pe
20 15 (zezwolenic) R/W/S 1 0—1 powinno by¢ podiaczone do. .
zasilania 5V, aby zataczy¢ silnik.
1: Wysoki poziom. Pozostawienie
wejscia odlaczonego, a silnik
bedzie zalaczony. |
. . 0: Wysoki
18 16 Poziom wyjscia btedu | R/W/S 0 0—1 o
1: Niski
4 17 Tryb wejscia RIW/S 0 01 0: Pulse+Direction
impulsowego I: CW/CCW
s 18 7b . i 0 01 0: Narastajace zbocze
0cz¢ impuisu R/W/S o 1: Opadajace zbocze
Kierunek pracy silnika 0: Do przodu
6 19 R/W/S 1 0—1
1: Do tyhu
0: 200KHZ
2 20 | Wybor szerokosci pasm| R/W/S 0 0—1 1: 300KHZ
(Nieprawidtowy )
21 Przyspieszenie R/W 200 1~2000
22 Predkos¢ R/W 60 1~3000
NA 23 Odleglos¢ RW | 100 1~65535 | \cparametry sg skuteczne podczas
pracy silnika z pomocg klawiatury
24 Liczba uruchomien R/W 1 1~65535
25 Kierunek poczatkowy R/W 1 0/1
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26 Czas interwatu pracy R/W 100 1~65535
7 Wla{cz dla ruchu RIW | /1
posuwisto-zwrotnego
28 Start Stop R/W 0 0/1
Otwarta/zamknigta 0: otwarta petla
33 29 petla R/W/S 1 0—1 1: zamknigta petla
Wybér trybu
30 Auto-dostrajanie R/W 0 0—1 Niewazny
NA K ;
31 ompensacja R/W 0 0—1000 | Niewazny
rezonansu
Wybér 0: Odblokuj
21 32 | blokady watu w pozycji| R/W/S 0 0—I1 1: Blokada
wylaczonej (disable)
9 3 Zre.s’et.uj btad poprzez 0 0—1 0-Wytacz
wejscie aktywujace R/W/S 1-Wiacz
Wyboér uzwojenia
Kkrotki 1 i . .
95 34 rot. iego dolnego RIW/S 0 0—1 0-Brak Zwarcia uzwojenia
ramienia mostka 1-Zwarcie krotkie
0: Wyjscie Pend
. e 1: Wyjscie hamulca
23 35 | Funkcja wyjscia Pend R/W/S 0 0—1 e oo
Jesli uzywany silnik jest z
hamulcem, ustaw go na 1.
Poziom 0: wysoki
24 36 | aktywacji wyjscia Pend | R/W/S 0 0—1 1: niski
60 37 | Kompensacja R/W/S 0 0—1 Niewazny
grawitacyjna
54 13 Ogranl?z.eme .ca1k1 petli RIW/S 15 080
predkosciowe;j
66 39 | Zajety parametr | R/W/S 15 0—127 Niewazny
68 40 | Zajety parametr 2 R/W/S 32 0—o64 Niewazny
Procent napiecia w Jednostka: %
26 41 stanie wytaczenia| R/W/S 0 0—100 Niewazny
zasilania
=7 ES2-M23485
59 42 | Model silnika RWS |7 0100 | 5 ESM23480 (B)
=9 ES2-MH234120
=10 ES2-M23445
10 43 | Wartos¢ bledu RIW/S 4 0—100 | Jednostka: impulsy

pozycjonowania
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Opodznienie  usuwania
11 44 | wibracji dla| R/W/S 3 0—100 Jednostka: 1ms
oprogramowania
53 45 | Petla predkosci VpH R/W/S 700 0—10000
69 46 | Zajety parametr 3 R/W/S 48 0—o64 Niewazny
Stata czasowa
28 47 | dla wykrywania R/W/S 2 0—20 Jednostka: 100ms
nadmiernego napi¢cia
Ograniczona warto$¢
31 48 | napigcia dla wlaczenia | R/W/S 400 110-420 Jednostka: V
rezystora hamowania
Wiacz rezystor 0: Wylacz
30 49 | hamowania R/W/S 1 0—1 1: Wiacz
(Zezwolenie)
0-2: Ruch interpolacyjny
69 50 | Model ruchu R/W/S 1 0—9 3: Ruch punk do punktu
57 51 ngstothqu ¢ filtra w R/W/S 6 0—31 Rzeczywisty zakres wynosi 0-12
petli pozycji
58 52 Cze;.stotllwos’c‘ﬁltra W R/W/S 0 0—31 Rzeczywisty zakres wynosi 0-12
petli predkosci
Czgstotliwosc
59 54 | probkowania petli R/W/S 4 0—31 Rzeczywisty zakres wynosi 0-12
predkosciowe;j
32 56 | Zezwolenie na autotest| R/W/S 0 0—1 O-wmcz’ 1-wiaez (dla zastosowa
specjalnych)
1: Wiacz 0: Wytacz bit0:
Nadmierny prad Bitl:
. Nadmierne napiecie
Wilacez wykrywanie o .
19 37 | (operacia bitowa) RIW/S | 4739 | 0—65s535 | Dit7: Blad podazania za
pozycja
Bit9: Wyjscie hamulca
Bit12: Uszkodzony kabel enkodera
17 58 | ALM - funkcja wyjscia| R/W/S 1 1—5 1- Btad, 2~5-Zarezerwowane
27 59 | Wartos¢ przekroczenia | p vog | 440 0500 | Jednostka: V
napigcia
Czasy na eliminacje Ograniczone czasy wahan pradu
29 60 | nadmiernych drgan R/W/S 6 0—50 przed wyswietleniem btgdu
przekroczenia pradu
41 61 | Petla pradowa Kc R/W 0 0—32767 | Niewazny
44 62 Wspétezynnik napiecia RIW/S 0 032767 Je.dnosta: 100mV /rps
wstecznego EMF Niewazny
Wspotczynnik . .
45 63 R/W/S 0 0—255 Niewazny
magnetyczny 0
46 64 | WVspdlezynnik R/W/S 0 0—255 | Niewazny
magnetyczny 01
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52 65 | Petla pozycji KpH R/W/S 120 0—10000 | =[Pr03]*0.8
47 66 | Sztywnosé R/W/S 0 0—31 Niewazny
. . Lo
48 67 | Wspolczynnik RW/S | 100 | 100—10000 | ‘ednostka: %
bezwladnosci Niewazny
55 65 | \vypreedzenic RW/S | 10 0—32
predkosci
70 73 | Parametr zajety 5 R/W/S 0 0—32767
71 74 | Parametr zajety 6 R/W/S 0 0—32767
7 75 Maksymgln}/ prad RIW/S 0 0—32767
fazowy silnika
73 76 Morpent trzymania R/W/S 0 0—32767
silnika
74 77 | Rezystancja silnika R/W/S 0 0—32767
75 78 | Indukcyjnos¢ silnika R/W/S 0 0—32767
Uwaga!

Kolejnosé¢ parametréw w ProTunerze jest inna niz w panelu HMI. Na przyktad petla predkosci kp ma numer 5 na
panelu HMI, ale numer 30054 w ProTunerze.
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6. Dodatek A.

Rozwiazywanie problemow

Jesli naped nie dziata prawidlowo, 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 komponentow tworzacych system i sprawdzenie, czy
dziataja niezaleznie. Wazne jest udokumentowanie kazdego etapu procesu rozwigzywania problemow. Mozesz
potrzebowac¢ tej dokumentacji, aby méc do niej wrdci¢ w pdzniejszym terminie, a szczegoty te znacznie pomogg naszemu
personelowi pomocy technicznej w okresleniu problemu, jesli bedziesz potrzebowaé pomocy.

Wiele probleméw wplywajacych na systemy sterowania ruchem mozna przypisa¢ szumom elektrycznym, bledom
oprogramowania sterownika lub btedom w okablowaniu
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Objawy problemu i mozliwe przyczyny:

Problem

Mozliwa przyczyna

Mozliwe rozwigzanie

Silnik nie obraca si¢

Brak zasilania.

Podtacz zasilanie prawidtowo.

Wizualnie sprawdzamy $wiecenie poszczegdlnych diod
sygnalizujacych obecnos$¢ napie¢ na urzadzeniu. W
przypadku stwierdzenia braku jakiego$ napigcia nalezy
odlaczy¢ zasilanie szafy sterowniczej i sprawdzié
dzialanie poszczegodlnych bezpiecznikow. Uszkodzone

wymieniamy na nowe zgodne z aplikacjg systemu.

Zle dobrana rozdzielczos¢

Wykonujemy korekte ustawien.

Aktywny blad sterownika

Sprawdz okablowanie i uruchom ponownie

Naped jest odtaczony

Przywr6¢ ustawienia fabryczne napedu i nie podtaczaj

sygnatow zezwolenia ENA+, ENA-.

Silnik obraca sie
w zlym kierunku

Sygnat kierunku jest odwrocony

Mozna przetgczy¢ kierunek obrotu silnika

Blad sterownika

Nieprawidlowe podigczenie silnika,
napigcie zasilania, uszkodzenie

cewki silnika.

Cewka silnika moze powodowac zwarcie lub btad

wynika z niewtasciwego okablowania

Zasilanie przekracza maksymalne napigcie robocze

Jesli uzywasz silnika Leadshine, zapoznaj si¢ ze

schematem okablowania silnika;

Nieregularny ruch

silnika

Sygnat sterujacy jest zbyt staby

Upewnij si¢, ze prad sygnatu sterujagcego miesci si¢ w

zakresie pracy

Sygnat sterujacy jest zaktocany

Do potaczen sterownikow z plyta gtdéwna,
sterownikiem PLC nalezy stosowa¢ kable ekranowane,
ekran nalezy uziemié. Sprawdzamy poprawno$¢
uziemienia. Sprawdzamy odlegto$¢ miedzy kablami

sterujgcymi a kablami zasilajagcymi silniki.

Bledne podlaczenie silnika

Zapoznaj si¢ z instrukcja obshugi napedu i

dokumentacja techniczng silnika

Opoznienia podczas
PrzyS$pieszania

silnika

Zte ustawienia pradu

Dokonujemy korekty. Wybieramy inny zasilacz o
wiekszej mocy lub zwigkszamy prad wyjsciowy

napedu

Za staby silnik do aplikacji

Wymieniamy silnik na inny, mocniejszy.
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Zbyt wysokie ustawienia

przyspieszania

Zmniejsz przyspieszenie

Zbyt niskie napiecie zasilania

Wybierz inny zasilacz o wigkszym napigciu

wyjsciowym

Nadmierne grzanie
sie
silnika i sterownika

Zbyt stabe odprowadzenie ciepta

Sprawdzamy droznos¢ filtrow wentylacyjnych w szafie

sterowniczej i poprawnos¢ dziatania wentylatora.

Zbyt wysokie ustawienie pradu, zbyt

wysokie obciazenie

Wykonujemy korekty. Zmniejszamy warto$¢ pradu,

zgodnie z parametrami silnika
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