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Instrukcja obstugi
zintegrowanych silnikow krokowych
Serii iEM-RS

Modbus RS485

©2022 Leadshine Technology Co., Ltd.
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Szanowny Kliencie,

Serdecznie dziekujemy za wybor produktéw marki Leadshine oraz za zaufanie, jakim nas obdarzytes,
dokonujgc zakupu w sklepie ebmia.pl. Jest nam niezmiernie mito, ze mozemy Cie wspiera¢ w korzystaniu z
nowoczesnych rozwigzan elektronicznych, ktére zapewnig Ci efektywnosé, precyzje i niezawodnos¢ w
Twoich zastosowaniach.

Niniejsza Instrukcja Obstugi zostata stworzona w celu dostarczenia Ci wyczerpujgcych informacji
dotyczacych poprawnej instalacji, konfiguracji oraz eksploatacji Twojego urzadzenia elektronicznego
Leadshine. Prosimy o doktadne zapoznanie sie z trescig instrukcji przed przystgpieniem do uzytkowania
produktu.

Chcieliby$Smy podkresli¢, ze wszelkie prawa autorskie zastrzezone przez sklep ebmia.pl oraz producenta
Leadshine. Kopiowanie, rozpowszechnianie lub wykorzystywanie tresci instrukcji w jakiejkolwiek formie,
bez wyraznej zgody wtascicieli praw, jest surowo zabronione i podlega sankcjom zgodnym z
obowigzujgcymi przepisami prawa.

Nasz zespot jest gotdw stuzyé Ci pomoca na kazdym etapie uzytkowania urzadzenia Leadshine. W razie
pytan, watpliwosci lub potrzeby uzyskania dodatkowych informacji, prosimy o kontakt z naszym dziatem
obstugi klienta, ktory z przyjemnoscig udzieli Ci wsparcia.

Zyczymy owocnej i satysfakcjonujacej wspodtpracy z naszymi produktami oraz zachecamy do skorzystania z
zawartych w instrukcji wskazéwek, aby w petni wykorzysta¢ mozliwosci oferowanego urzadzenia.

Z powazaniem,

[zespot ebmia.pl]
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Srodki ostroznosci

Uwagi ogdlne

DANGER

WARNING

CAUTION

CAUTION

Nie zdejmuj obudowy przy wtaczonym zasilaniu.

Przed wykonywaniem podtgczania i konserwacji nalezy odtgczyc¢ zasilanie na co najmniej 2
minuty i upewnic sie, ze wskaznik zasilania jest wytgczony. Nawet jesli zasilanie zostanie
odtgczone, wewnatrz napedu moze pozostaé napiecie. Dlatego nie nalezy dotykaé stykdw
zasilania, gdy swieci sie wskaznik zasilania.

Nalezy korzystad ze specyfikacji zasilacza (liczba faz) pasujgcych do produktu. (Napiecie.
Czestotliwos¢. AC/DC).

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

Nie uszkadzaé ani nie przeciagac kabla, nie przecigzaé kabla, nie wiesza¢ na kablu ciezkich
przedmiotdw ani nie zaczepiaé o drzwi szafy.

Nie nalezy samodzielnie demontowa¢ produktu, naprawiac lub modyfikowac.

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 wtgczone lub gdy zasilanie zostato
wtasdnie odciete. Silnik i inne elementy uktadu takze moga by¢ w wysokiej temperaturze.
Podejmij srodki bezpieczeristwa, takie jak zainstalowanie ostony, aby zapobiec
przypadkowemu dotknieciu rekami i czesciami (kablami itp.).

Do zasilania sterowania nalezy stosowac izolacje podwdjnie izolowang lub wzmocniong.
Nie uzywaé w miejscach, w ktdrych moze zosta¢ rozpryskana woda, srodowiskach
korozyjnych. Nie uzywaé produktu w poblizu tatwopalnych gazéw i materiatéw palnych.
Nie uzywad uszkodzonych urzadzen, sterownikéw i silnikdw z brakujgcymi czesciami.
Nalezy ustawic¢ zewnetrzny obwdd zatrzymania awaryjnego, aby zapewnié mozliwos¢
odciecia zasilania i natychmiastowego zatrzymania pracy w przypadku nieprawidtowosci.
Jesli produkt jest uzywany w warunkach stabego zasilania, nalezy zainstalowac urzgdzenia
zabezpieczajgce (dtawik pradu zmiennego itp.), aby zapewnic¢ zasilanie wejsciowe w
okreslonym zakresie wahan napiecia.

Nalezy stosowac filtr przeciwzaktdceniowy, aby zredukowa¢ wptyw zaktécen
elektromagnetycznych.

Sterownik i silnik powinny by¢ uzywane w okreslonej kombinaciji.

Srodki ostroznosci dotyczace przechowywania i transportu
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= Przestrzegaj zalecen podanych na opakowaniu dotyczacych brzechowywanla i nie przecigzaj
produktu.
=  Umies$¢ 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 powodujgcych korozje, fatwopalnych gazéw, wody, oleju.
—>Miejsce, w ktédrym jest mniej pytu, soli i proszku metalicznego.
—>Wibracje lub wstrzgsy nie przekraczajg specyfikacji produktu.

—>Brak urzadzen generujgcych silne pola magnetyczne w poblizu.

Srodki ostroznosci dotyczace instalacji
e Nieprawidtowe napiecie zasilania lub nieprawidtowe podtagczenie biegunéw moze
CAURION spowodowac uszkodzenie napedu lub inne awarie.
. Naped nalezy zainstalowac w szafie zapewniajgcej ochrone przeciwpozarowa. Elektryczne
zabezpieczenie w szafie sterownicze;.
» Prosze zainstalowad sterownik i silnik w miejscu o odpowiedniej wytrzymatosci.

=  Zainstaluj 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 powodujgcych korozje, tatwopalnych gazéw, wody, oleju.
—>Miejsce, w ktorym jest mniej pytu, soli i proszku metalicznego.
—>Wibracje lub wstrzgsy nie przekraczajg specyfikacji produktu.

—->Brak urzadzen generujgcych silne pola magnetyczne w poblizu.

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

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

e Zainstaluj sterownik we wskazanym kierunku.

e Nalezy zachowa¢ okreslone odstepy miedzy napedem, wewnetrznymi powierzchniami szafy
sterowniczej i innymi czeSciami maszyny.
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Srodki ostroznosci dotyczace okablowania

° Nie przeprowadzac stycznika magnetycznego w okablowaniu miedzy napedem a silnikiem.
CAUTION , . G . o
° Prosze mocno podtaczy¢ zacisk zasilania i zacisk silnika.

e Zachowaj minimalng odlegtos¢ 10 mm miedzy napedem a szafg sterowniczg lub innym
wyposazeniem.

e Pozostaw co najmniej 30 mm wolnej przestrzeni na okablowanie nad i pod sterownikiem.

e Kabel sygnatowy: Kabel enkodera powinien by¢ skreconym kablem ekranowanym z ekranem
uziemionym na obu korcach.

e Dtugosc okablowania enkodera wynosi do 20m.

e Zmniejsz czestotliwo$¢ wtgczania/wylaczania zasilania tak bardzo, jak to mozliwe.

Srodki ostroznosci podczas pracy

° Aby zapobiec awariom i wypadkom, wykonaj jazde prébng serwomotoru bez obcigzenia
(bez podtaczonego sterownika).

CAUTION ° Po zainstalowaniu urzadzenia i rozpoczeciu pracy nalezy wczesniej ustawi¢ parametry
uzytkownika, aby pasowaty do urzadzenia.
e Dodatnia granica (POT) podczas operacji JOG i operacji powrotu do zera. Sygnat ujemnego limitu
(NQOT) jest niewazny.
e Uzywajac silnika na osi pionowej, nalezy zapewnic urzadzenie zabezpieczajgce, aby unikng¢
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.
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1. WSTEP

1.1. Przedstawienie produktu

1.1. Przedstawienie produktu

Zintegrowane silniki serii iEM-RS to napedy z wbudowanym wejsciem RS485 - za pomocg komunikacji
Modbus RTU mozna potaczy¢ w sie¢ do 31 osi. Dodatkowo funkcja PR Mode z 16-segmentowg tabelg

pozycji pozwala na zastosowanie tego sterownika w aplikacjach wymagajgcych przejazdu na okreslone

punkty, typu punkt-punkt, bez koniecznosci stosowania dodatkowych kontroleréw ruchu, znacznie

upraszczajac system i obnizajgc koszty.

1.2. Cechy

Niski poziom hatasu i wibracji, ptynny ruch.

Obstuga protokotu Modbus RTU, wewnetrzna 16-segmentowa tabela pozycji
Wspiera funkcje : Profile Position, Profile Velocity, Homing

Ruch moze zosta¢ uruchomiony przez zewnetrzne wejscia/wyjscia lub RS485 lub HMI
7 konfigurowalnych wejs¢ cyfrowych, 3 izolowane optycznie wyjscia cyfrowe
Napiecie zasilania 20-36 VDC dla iEM-RS17xx, maks. prad wyjsciowy 3 A

Napiecie zasilania 20-50VDC dla iEM-RS23xx, maks. prad wyjsciowy 7 A
Komunikacja RS232 do konfiguracji parametréw, RS485 dla sterownia ruchem
Zabezpieczenia przed przekroczeniem pradu , przekroczeniem napiecia

Przewaga sterownikow serii iEM-RS:

Proste systemy pozycjonowania mozna zrealizowac¢ za pomocg samego sterownika silnika
krokowego, bez PLC lub zewnetrznego kontrolera ruchu.

Wbudowane bogate funkcje diagnostyczne

Sygnaty wejsciowe i wyjsciowe do tatwej konfiguraciji.

Port RS485 (Modbus RTU) zapewnia wieksze mozliwosci rozbudowy (panel HMI, falowniki, PLC);

1.3. Scenariusze zastosowan

1.3.1. Reczne strojenie

(1) Uruchomienie prébne mozna przeprowadzi¢ za pomocg oprogramowania do strojenia Leadshine MS,

ktére wymaga: oprogramowania do strojenia Leadshine, kabla do strojenia RS232 (dostarczonego przez

Leadshine), konwertera RS232 na USB, sterownika i silnika, jak opisano w sekcji 6.1

(2) Prosty ruch mozna réwniez wykonad za pomocg narzedzi portu szeregowego, co wymaga:

oprogramowania General Serial Port Tools, kabla RS485 (dostarczonego przez uzytkownika), konwertera

RS485 na USB, napedu i silnika, jak opisano w rozdziale 6.2.

1.3.2 Praktyczne scenariusze zastosowan

(1) Sterowanie przez Modbus RS485 (PLC / HMI)

T e
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Komunikacja RS485 (protokét Modbus-RTU) uruchamia rejestr ruchu PR napedu, ktéry moze realizowac

ruch po sciezce. Zaréwno PLC, jak i HMI majg komunikacje RS485, wiec uzytkownik moze wybrac¢ jedng lub
obie. Za pomocg PLC mozna pisac bardziej ztozone programy, aby ruch byt bardziej inteligentny, a za
pomocg HMI mozna monitorowac i modyfikowac parametry napedu w czasie rzeczywistym.

Metoda 1 - sterowanie za
pomocyg HMI

Meloda 2 - sterowanie za
pomoc3 PLC

-1 1

s

Metoda 3 - sterowanie za pomocg HMI i PLC

RS-485
38 : |
:::aoa ‘

i y by

(2) Sterowane przez I/0 (sygnat przetaczajacy lub PLC)

Uzytkownik musi tylko wytgczy¢ sygnat przetacznika, aby zrealizowad ruch PR, ktéry jest prosty w obstudze

i niedrogi.

Y 2
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Uzytkownicy mogg rowniez uzywa¢ modutu we/wy PLC do realizacji ruchu PR, ktéry jest bardziej

inteligentny niz sterowanie sygnatem przetgczania.

CAUTION

START ,j STOP

cow W |
v F‘ .

START Q STOP

CoW g CW

Metoda 4 Metoda 5

lﬁ:

1.4 Inspekcja produktu

1.4.1. Przeglad podczas odbioru
Sprawdz, czy powierzchnia produktu nie zostata uszkodzona podczas transportu.
Sprawdz, czy modele sterownika i silnika z tabliczki znamionowej sg zgodne z zamdwionymi.

Uszkodzonych lub wybrakowanych czesci systemu krokowego nie wolno instalowaé. W takim
przypadku nalezy skontaktowa¢ sie z dostawca.

2. Instalacja

2.1.1 Warunki przechowywania

Odpowiednio zapakowane i przechowywane w suchym, czystym i nienastonecznionym miejscu.
Temperatura otoczenia: od -20°C do +65°

Wilgotnos¢ od 40% do 90% bez kondensacji

Unika¢ wszelkiego rodzaju narazenia na korozyjne gazy.

2.1.2. Warunki otoczenia podczas pracy

Zakres temperatury od 0°C do 50°C. Temperatura otoczenia napedu zapewniajgca dtugotrwatg
niezawodnos¢ powinna wynosic¢ ponizej 40 °C. Naped nalezy zainstalowaé w miejscu dobrze

T e
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e Wilgotnos¢ od 40% do 90% bez kondensacji
e Wibracje mniejsze niz 0.15 mm przy czestotliwosci 10 Hz-55 Hz.

e NIE WOLNO montowac napedu i silnika w miejscu narazonym na dziatanie korozyjnych lub
tatwopalnych gazéw i materiatow palnych.

e Prosze zamontowac naped i silnik wewnatrz, w szafie sterowniczej, bez dostepu cieczy, bez
CAUTION

e NIE WOLNO montowac napedu i silnika w miejscu narazonym na dziatanie pytu.

bezposredniego $wiatta stonecznego.

e Upewnij sie, ze przewody uziemiajgce sg dobrze podtgczone

2.2. Specyfikacja elektryczna

. | Dlugos¢ Momer_lt Waga Sygnaty Na;')le;c_le Prad fazy Nap,lf;.(: € Wydajnosé Maksymarlrn a| Wejscie | Wyjscie
Model  [Rozmiar| (i) trzymajacy| @) | smnthes zasilania (A) wejsciowych Wyidciowa szybkos¢ cvirowe |evfrowe
(N.m) £ Ja (VDC) sygnatow Y transmisji y y
iEM- NEMA| 73 0.4 1.0 20-36 | 0.3-3.0
RS1706 17
iEM- 86 0.8 1.1 20-36 | 0.3-3.0
RS1708 9
: Mol 1224V 24V@ | 5500 3 1
iEM- NEMA| 78 1.3 1.1 |RTU 20-50 | 0.5-4.5 100mA
RS2313 23
iEM- 99 1.9 1.4 20-50 | 0.5-7.0
RS2323
2.3 Wymiary
Jednostka: mm (1 cal = 25,4 mm)
e -
] L—‘;;—' MV
: “ | A
= B~ L Modele Dhugogé
| o | \oo iEM-RS1706 73 mm
” 3'“{ 1 1 iEM-RS1708 86 mm
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| L | |
Modele Dlugosé ’E .
iEM- 78 mm .
RS2313 [
{EM- 99 mm -
RS2323 ‘
=
1=0.5 L1
22+0.5
_{ g
E!
15
1= =

2.5. Srodki ostroznosci

e Nie podtaczaj podczas pracy okablowania silnika i okablowania komunikacyjnego RS232 podczas
wigczonego zasilania.

° Sprawdz potaczenia i upewnij sie, ze biegunowos¢ przewodu zasilajgcego jest prawidtowa,

w przeciwnym razie moze dojs¢ do obrazen lub pozaru.

° Pamietaj, aby odczekac 5 minut lub dtuzej, aby dotkna¢ napedu po wytaczeniu zasilania
CAUTION ° Nalezy upewnic sie, ze napiecie zasilania nie przekracza zakresu wejsciowego sterownika.

3. Specyfikacja interfejsu i ztgczy
3.1 Definicja zfgczy

///_/'I;Boﬁiﬂinﬁa
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CN 1 ‘Ztacze zasilania

CN 4: Port

CN2. Port we/wy

(O]
[a]
>
(@]
z
(]

LED
CN3:RS485

Port komunikac;ji

CN1 - Wejscie zasilania

CN2 - Ztgcze sygnatdw we/wy

CN3 - Ztgcze komunikacyjne RS485

CN4 - Ztacze strojenia RS232

Przetaczniki DIP:
ID urzadzenia (Slave’a): SW1-SW5
Szybkos¢ transmisji: SW6-SW7

Rezystancja: SW8

3.1.2 Zigcze zasilania CN1 i CN2

ﬁﬂiln
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$v Budawy

Maczun i Auntamatuli &

Nazwa | Rysunek Sygnat Opis
O VDC 20V- 36V
cN1 | ]l
© GND GND
Nazwa| Rysunek PIN Siygnat| 1/0 | Opis
1 DI1
2 DI2
3 DI3 Konfigurowalne Wejscia cyfrowe
typu Single-ended DI1-DI7, 12V -
4 Di4 24V.
DI1 domyslnie jest wejsciem
5 DI5 .
wigczajgcym,
6 DI6 DI2-DI7 to GPIO
CN2
7 DI7
8 CoOMI ||
9 DO1 0
N Konfigurowalne Wyjscia cyfrowe
10 DO2 0 typu Single-ended DO1-DO3
(wspdlna anoda lub wspdlna
11 DO3 o katoda),
Max. 24V/100mA, GPIO.
12 COMO | O

////_/ﬁﬁll Hiln" .

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki “ 1'%




///_/ﬁﬁn‘inng

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki

3.1.3. CN3 - Port komunikacyjny R$485

Nazwa | Rysunek PIN Opis
RS485 +
CN3 RS485 -
GND
3.1.4 CN4- Port konfiguracyjny RS232
Nazwa | Rysunek PIN Sygnat
1 NC
2 TxD
CN4
3 GND
i 4 RxD

3.1.4 Przetaczniki DIP

Napedy z serii iEM-RS wykorzystujg 8-bitowy przetgcznik DIP do ustawiania numeru ID sterownika - slave
ID , szybkosci komunikacji i rezystancji sterownika. Sg one pokazane ponize;j:

SW1 Sw2 SW3 Sw4 SW5 SWe6 SwW7 SW8
— _/ l
~ | —
ID urzgdzenia rozdzielczosé Q

(1) ID urzadzenia slave: SW1-SW5 (off/wyt.=1, on/wt.=0)

ID sterownika SW1 SW2 SW3 SW4 SW5

%_/’EVBO;?H%QQ
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Domyslnie on Ton """";;‘v"‘ } on on
1 (fabrycznie) off on on on on
2 on off on on on
3 off off on on on
4 on on off on on
5 off on off on on
6 on off off on on
7 off off off on on
8 on on on off on
9 off on on off on
10 on off on off on
11 off off on off on
12 on on off off on
13 off on off off on
14 on off off off on
15 off off off off on
16 on on on on off
17 off on on on off
18 on off on on off
19 off off on on off
20 on on off on off
21 off on off on off
22 on off off on off
23 off off off on off
24 on on on off off
25 off on on off off
26 on off on off off

////_/ﬁﬁll Hilﬁ%{“ .
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off

27 off on | off off
28 on on off off off
29 off on off off off
30 on off off off off
31 off off off off off

Uwaga: (1) Gdy SW1-SW5 jest ustawiony domyslnie (wszystkie sg wtgczone), identyfikator sterownika
mozna skonfigurowac¢ za pomocg oprogramowania komputerowego .

(2) Predkos¢ transmisji: SW6 - SW7

SwW7
Baud Rate SW6
on
115200 (Domyslinie) on
. on
38400 (Fabrycznie) off
off
19200 on
ff
9600 off °

Uwaga: (1) Gdy SW6-SW7 jest ustawiony domyslnie (wszystkie sg wytgczone), predkos¢ transmisji mozna
skonfigurowaé za pomocg oprogramowania komputerowego.

3.1.5 Wybor rezystancji zaciskow: SW8

SW8=0N: rezystancja zaciskow jest aktywna

SW8=0FF: brak rezystancji zaciskow (ustawienie fabryczne)

Uwaga: (1) Ostatnie urzadzenie podrzedne w sieci musi podtgczy¢ zacisk o rezystancji 120 Q, co oznacza, ze
nalezy ustawi¢ SW8 na wt.

3.2. Schemat podtaczenia

///_/'I;Boﬁiﬂinﬁa
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Wejscie

RS485

LINe |

-~

Wryjzcie
RS485

o
e

24VDC = @*J
e

RES

Zrodto zasilania y
2036\1x IEM-RS1706
e VvDC
GND
Wejscia
Single-ended
! IR Leadshine MotionStudid
— 1 i¥ 2
- — —
= ¥ 21
o —
| a¥ 2 (| |
1224vde O 2, RS232
NEN /PNH o E ¥ 2 CABLE-PC-1
- —
| IS a¥ 2
-
= 2
17 iy 2
Wyjzeia
Single-ended
e
§
L

ID urzadzenia : SW1-SW5
Szybkosé transmisji: SWGE-5SW7
Rezystancja: SW38

Uwagi:

(1) W sterowniku znajduj3 sie dwa porty komunikacyjne RS485, jeden z nich to port wejsciowy, ktory
faczy sie ze stacjg giowng lub poprzednim urzadzeniem podrzednym, a drugi to port wyjsciowy, ktory
faczy sie z kolejnym urzadzeniem podrzednym.

(2) Wejscia 11, 12,.13,14, 15, 16 i 17 moga by¢ wejsciami ze wspdlng katod3 i ze wspdlng anoda.

(3) Typ potaczenia wyjs¢ to wspolny emiter tranzystora NPN.

¢ Nie podtaczaj podczas pracy okablowania silnika i okablowania komunikacyjnego RS232 podczas
wigczonego zasilania.
. Sprawd? potaczenia i upewnij sie, ze biegunowos¢ przewodu zasilajgcego jest prawidtowa,
w przeciwnym razie moze dojs¢ do obrazen lub pozaru.
. Pamietaj, aby odczekaé 5 minut lub dtuzej, aby dotkngé napedu po wylgczeniu zasilania

CAUTION Nalezy upewnic sig, Ze napiecie zasilania nie przekracza zakresu wejsciowego sterownika.

3.2.1 Kabel zasilajacy i kabel silnika

Y 2
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Srednica przewodu: +VDC, GND, A+, A-, B+, B-; $rednica przewodu >O 3mm2 (AWG15-22)

3.2.2 Kabel sygnatowy we/wy

o Srednica przewodéw: I1 - 17, 01 - 03, $rednica przewodéw COM=0,12mm2 (AWG24-26)

. Zaleca sie zastosowanie skretki ekranowanej o dtugosci mniejszej niz 3 metry (im krétsza, tym
lepiej).

. Okablowanie: Jak najdalej od okablowania linii energetycznej, aby zapobiec zaktéceniom.

. Prosze podtgczyc ogranicznik przepieé do urzgdzenia indukcyjnego, takiego jak przeciwréwnolegta

dioda dla cewki DC, réwnolegty obwdd ttumika RC dla cewki AC.
3.2.3 Kabel komunikacyjny RS485

Leadshine moze dostarczy¢ konkretny kabel sieciowy CABLE-TX*M*-ISV2, maksymalna dtugosc¢ to 20
metréw, uzytkownik moze réwniez wykonac¢ go samodzielnie, prosimy o kontakt w celu uzyskania numeru
czesci ztgcza.

3.3. Wejscia cyfrowe
Potaczenia sygnatow wejsciowych sg nastepujace:

Strona napedu

COMI

() 12/24V . y % 4 //', B

COMI: mo7na podigezyé¢ do 12/24 V (wspdlna anoda) lub 0 V (wspdlna katoda)

///-_/EOIBO_ﬁ/ H%Q
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3.4. Wyjscie cyfrowe

K Strona napedu

12-24VDG N
COM-

raw%
2

Uwaga:

(1) Powyzsze zasilanie (12-24VDC) jest dostarczane przez uzytkownika, a odwrdcenie biegunowosci
zasilania spowoduje uszkodzenie napedu.

(2) Wyjscie cyfrowe to wyjscie OC o maksymalnej obcigzalnosci 100mA/24V (zalecane 50mA/24V),
dostarczone zasilanie powinno by¢ ponizej 30V (zalecane 24V), w przeciwnym razie spowoduje to
uszkodzenie napedu.

///_/ﬁﬁﬂ(.@plﬁﬁ
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4. Modbus RTU
4.1 Specyfikacja komunikacji

Przedmiot Specyfikacja

Uwagi

Port komunikacji RS485 i RS232

Predkosc¢ transmisji 9600/19200/38400/115200 [bps]

Tryb synchronizacji Synchronizacja Start / Stop

©
E Tryb komunikacji Half-duplex, tryb master-slave
S
g Kompozycja znaku Bit poczatkowy: 1 bit
* Dtugo$¢ danych: 8 bitow
Sprawdz bit:
parzysty/nieparzysty/nie
Bit stopu: 0/1/2
Protokét komunikacji Modbus RTU
Slave ID 0: nadawanie
1-31: numery ID sterownikéw
Kod funkgji Funkcja
Kod funkgji (FC)
(FC) 0x03 Odczytywanie
pojedynczych lub
E wielu danych
.g 0x06 Zapisz warto$é do
a pojedynczych
danych
0x10 Zapisz wartosé do
wielu danych
Check mode CRC-16

(sprawdzenie)
Dtugos¢ wiadomosci Zmienna, maksymalna dtugosc¢ to

200 bajtéw

RS232 tylko do dostrajania
RS485 do sterowania
Ustawienia parametru

Slave/ komunikacja slave
zabroniona

Ustawienia parametru

ASCII nie jest obstugiwane

Ustawienia parametru

Lewy to niski bit, prawy to wysoki
bit

Szybkos¢ komunikacji pojedynczego komunikatu RS485: (Jednostka: ms)

.. . . . Czas Czas od zakonczenia
Predkos¢ Rozpocznij odbieranie, . . L
. , . .. oczekiwania na transmisji do powrotu Razem
transmisji aby wystac¢ czas realizacji . .
odbiodr do stanu odbioru
115200 2.44 0.64 0.6 3.08
38400 5.5 1.16 0.46 7.12
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Elementy Budowy Maszyn i Automatyki



/’ E;ﬁﬂila :

Elamantuy RBudawy Macsun § Autamatulid G000
SIOMOnIY SRSt SSRSEYR C AnTemEtY<s

19200 10.76 2.2 0.38 13.34

9600 20.5 3.8 0.6 24.9

4.2 Kody funkcji Modbus (FC)
Biezgce obstugiwane kody funkgji:

Kod funkcji (FC) Opis
03 Odczyt n rejestrow pamietajgcych (Holding Registers)
06 Zapis 1 rejestru pamietajgcego (Holding Register)
10 Zapis n rejestrow pamietajgcych (Holding Registers)

4.2.1 Odczyt rejestrow (Holding Registers) FC= 03

Zapytanie o odczyt rejestrow pamietajgcych (Holding Registers) - (Master do Slave’a)

ID slave’a 00-1F
FC - kod funkcji 03
Adres rejestru poczagtkowego do odczytania Wysoki (High)
Niski (Low)
Catkowita liczba rejestréw do odczytania Wysoki (High)
Niski (Low)
CRC Niski (Low)
Wysoki (High)

Odczyt rejestrow pamietajgcych (Holding Registers) jako odpowiedz- (Slave do Master)

ID slave’a 00 - 1F
FC - kod funkcji 03
Liczba bajtow danych w wiadomosci Wysoki (High)
Niski (Low)
Dane z rejestréw (2 bajty na rejestr) Wysoki (High)
Niski (Low)
CRC Niski (Low)
Wysoki (High)

Przyktad A: Odczytaj wartos$c pojedynczego rejestru — prad szczytowy
Wyslij wiadomosé: 01 03 01 91 0001 D3 1B

Odbierz wiadomosé: 01 03 02 00 OA 38 43

w///_/EOIB;ﬁ/H?plQ
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Szczegoty w nastepujacy sposéb:

Dane master->slave:

Wiadomos¢: 01 03 0191 0001 D3 1B
Opis: ID Slave’a FC Adres rejestru Liczba rejestrow do CRC
odczytania

Dane Slave->master:

Wiadomos¢: 01 03 02 00 0A 3843
Opis: ID Slave’a FC Liczba zwréconych Wartos¢ 0x01 91 CRC
bajtow

Uwaga: 0x0191-prad szczytowy wyjsciowy, 000A (szesnastkowo) = 10 (dziesietnie, jednostka: 0,1 A),
oznacza to prad 1A.

Przyktad B: Odczyt wielu wartosci rejestru
Wyslij wiadomos¢: 01 03 01 BC 00 06 05 DO

Odbierz wiadomos$¢: 01 03 0C 00 00 00 02 00 00 00 01 00 00 00 04 B6 13

Szczegoty:

Dane master->slave:

Wiadomos¢: 01 03 01BC 00 06 05 DO
Opis: ID FC Adres rejestru Liczba rejestréw do CRC
urzadzenia odczytania
slave

Dane Slave->master:

Wiado | 01 03 | 0C 0000 0002 0000 0001 0000 0004 9D
mos¢:
Opis: ID FC | Liczba Wartos¢ Adres Wartos¢ | Wartosé | Wartos¢ | Wartos¢ | CRC
urzadze zwréconych 0x01BC | OxO1BD | Ox01 BD | 0x01 BF | 0x01 CO | Ox01 C1
nia slave bajtow

T e
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Notatka:

(1) Powyzszy przyktad pokazuje odczytywanie wartosci Pr5.22, Pr5.23, Pr5.24, ich odpowiednie adresy to
0x01BD, 0xO1BF, 0x01C1.

(2) Typ danych parametru to 32-bitowy, ktéry obejmuje wysoki rejestr 16-bitowy i niski rejestr 16-bitowy.
Zwykle uzywamy tylko niskich 16 bitdow, ale wysokie 16 bitdw musi by¢ poczatkiem, gdy
odczytujemy/zapisujemy wiele parametréw w sposob ciggty.

4.2.2 Zapis 1 rejestru pamietajacego (Holding Register) FC= 06

Zapis 1 rejestru pamietajgcego (Holding Registers) - (Master do Slave’a)

ID urzadzenia slave 00 -- 1F
FC - kod funkcji 06

Adres rejestru do zapisu Wysoki (High)

Niski (Low)
Wartos¢ Wysoki (High)

Niski (Low)

CRC Niski (Low)
Wysoki (High)

Odpowiedz rejestru pamietajgcego (Holding Registers) - (Slave do Master)

ID urzadzenia slave 00-1F
FC - kod funkcji 03

Adres rejestru Wysoki (High)

Niski (Low)
Wartosc Wysoki (High)

Niski (Low)

CRC Niski (Low)
Wysoki (High)

Przyktad C: Zapisz wartos¢ pojedynczego rejestru — prad szczytowy
Wyslij wiadomosé¢: 01 06 01 91 00 20 DD 7B

Odbierz wiadomosé: 01 06 01 91 00 20 DD 7B
Szczegoty:

Dane master->slave:

Wiadomos¢: 01 06 0191 0020 DD 7B
Opis: ID Slave’a FC Adres rejestru Dane zapisu CRC

Ve e X%,
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Dane Slave->master:

Wiadomos¢: 01 06 0191 00 20 DD 7B

Opis: ID Slave’a FC Adres rejestru Dane zapisane CRC

Uwaga: 0x0191-wyjsciowy prad szczytowy, dane zapisu 0x0020 = 32 (dziesietnie, jednostka: 0,1 A), oznacza
to prad 3,2 A.

Przyktad D: Zapisz zapisang warto$s¢ w pamieci EEPROM
Wyslij wiadomos¢: 01 06 18 01 22 11 06 06

Odbierz wiadomos$¢: 01 06 18 01 22 11 06 06
Szczegoty:

Dane master->slave:

Wiadomosé: 01 06 1801 2211 06 06
Opis: Adres FC Adres rejestru Dane zapisu Kod CRC

Dane Slave->master:

Wiadomos¢: 01 06 1801 2211 06 06

Opis: Adres FC Adres rejestru Dane zapisu Kod CRC

Uwaga: 0x1801-- Pomocnicze stowo sterujgce, a 0x2211 stuzy do zapisania wartosci w pamieci EEPROM.
Ten krok jest wymagany po zmianie parametru, aby zapobiec utracie zapisanej wartosci po wyfgczeniu

zasilania.

4.2.3 Zapis n rejestrow pamietajacych FC= 10

Zapis n rejestrow pamietajacych (Holding Registers) - (Master do Slave’a)
ID urzadzenia slave 00-1F
FC - kod funkcji 10
Adres rejestru poczatkowego do zapisu Wysoki (High)
Niski (Low)
Catkowita liczba rejestréw do zapisu Wysoki (High)
Niski (Low)
Liczba bajtow danych w wiadomosci 2 bajty na rejestr
Wartos¢ 1 do zapisania Wysoki (High)
Niski (Low)
Wartosc¢ 2 do zapisania Wysoki (High)
Niski (Low)

Ve e X%,
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CRC

Niski (Low)

Wysoki (High)

Odpowiedz (Holding Registers) - (Slave do Master)
ID urzadzenia slave 00-1F
FC - kod funkcji 10

Adres rejestru poczatkowego do zapisu Wysoki (High)

Niski (Low)
Catkowita liczba rejestréw do zapisu Wysoki (High)

Niski (Low)

CRC Niski (Low)

Wysoki (High)

Przyktad E: Zapisz wiele rejestréw — skonfiguruj funkcje portu wejsciowego
Wyslij wiadomos$¢:01 10 01 46 00 04 08 00 00 00 28 00 00 00 29 1C 14

Odbierz wiadomosé: 01 10 01 46 00 04 21 E3
SzczegOty:

Dane master->slave:

Wiadomosé: 01 10 0146 0004 08 00 00, 0028, 1C14
0000, 00 29
Opis: ID FC Adres Liczba Liczba Wartosc do Kod CRC
urzadzenia poczatkowy adresow do bajtow zapisu
slave zapisu
Dane Slave->master:
Wiadomos¢: 01 10 0146 0004 21E3
Opis: ID FC Pierwszy adres do Liczba zapisanych Kod CRC
urzadzenia zapisu adresow
slave

T e
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(1) W powyzszym przyktadzie zmodyfikuj funkcje DI2 / DI3 i zapisz wartos¢ jako DI2=0x28 (oznacza Sciezke
0), DI2=0x29 (oznacza Sciezke 1);

(2) Typ danych parametru to 32-bitowy, ktéry obejmuje wysoki rejestr 16-bitowy i niski rejestr 16-bitowy.

Zwykle uzywamy tylko niskich 16-bitowych, ale musi on przyjmowac wysokie 16-bitowe jako poczatek, gdy

odczytujemy/zapisujemy wiele parametréw w sposob ciggty.

4.3 Parametry Modbus i PR

4.3.1 Podstawowe parametry
Typ danych parametru Leadshine RS485 to 32 bity, parametr zawiera dwa rejestry: wysoki 16 bitow i niski

16 bitow, w praktyce uzywane jest tylko mtodsze 16 bitéw. Jednak podczas odczytywania lub zapisywania

wielu parametréw z rzedu, jako poczatek nalezy uzy¢ 16 wyzszych bitéw parametru, zwykle 00.

Adres | Parametr . Domyslna
. Opis Zakres L, Jednostka
rejestru | programu Nazwa wartos¢
Pul lut
0x0001 | Pr0.00 | - Sei/or:‘m ! Impuls/obrét 10000 200-51200 10000 P/R
Control mode Zrédto trybu
0x0005 Pr0.02 - 0-10 1 -
X r source sterowania
Ki k 0: CwW
0x0007 | Pr0.03 Motor lerunex pracy 0-1 0 -
direction silnika 1: CCW
Motor YT
0x0009 Pr0.04 . Indukcyjnosé silnika - 0-10000 1499 0.001mH
inductance
Wymuszone wiaczenie
programowe ma wyzszy
priorytet niz wtgczenie
we/wy, a gdy ta wartosé
Forced Wymuszone ; i
. wynosi 0, stan wiaczenia
0x00F Pr0.07 enable by wtaczenie przez o . 0-1 0 --
software Boroz Riwanie przemiennika zalezy tylko
od sygnatu we/wy. Gdy ta
wartos¢ wynosi 1, silnik jest
witgczony niezaleznie od
statusu sygnatu 10.
. . Aby skonfigurowad czas
Command Czas filtrowania . ]
0x00A1 Pr2.00 . . i wewnetrznego filtrowania 0-512 15 0.1ms
filter time polecen .
polecen
0x0145 Pr4.02 DI1(input 1) SI1 (wejscie 1) 0-65535 136 (0x88) --
0x0147 Pr4.03 DI2(input 2) SI2(wejscie 2) Domyslnie jest to typ 0-65535 0 --
0x0149 Pr4.04 DI3(input 3) SI3(wejscie 3) normalnie otwarty (N.O), 0-65535 0 --
0x014B Pr4.05 Dl4(input 4) Sl4(wejscie 4) mozna go ustawié¢ na typ 0-65535 0 --
0x014D | Pr4.06 DI5(input 5) SI5(wejscie 5) normalnie zamkniety (N.C.), 0-65535 0 -
0x014F Pr4.07 DI6(input 6) SI6(wejscie 6) ustawiajgc odpowiadajgcy 0-65535 0 -
port +0x80
. . SI1 jest wigczone
0x0151 Pr4.08 DI7(input 7) SI7(wejscie 7) 0-65535 0 --

(domysinie), wejscie typu
N.C.
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Adres
rejestru

Parametr
programu

Nazwa

Opis

Zakres

Domyslna
wartosé

Jednostka

0: nieobowiazujacy; 7:
kasowanie alarmu;

8: wiacz (réwniez mozna
ustawic za pomocg 0x00F);
0x20: polecenie wyzwalania
(CTRG);

0x21: wyzwolenie
bazowania;

0x22: EMG (szybkie
zatrzymanie);

0x23:J0G+;

0x24: JOG-;

0x25: POT (granica dodatnia);
0x26: NOT (limit ujemny);
0x27: ORG (przetacznik
home);

0x28: ADDO (adres Sciezki 0);
0x29: ADD1 (adres Sciezki 1);
0x2A: ADD2 (adres Sciezki 2);
0x2B: ADD3 (adres sciezki 3);
0x2C: predkosc JOG 2

0x0157

Pr4.11

DO1(output
1)

SO1(wyjscie 1)

Domyslnie jest to typ
normalnie otwarty (N.O),

0x0159

Pr4.12

DO2(output
2)

SO2(wyjscie 2)

mozna go ustawic na typ
normalnie zamkniety (N.C),

0x015B

Pr4.13

DO3(output
3)

SO3(wyjscie 3)

ustawiajgc odpowiadajacy

port + 0x80

0: nieobowigzujacy;

0x20: polecenie

zakonczone;

0x21: Sciezka zakonczona;

0x22: bazowanie

zakonczone;

0x23: pozycja zakonczona;

0x24: wyjscie hamulca;

0x25: wyjscie alarmowe;

0-65535

0-65535

0-65535

0x0167

Pr4.19

Delay of
brake
released

Opdznienie
zwolnienia hamulca

Zwykle zachowaj domysing

0-1500

250

ms

0x0169

Pr4.20

Delay of
brake locked

Opdznienie blokady
hamulca

Zwykle zachowaj domysing

0-1500

250

ms

0x016B

Pr4.21

Threshold
value of
brake locking
velocity

Wartosé progowa
predkosci
blokowania hamulca

Zwykle zachowaj domysing

0-500

10

0x016D

Pr4.22

Alarm
detection
selection

Wybér alarmu

Ustawienie bitu:
=1: Tak; =0: Nie
Bit0: przetezenie (nie
mozna zmienic)
bitl: przepiecie
bit3: Awaria probkowania
ADC
bit4d: Alarm zablokowanego

watu

0-65535

Y Hi.ﬁ
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Adres | Parametr . Domyslna
. Opis Zakres ., Jednostka
rejestru | programu Nazwa wartosé
bit5: alarm pamieci
EEPROM
Bit6: Alarm
automatycznego
dostrajania
0x0177 | Pr4.27 Bus voltage | 3 hiecie magistrali 0-65535 0 0.1V
Digital input Stan wejscia
0x0179 | Pr4.28 gle e welscl Bit0-Bit6: SI1-S17 0-65535 0 -
statue cyfrowego
Digital output| St isci
0x0178 | Pra29 | B WP an wylscia Bit0-Bit2: SO1-503 0-65535 0 -
statue cyfrowego
DIP switches | Status przetgcznikow
0x0187 Pr4.35 statue DIP 0-65535 0 -
W przyblizeniu réwna 522:0-22
wartosci pragdu fazowego 556: 0-56
0x0191 Pr5.00 Peak t Prad szczyto 10 0.1A
X eaiccurren qd szezytowy silnika pomnozonej przez 870:0-70
1.4 882:0-82
Percentage of| Procent pradu
haft locked
0x0197 Pr5.03 s iurr?e:\te zablokowanego watu| Zwykle zachowaj domysing 0-100 100 -
(power on) (zasilanie wtgczone)
Shaftlocked | Czas zablokowania . .
0x0199 Pr5.04 duration watu Zwykle zachowaj domysing 0-1500 200 1ms
Rising time of Czas narastania
shaft locked . .
0x019F Pr5.07 current pradu blokady watu | Zwykle zachowaj domysing 1-60 1 100ms
(power on) (zasilanie wigczone)
The max stop|  Maksymalny czas . .
0x01A5 Pr5.10 . . Zwykle zachowaj domysing 100-1000 1000 ms
time zatrzymania
Auto-tuning Automatyczne
0x01AB Pr5.13 at power on dostrajanie przy 0: wytacz, 1: wiacz 0-1 1 -
wtgczonym zasilaniu
0: 2400 1: 4800 2: 9600
(domysinie)
3:19200 4: 38400
(fabrycznie) 5: 57600
0xO1BD Pr5.22 RS485 baud | Szybkosc¢ transmisji 6: 115?00 0-6 4 N
rate RS485 Gdy SW6 i SW7 sa
wytaczone, mozna to
ustawi¢ za pomocg
oprogramowania
komputerowego.
Gdy wszystkie SW1 - SW5 sg
wtgczone, mozna to ustawié
0x01BF Pr5.23 RS485 ID ID RS485 za pomocy 0-127 1 --
oprogramowania
komputerowego
RS485 data Wybdr typu danych
0x01C1 Pr5.24 type 0-11 4 -
. RS485
selection
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Adres | Parametr . Domyslna
. Opis Zakres ., Jednostka
rejestru | programu Nazwa wartosc
ox01C3 | Prss | ot control  Stowo sterujace 0-32767 0
' word RS485
Communicati| Opdznienie bitowe ;
0x01C4 Pr5.26 on bit delay komunikadj 0-100 35 bit
Switching Czas przefaczania w
0x01D1 | Pr5.32 time to przetaczan 10-65535 200 ms
tryb czuwania
standby
Standby
P t prad
0x01D3 | Pr5.33 | current rocent pradu 0-100 50
czuwania
percentage
0x01E1 Pr6.00 JOG velocity Predkosc JOG Ten JOG jest wyzwalany 0-5000 60 r/min
O0x01E3 Pr6.01 Interval Interwat przez RS485. Dla JOG 0-10000 100 ms
Runni | 10 uzyj
0x01E5 | Pr6.02 unning Czasy dziatania | " Y/WaIaneeo przez i uzy] 0-30000 1 -
times Pr8.40/8.41
Acc. / Dec. c ) ia/
. as przyspieszania
OXO1E7 | Pr6.03 time zas przyspieszani 0-10000 200 -
zwalniania
Versi
OXO1FF | Pr6.15 | o7°" | Informacje o wersji Tylko odczyt 0-65535 0 -
information
%0201 | Preas | e Informacje o Tylko odczyt 0-65535 0
’ information | oprogramowaniu y \
0x0231 Pr7.00 Motor model Model silnika - 0-100 0 -
Back EMF Wspdtczynnik
coefficient wstecznego pola
0x0235 Pr7.02 - 0-32767 100 Ims
elektromagnetyczne
go
Current‘loop Petla pradowa
0x0237 Pr7.03 proportional . - 0-3000 1500 --
Kp proporcjonalna KP
C tl i i
0x0239 | Pr7.04 urrentioor’  petla pradowa KI {alecaSgFachowanie 0-1500 300 -
Ki wartoéci fabrycznej, po
Current loop wylaczeniu
KP
0x023B | Pr7.05 Petla pradowa KP automatycznego. 0-1024 100 -
dostrajania mozna jg
modyfikowac
0x023D | Pr7.06 C”"elfct 190P | petia pradowa KC ; 0-32767 300 -
Over-voltage , —
0x0243 Pr7.09 threshold Prég przepiecia - 0-1000 90 \Y
Tylko odczyt: - --
Odczyt
Numer zy
) wartosci =1
bitu
ozhacza
Bit0 Usterka
Bitl Wiaczone
0x1003 - Stan ruchu Bit2 Dziatanie i
. Komenda
Bit4 ,
zakoniczona
) Sciezka
Bit5 3
ukoniczona
X Bazowanie
Bit6 ,
zakonczone
Whpisz .
0x1801 - Stowo kontrolne .. Funkcja -
wartosé
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Adres
rejestru

Parametr
programu

Nazwa

Opis

Zakres

Domyslna
wartosé

Jednostka

0x1111

Zresetuj
biezacy alarm

0x1122

Zresetu;j
historie alarmu

0x2211

Zapisz
wszystkie
parametry w
pamieci
EEPROM

0x2222

Resetowanie
parametrow (z
wytgczeniem
parametréow
silnika)

0x2233

Wszystkie
parametry sg
resetowane do
ustawien
fabrycznych

0x2244

Zapisz
wszystkie
mapowania w
pamiegci
EEPROM

0x4001

JOG CW (trzeba
napisac raz co
najmniej 50 ms)

0x4002

JOG CCW
(trzeba napisac
raz co najmniej

50 ms)

0x1901

Zapisz stowo stanu
parametru

Tylko odczyt

Odczytan
wartos¢

a .
Znaczenie

0x5555

Zapisano
pomyslnie

OxAAAA

Nie udato
sie zapisaé

0x2203

Biezgcy alarm

Tylko odczyt

Kod bted

u Znaczenie

0x01

Przetezenie

0x02

Przepiecie

0x40

Bfad
prébkowania
pradu

0x80

Nie udato sie
zablokowad
watu

0x200

Btad pamieci
EEPROM

0x100

Btad
automatyczneg

o strojenia

Y L
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Adres Definicja Opis Zakres Domyslny |Jednostka
0x0145 Pr4.02 SI1 (DI1) (1) SI1 jest domyslnie wigczone, N.C 0-65535 136 (0x88) -
(zwykle zamkniete).
0x0147 Pr4.03 SI2 (DI2) (2) Inne wejscia s3 N.O (normalnie 0-65535 0 -
otwarte) domyslnie.
. M -65535 -
0x0149 Prd.04 SI3 (DI3) (3) Wartosc¢ bitu 7 kazdego rejestru 0-6553 0
0x014B | Pr405 | SI4 (DI4) wejsciowego jest ustawiona na: 0-65535 0 -
normalnie zamkniety lub normalnie
otwarty,
0x014D | Pr4.06 SIS (DIS) bit7=1 jest normalnie zamkniety, bit7=0 0-65535 0 -
jest normalnie otwarty
0x014F Pr4.07 SI6 (DI6) 0-65535 0 -
0x0151 Pr4.08 SI7 (DI7) 0-65535 0 -
0x0157 | P11 | SOI (DO1) (1) Wszystkie wyjicia s3 domysluie N.O 0-65535 0 -
(normalnie otwarte),
0x0159 Pr4.12 S02 (DO2) 1;2) Wal'tofc bitu 7 kazldego- l'ejestl'n‘weu!scwweo 0-65535 0 _
jest ustawiona na: normalnie zamkniety Inb
normalnie otwarty, bit7=1 jest normalnie
0x015B Pr4.13 S03 (DO3) zamkniety, bit7=0 jest normalunie otwarty 0-65535 0 -

Uwaga: (1) Jesli funkcja wejscia lub wyjscia jest ustawiana wielokrotnie, naped moze jg wykry¢ dopiero po

ponownym uruchomieniu.

(2) Gdy skonfigurowane sg funkcje wejsciowe, jest to skuteczne po kliknieciu przycisku Zapisz i uruchom

ponownie naped.

Przypisanie funkcji portu wejscia cyfrowego:

Normalnie otwarty (NO); Normalnie zamkniety (NC).

Wejscia cyfrowe

‘Wyijscia cyfrowe

Funkcje Symbole NO. Ty NC. Funkcje Symbole NoO. NC.

Sygnal wyzwolenia pracy CTRG 0x20 0xA0 Polecenie zakonczone CMD OK 0x20 0xA0

Wyzwalacz bazowania HOME 0x21 0xAl Sciezka zakoiiczona MC OK 0x21 0xAl

Szybkie zatrzymanie STP 0x22 0xA2 Bazowanie zakonczone | HOME OK 0x22 0xA2

JOG+ JOG+ 0x23 0xA3 Alarm ALM 0x25 0xAS

JOG- JOG- 0x24 0xA4 Hamulec BRK 0x24 0xA4

Limit dodatni PL 0x25 0xAS Na pozycji PEND 0x23 0xA3
Limit ujemny NL 0x26 0xA6
Czuinik bazowania ORG 0x27 0xA7
Adres $ciezki 0 ADDO 0x28 0xA8
Adres $ciezki 1 ADDI1 0x29 0xA9
Adres sciezki 2 ADD?2 0x2A OxAA
Adres sciezka 3 ADD3 0x2B 0xAB
Wyczyse blad CLR 0x07 0x87
Wiaczony SRV-ON 0x08 0x88
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4.3.3 Ustawienie czasu ptynnego filtra dla wejs¢ cyfrowych
Ta sekcja opisuje ustawianie wartosci kazdego bitu rejestréw 7 wejs¢, gdzie czas filtrowania jest ustawiany

przez 8 wysokich bitow.

Ustaw wartosc niskich 8 bitow:

Normalnie otwarte/Normalnie zamkniete -
Ustawienia

Ustawienie funkcji wejscia cyfrowego

Bit7

Bit6 \Bits \Bit4 \Bit3 \Bitz ‘Bitl \Bito

0: Normalnie otwarty
1: Normalnie zamkniety

(000 0000) 0x00: Niepoprawne dane wejsciowe.
(000 1000) 0x08: Wtacz.

(010 0000)0x20: CTRG.

(010 0001)0x21: Wyzwalacz bazowania.
(010 0010) 0x22: Szybkie zatrzymanie.
(010 0011) 0x23: JOG+.

(010 0100) 0x24: JOG-.

(010 0101) 0x25: Dodatni limit.

(010 0110) 0x26: Limit ujemny.

(010 0111) 0x27: Przetgcznik Home
(010 1000) 0x28: Adres Sciezki O.

(010 1001) 0x29: Adres Sciezki 1.

(010 1010) Ox2A: Adres sciezki 2.

(010 1011) Ox2B: Adres sciezki 3.

(010 1100)0x2C: Predkos¢ JOG2

Ustaw warto$¢ wysokich 8 bitow:

Zarezerwowane

Ustawienie czasu filtra

Bit15 Bit14 Bit13 Bit12

Bitll Bit10 Bit9 Bit8
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Zarezerwowany bit, domyslnle zapisz 0 Zarejestrowana Wartos¢ | Czas (jednosta: ms)

0000 10
0001 1
0010
0011 3
0100 4
0101 5
0110 6
0111 8
1000 15
1001 20
1010 30
1011 40
1100 50
1101 100
1110 200
1111 500

Notatka:

(1) Wartosci rejestréw odpowiadajg poszczegdlnym czasom filtrowania. Stan domysiny to 0000, co
odpowiada 10 ms

(2) Jesli chcesz ustawi¢ inne czasy filtrowania dla portu 10, mozesz wpisa¢ wartos¢ recznie w tabeli
zarzadzania parametrami Leadshine MotionStudio.

Przyktad 1: Port wejsciowy 10 1 jest ustawiony na wtgczenie funkcji. Normalnie zamkniety. Czas filtrowania
50ms

Wartosc rejestru jest skonfigurowana jako 0000 1100 1000 1000, co jest konwertowane na 3208
dziesietnie, tj. wpisz 3208 do Pr4.02 aby uzyskaé powyzszg konfiguracje.

Przyktad 2: Port wejsciowy 10 1 jest ustawiony na wtgczenie funkcji. Normalnie zamkniety. Czas filtrowania
10 ms (domyslinie)

Wartosc rejestru jest skonfigurowana jako 0000 0000 1000 1000, co przektada sie na 136 dziesietnie, tj.
wpisz 136 do Pr4.02, aby uzyskaé powyzszg konfiguracje.

Przyktad 3: Port wejsciowy |10 7 jest ustawiony na funkcje JOG2. Normalnie otwarty. Czas filtrowania
500ms

Konfiguracja rejestru to 0000 1111 0010 1100, co jest konwertowane na 3884 dziesietnie, tj. wpisz 3884
do Pr4.08, aby osiggna¢ powyzszg konfiguracje.

4.3.4 Parametry monitorowania stanu (odczyt)
Adres definicja Jednostka Opis

0x1001 Tryb sterowania - Nieobowigzujacy, zawsze ,,0”
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0x1003 Stan ruchu Bit0: 0 — normalnie, 1 — btedny;
Bit1l: 0 — wytgczenie napedu, 1 —
wigczenie;

Bit2: 0 — nie dziata, 1 — dziata;
Bit4: 0 — Polecenie nie zostato
wykonane,

1 — Polecenie wykonane;

Bit5: 0 — Sciezka nie zostata
ukonczona,

1--Sciezka zakoriczona;

Bit6: 0 — Naprowadzanie nie
zostato zakonczone,

1 — Naprowadzanie zakoniczone.

0x1010 (wys. 16 bitow) Position following error impulsy -

0x1011 (niskie 16 bitéw) Btad pozycji

0x1012 (wys. 16 bitow) Profile position impulsy -
0x1013 (niskie 16 bitéw) Pozycja zadana

0x1014 (wys. 16 bitéw) Feedback position impulsy -
0x1015 (niskie 16 bitow) Pozycja wykonana

0x1044 (wys. 16 bitow) Profile velocity rpm -
0x1045 (niskie 16 bitow) Predkos¢ zadana

0x1046 (wys. 16 bitow) Feedback velocity rom -

0x1047 (niskie 16 bitéw) Predkos$¢ zmierzona

4.3.5 Control Word and Status Word

(1) Powigzana funkcja jest uruchamiana przez wystanie stowa sterujgcego,

(2) Zakonczenie jest oceniane przez sprawdzenie stowa statusu. Po odczytaniu stowo stanu jest
automatycznie przywracane do stanu poczatkowego.

Control Word

Adres rejestru | Definicja Atrybuty Opis

0x1801 Stowo kontrolne W/S Napisz Ox1111: Zresetuj biezgcy alarm

Napisz 0x1122: Zresetuj dziennik alarméw

Napisz 0x2211: Zapisz wszystkie parametry w
pamieci EEPROM

Napisz 0x2222: Reset parametréw (z wytgczeniem
parametrow silnika)

Napisz 0x2233: Wszystkie parametry sg
resetowane do ustawien fabrycznych

Napisz 0x2244: Zapisz wszystkie parametry
mapowania w pamieci EEPROM
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Napisz 0x4001: JOG CW (trzeba napisac raz co
najmniej 50 ms)

Napisz 0x4002: JOG CCW

Status Word
Adres rejestru Definicja Atrybuty Opis
0x1901 Stowo statusu R Pokaz 0x5555: Zapisywanie parametru OK
Pokaz OxAAAA: btad zapisywania parametrow
Notatka:

(1) Wartos¢ odczytana wynosi 0x1111, gdy po pierwszym witgczeniu zasilania nie zostata wykonana zadna
instrukcja zapisywania;

(2) Pierwsza odczytana wartos¢ to 0x5555 po wykonaniu instrukcji zapisywania, a nastepnie zmienia sie z
powrotem na Ox1111.

4.4 Kody btedow i rozwigzywanie problemow

4.4.1 Kody btedow komunikacji
Gdy stacja master otrzyma wiadomos¢ od stacji slave o btedzie komunikacji, mozna skorzystaé z ponizszej
tabeli w celu analizy:

Zwrocone polecenia (slave->master)
Numer — 7

1 ID Slave ID 0-31

2 FC Kod funkeji FC+0x80

3 EC Kod blgdu -

4 CRC check code II:‘I?E,_,:;

Kod'btedu

Kod btedu (EC) Opis
0x01 Nieprawidtowy FC-kod funkcji (obstuguje FC oprécz 03h/06h/10h)
0x02 Btedny adres dostepu
0x03 Niewtasciwe dane, na przyktad zapis wartosci przekroczenia limitu danych itp.
0x08 Btedny kod kontrolny CRC

Przyktad F: Btad kodu kontrolnego CRC
Szczegoty:

Dane master->slave:

T e
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Wiadomos¢: 01 0001 0001 D5C1
Opis: ID Kod Adres rejestru Liczba adreséow do Kod kontrolny CRC
urzadzenia | funkcyjny odczytu
slave FC
Dane slave->master:
Wiadomos¢: 01 83 08 40 F6
Opis: ID urzadzenia slave FC+0x80 Kod btedu Kod CRC
Btad kodu funkcji FC
Dane master->slave:
Wiadomosc¢: 01 02 0001 0001 E8 OA
Opis: ID Kod Adres rejestru Liczba adresow do Kod kontrolny CRC
urzadzenia | funkcyjny odczytu
slave FC
Dane slave->master:
Wiadomos¢: 01 82 01 8160
Opis: ID urzadzenia slave FC+0x80 Kod btedu Kod CRC
4.4.2 Kody alarméw napedu i rozwigzywanie problemoéow
Adres rejestru Opis Operacja Jednostka Opis
0x2203 Alarm R / Ponizej tabeli

Kod btedu i przyczyna:

Zielone Swiatto jest zawsze wigczone po wigczeniu napedu. Gdy wystgpi btagd, naped przestanie dziataé, a
czerwona lampka zacznie miga¢, wskazujgc biezagcy kod btedu. Niezaleznie od wystgpienia btedu,
uzytkownik musi wytgczy¢ sterownik i uruchomié go ponownie po usunieciu btedu. Uzytkownik moze
odczytac¢ odpowiedni kod btedu za pomocg oprogramowania komputerowego. Najnowsze btedy zostang
zapisane w pamieci EEPROM, ktdra obstuguje historie 10 btedéw na liscie.

Kod Tresc Czasy Fala sekwencji Rozwigzywanie probleméw
btedu migania CZERWONE! diody LED

czerwonego

Swiatta
0x01 Nadpradowe 1 1. Uruchom ponownie sterownik;

[

2. Jedli
sprawdz,

zwarcie;

btad
czy
podtaczony lub czy nie wystepuje

nadal istnieje,

silnik  jest
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0x02 Przepiecie 2 H_ﬂ ﬂ_ 1. Uruchom ponownie sterownik;
2. Jesli btad nadal wystepuje,
sprawdz napiecie zasilania;
0x40 Biezacy btad 1. Uruchom ponownie sterownik;
obwodu 3 J U] §) E— 2. Jesli btad nadal istnieje,
prébkowania oznacza to awarie sprzetu
0x80 Btad blokady 4 1. Sprawdz, czy przewdd silnika
watu H—Hﬂ—H—I_L nie jest uszkodzony
0x200 Btad pamieci 5 1. Podtacz  sterownik do
EEPROM H—H—H—ﬂ—ﬂ—ﬂ— oprogramowania Leadshine, aby
przywrécic parametry do
fabrycznych
2. Jedli btad nadal istnieje,
oznacza to awarie sprzetu
0x100 Btad 6 1. Uruchom ponownie sterownik;
automatycznego F_HJ_U_U_U_l_l_L 2. Jesli btad nadal istnieje, wytacz
strojenia automatyczne dostrajanie przez
0x01AB (Pkt 5.13).
- Powtarzane 9 -
[UUUUULL
ustawienia ﬂ_ﬂ'l-
funkcji
wprowadzania

4.4.3 Usuwanie btedow

Sprawdz btad za pomoca Leadshine MotionStudio

Btad Btad biezacy Przetezenie, przepiecie itp

Btad historyczny Btad historyczny Przetezenie, przepiecie itp

Odczyt btedu Przeczytaj btad historyczny | Sprawdz historie bteddw

Biezacy btad Usun biezacy btad (1) Moze usung¢ btad przepiecia, ale nie moze

usung¢ btedu przetezenia;

(2) Istniejg dwie metody kasowania biezgcego
alarmu: jedna za pomocg Leadshine MotionStudio,
a druga za pomocg zewnetrznego wejscia/wyjscia,
patrz Pkt 4.3.2.

(3) Jesli nie mozna usungé biezgcego btedu,
sprawdz sterownik

Historia btedéw Wyczys¢ historie btedéw

Wszystkie zostac

wyczyszczone przez Leadshine MotionStudio

rekordy btedédw moga
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4.5 Funkcja ciggtego odczytu/zapisu mapowania rejestrow
Opis adresu OxOF10-0x0F19. Wpisujac adres do mapowania ("address to be mapped") do 0xOF10-0x0F19,
mozliwe jest ustawienie mapowania adresu. 10 kolejnych mapowanych adreséw jest dostepnych do

mapowania nieciggtych adreséw parametréw.

Przyktady

Adres docelowy | Zapisz do | Oryginalny adres parametru

mapowania
O0xOF10 — 0x0001 (Pr0.00: mikrokrok)
0x0F11 — 0x0009 (Pr0.04: wartos¢ indukcyjnosci )
O0x0F12 — 0x00A1 (Pr2.00: czas filtrowania instrukcji )
0x0F13 — 0x0191 (Pr5.00: prad szczytowy)
OxOF14 — 0x0167 (Pr4.19: opdznienie zwolnienia hamulca)
0xOF15 — 0x0173 (Pr4.25: programowe eliminowanie drgan, gdy osiggnieto pozycje)
OxOF16 — 0x0233 (Pr7.01: rozdzielczo$¢ enkodera)
O0x0F17 — 0x0243 (Pr7.09: prég przepiecia)
OxOF18 — 0x602E (Pr8.46: wejscia cyfrowe)
0x0F19 «— 0x6203 (Pr9.03: predkos¢ PRO)

W tym momencie mapowanie adreséw 10 parametrow do mapowanego obszaru jest zakoriczone, a

mapowane adresy mogg by¢ uzywane do odczytu i zapisu zamiast oryginalnych adreséw parametréw. Na

przyktad, jesli 0x0001 zostanie zapisane w 0xOF10, operacje odczytu i zapisu w 0x0001 mozna zastgpic

przez ,odczyt i zapis w OxOF10”. Odwzorowany adres jest odpowiednikiem ,standin” lub ,proxy” dla

oryginalnego adresu.

Adres docelowy mapowania Odczyt i Host
zapis
0xO0F10 (Pr0.00: Mikrokrok) —-— Host
0x0F11 (Pr0.04: wartos¢ indukcyjnosci) —-—
0xO0F12 (Pr2.00: czas filtrowania instrukgcji) —-—
0xOF13 (Pr5.00: prad szczytowy) —-—
0xOF14 (Pr4.19: opdznienie zwolnienia hamulca) —-—
O0xO0F15 (Pr4.25: programowe eliminowanie drgan, gdy osiggnieto pozycje) —--—
0x0F16 (Pr7.01: rozdzielczo$¢ enkodera) —--—
0xOF17 (Pr7.09: prog przepiecia) -
OxOF18 (Pr8.46: wejscia cyfrowe) —-—
0x0F19 (Pr9.03: predkos$¢ PRO) —-—

Przyktad wiadomosci

Warunki: Identyfikator ID napedu to 1, silnik jest nieruchomy.

(1) Mapowanie

Master->Slave:
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01 10 OF 10 00 OA 00 00 01 00 09 00 A1 01 91 01 67 01 73 02 33 02,43 60 2E 62 03 4B 43
Slave - Master:

01 10 OF 10 00 OA 42 DF

(2) Odczyt i zapis

Master—>Slave:

01 03 OF 00 00 OA C6 D9

Slave - Master:

01 03 14 27 10 05 87 00 OF 00 3C 00 FA 00 03 OF A0 00 5A 00 01 00 00 00 56 F4

(3) Mapowanie instrukcji zapisu parametrow 0x2244

Master—>Slave:

01 06 18 01 22 44 C6 39 (Uwaga: wpisz 0x2244 do 0x1801, funkcja polega na zapisaniu zmapowanego
adresu w pamieci EEPROM)

Slave > Master:

0106 1801 22 44 C6 39

4.6 Zastosowanie Kodu S (s-code)
Kod-S (kod statusu) jest wskaznikiem stanu aktualnie wykonywanej sciezki PR, niezaleznie od tego, czy jest
uruchomiona, czy tez sciezka jest zakoriczona.

W programie o normalnej Sciezce, bez wzgledu na to, ktdra sciezka jest zakoriczona, sterownik bedzie
rownomiernie wyswietlat stan pracy, ale trudno bedzie okreslié, ktdra to sciezka. Funkcja S-kodu moze
pomdc w identyfikacji konkretnego numeru Sciezki i stanu pracy lub w odczytaniu wartosci
Pr8.38(0x601C). Kazda Sciezka PR moze ustawi¢ kod S, tj. kazda $ciezka ma dedykowany rejestr kodu S,
doktadny kod S jest definiowany przez uzytkownika zgodnie z formatem tabeli ponizej.

Rozmiar S | Wysokie 8 bitéw Mtodsze 8 bitow
# bit15 bit8-10 bit7 bit0-2
Fragment
Opis Czy kod S jest wazny w S-kod na Niezaleznie od tego, czy | Kod S przy
momencie wypetniania: | zakoAczeniu poczatkowy kod S jest uruchamianiu
0: Niewazny, zachowaj wazny, czy nie:
ostatnig wartos¢ 0: Nieprawidtowy
1: Obowigzujacy 1: skuteczne (zalecane)
(zalecane)
bit7 i bitl5 sg ustawione na 1.
Pozostate nieuzywane bity to 0, na przyktad bity 11-14, bity 3-6.
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Sterowniki serii EM2RS maja tylko 3 wyjscia, a kod S moze wykorzysfywac tylko 3 bity, kazdy bit odpowiada
wyijsciu. Dlatego istnieje tylko 8 kombinacji wyjs¢ (000, 001, 010, 011, 100, 101, 110, 111) i te 8 stanow
mozna ustawi¢ dowolnie, w zaleznosci od wymagan.

Oto przyktad dla $ciezek 1-4:

o Wszystkie porty wyjsciowe sg ustawione jako normalnie otwarte.

e ,1” oznacza, ze transoptor wyjsciowy jest wigczony.

e ,0” oznacza, ze transoptor wyjsciowy jest wytgczony.

e ,001” oznacza, ze port wyjsciowy 1 jest witgczony, a wyjscia 2 i 3 nie sg witgczone.

e Pr8.28: Wartos¢ pradu wyjsciowego kodu S; adres rejestru: 0x601C.

Szesnastkowy: 0x8786

Numer Kod S na Kod S przy Wartosé ustawienia kodu S Uwagi
sciezki zakonczenie | uruchamianiu
bit8-10 bit0-2
Sciezka1 | 001 000 Binarny: 1000 0001 1000 0000 | Po uruchomieniu: Brak
Szesnastkowy: 0x8180 sygnatu na wszystkich
trzech wyjsciach.
Po zakonczeniu: Port
wyjsciowy 1 jest aktywny,
PR8.28=1
Sciezka 2 | 011 010 Binarny: 1000 0011 1000 0010 | Po uruchomieniu: Port
Szesnastkowy: 0x8382 wyjsciowy 2 jest aktywny
Po zakoniczeniu: Wyjscia 1
i 2 s aktywne, PR8.28 =3
Sciezka 3 | 101 100 Binarny: 1000 0101 1000 0100 | Po uruchomieniu: Port
Szesnastkowy: 0x8584 wyjsciowy 3 jest aktywny.
Po zakonczeniu: Wyjscia 1
i 3 s aktywne, PR8.28 =5
Sciezka 4 | 111 110 Binarny: 1000 0111 1000 0110 | Po uruchomieniu: Wyjscia

2 i 3 sg aktywne. Po
zakonczeniu: Porty
wyjsciowe 1. 2. 3 s3
wysterowane, PR8.28=7

4.7 Wtaczanie Sterownika
Istniejg dwie metody wtgczania napeddw serii EM2RS:

e Wiaczanie portem wejsé/wyjsé:

DI1 napedu serii EM2RS jest domyslnie wejsciem wtgczajgcym, normalnie zamknietym, wiec naped EM2RS

natychmiast przechodzi w stan wigczony po wtgczeniu zasilania.

e Komunikacja RS485:
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Pr0.07 Leadshine MotionStudio (adres rejestru 0xO0F) ustawiony na wartosc »1” oznacza wtaczenie

napedu przez RS485.

5. Tryb PR (tabela pozycji)

Tryb PR to funkcja sterowania jednoosiowym ruchem z 16-segmentowq tabelg pozycji (tryb

pozycjonowania PR). Moze zapisac funkcje sterowania ruchem kontrolera.

5.1 Gtéwne cechy PR
W trybie PR mozna ustawic gtdwnie nastepujgce funkcje:
Cechy Opis
Bazowanie Naped moze wykryé pozycje zerowg przez przetwarzanie bazowania i potwierdzié
punkt zerowy mechaniczny uktadu wspétrzednych.

e Wybierz metode bazowania: za pomocg sygnatu wytgcznika kraricowego,
sygnatu czujnika bazowania, automatycznego bazowania po wigczeniu
zasilania, ustaw punkt bazowania recznie;

e Kierunek bazowania mozna ustawic;

e Mozna ustawic przesuniecie bazowania;

e Przenie$ sie do okreslonej pozycji po bazowaniu;

e Mozna ustawic predkosci przyspieszania i zwalniania;

Uwaga: Instrukcje sterujgce nie mogg byé wysytane do napedu podczas bazowania
JOG JOG moze byc¢ realizowane przez zewnetrzne wejscia/wyjscia lub komunikacje RS485.
e CW JOG;
e CCW JOG;
e funkcja nauczania JOG;
e Mozna ustawi¢ predkos¢ JOG i jego przyspieszanie/hamowanie;
Limit Chron maszyne ograniczajgc zasieg obszaru roboczego.
e Dodatni/ujemny sygnat wytgcznika kranicowego przez wejscie cyfrowe;
e Ustawienie miekkiego limitu(soft limit);
e Mozna ustawic limit przyspieszania/hamowania
Uwaga: Limit miekki (soft limit) obowigzuje po zakonczeniu bazowania;
Szybkie Ruch zatrzymuje sie natychmiast po wtgczeniu wejscia szybkiego zatrzymania, co jest
zatrzymanie wazne tylko w trybie PR
Sciezka PR Wybierz numer $ciezki PR za pomocg 4 wejs¢ cyfrowych (ADDO, ADD1, ADD2, ADD3), a

nastepnie rozpocznij ruch sciezki PR za pomocg zewnetrznego wejscia/wyjscia (CTRG)
lub komunikacji RS485.
o Uwzglednij tryb PP, tryb PV i tryb HM
e Metody wyzwalania obejmujg: wyzwalanie dwuboczne (CTGR) lub wyzwalanie
RS485
e Obstuga do 16-segmentowe] sciezki pozycjonowania PR
e Pozycja, predkosé i wartosci przyspieszania/hamowania mogg by¢ ustawione
e Mozna ustawic¢ czas pauzy lub czas odmierzania czasu
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e Obstuga przerwan, nak’radama sie, skokéw |tp

Wyzwalacz Powyzsze funkcje PR mogg by¢ sterowane przez RS485
Sciezki

5.2 Bazowanie / Powrét do pozycji zerowej
Homing obejmuje bazowanie poprzez wykrywanie sygnatu wytgcznika kranncowego, bazowanie poprzez
wykrywanie sygnatu czujnika bazowania, ustawianie pozycji zerowej recznie, automatyczne bazowanie po
wigczeniu zasilania.

» Home ofiset - offset bazowania
. Homing speed-predkost

bazowania
FParameter + Homing acc/dec-czas
Settings - przyspieszenial hamowania do Ustmiane praez . Leadshine MotionStudio
—_—
Ustawienia hazowania » Modbus RS485
parametrow » Homing direction-kierunek
hazowania

+ Homing metod-metoda
wyzwalania bazowania

Limit switch homing -Bazowanie przez wyiacznik » hazowanie przez sygnat dodatni
krancowy « hazowanie przez sygnat ujemny

F Homing method . )
BHDmmg_ -Metoda —+— Home switch - Czujnik bazowania B czum!t tt:azowan!a - ik kran
- Bazowanie naprowadzania « cZujnik bazowania +wytacznik krancowy

IManual zef to zero position

e — UUstaw bieZacy punkt jako punkt zerowy

Automatic homing on power-up

L . . . .
Automatyczne hazowanie po wiaczeniu zasilania

Homing trigger-
=+ Wyzwalanie
bazowania

. Digital input set to home - WejScie cyfrowe ustawione na
Trigger homing | pozycje domows
-wyzwalanie bazowania « PR path trigger - wyzwalanie sciezka PR
+ RS 485 trigger - wyzwalanie przez port RS 485

Metoda wyzwalania bazowania:

e Automatyczne bazowanie po witgczeniu zasilania (Automatic homing on power-up:): Po wtgczeniu
napedu silnik automatycznie wyszuka pozycje zerows.

e Wyzwalanie bazowania (Trigger to homing): gdy port 10 jest ustawiony na funkcje bazowania,
wyzwalany przez stan zewnetrzny lub wyzwalany przez Modbus RS485.

Metoda naprowadzania:

e Pozycjonowanie wytgcznika kraricowego (Limit switch homing): ustawione przez adresa rejestru
0x600A lub oprogramowanie Leadshine. Jesli kierunek bazowania jest dodatni, oznacza to
wytgcznik kraricowy dodatniej granicy. Odwrotnle maksymalny ruch w kierunku ujemnym.

Y T
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e Czujnik bazowania (Home switch): ustawiony przez adres rejestru 0x600A lub oprogramowanie

Leadshine. Jesli podczas bazowania silnik obraca sie w kierunku czujnika bazowania, uzyje czujnika

bazowania, ktérego dotyka, jako punktu poczatkowego; jesli silnik obraca sie w przeciwnym

kierunku podczas zerowania, automatycznie zawrdci sie, aby znalez¢ punkt zerowy po dotknieciu

czujnika limitowego.

e Reczne ustawienie pozycji zerowej (Manual set to zero position): Ustaw za pomocg adresu rejestru

0x600A lub za pomocg oprogramowania do strojenia. Po wyzwoleniu aktualna wartos¢ silnika jest

kasowana do zera, a biezacy punkt jest uzywany jako poczatek.

Uwaga: W normalnym bazowaniu, poniewaz silnik do znalezienia poczgtku procesu jest spowalniany i

zatrzymywany, po znalezieniu poczatku przesunie sie o pewng odlegtos¢, rzeczywista odczytana wartosé

pozycji moze nie wynosi¢ 0, w tym przypadku mozesz zaznaczy¢ "return to the origin to move to the

specified position" (wrd¢ do poczatku, aby przejs¢ do okreslonej pozycji), czyli przejdz do pozycji O.

5.2.1 Parametry bazowania

Parametr | Adres Definicja Opis
rejestru
Pr8.10 | Ox600A | Tryb bazowania BitO: kierunek bazowania
=0:CCW;
=1:CW.
Bit1: przej$¢ do okreslonego punktu po bazowaniu?
=0: Nie;
=1: Tak.
Bit2: metoda bazowania
=0: Powrdt do pozycji wyjsciowej przez wykrycie sygnatu
wyfacznika kraricowego
=1: Powrdt do pozycji wyjsciowej poprzez wykrycie
sygnatu czujnika bazowania
Notatka:
(1) Wpisz 0x21 pod adresem 0x6002, aby ustawi¢ biezgcy
punkt do pozycji zerowej;
(2) Wpisz 1 do bitu 2 adresu 0x6000, ktéry mozna ustawié
na automatyczne bazowanie po wtaczeniu zasilania;
Pr8.11 | 0x600B | Wysokie bity pozycji Pozycja czujnika bazowania w uktadzie wspétrzednych .
czujnika bazowania Pr8.11 to wysokie 16 bitéw, a Pr8.12 to niskie 16 bitéw
Pr8.12 | 0x600C | Mtodsze bity pozycji
czujnika bazowania
Pr8.13 | 0x600D Wysokie bity pozycji Silnik przesuwa sie do okreslonej pozycji po bazowaniu.
zatrzymania bazowania Jesli bitl Pr8.10=1, silnik przesunie sie do okreslonej
Pr8.14 0x600E Mtodsze bity pozycji pozycji bezwzglednej. Pr8.13 to wysokie 16 bitow, a

zatrzymania bazowania

Pr8.14 to niskie 16 bitow.
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Pr8.15 0x600F | Predkos¢ bazowania — | Predkos$¢ pierwszego segmentu bazowania, jednostka:
szukania bazy rpm - obr./min

Pr8.16 | 0x6010 | Predkos$é bazowania- | Predko$é drugiego segmentu bazowania, jednostka: rpm
petzania

Pr8.17 | 0x6011 Przyspieszanie do Przyspieszenie bazowania, jednostka: ms/1000rpm
punktu zerowego

Pr8.18 | 0x6012 | Hamowanie do punktu Zwalnianie do bazowania, jednostka: ms/1000rpm

bazowania

Uwaga: generalnie bazujgc w celu znalezienia pozycji zerowej, ruch zwalnia do zatrzymania, wiec po
znalezieniu pozycji zerowej réwniez przesunie sie o odlegtos$é, w wyniku czego rzeczywista odczytana
wartosc pozycji moze nie by¢ mechanicznym punktem zerowym, ale nadal bedzie wysytany sygnat
zakonczenia bazowania . Jesli ruch jest trybem potozenia bezwzglednego, nie ma to znaczenia. Ale jesli
uzytkownikowi zalezy na pozycji zerowej, mozna ustawic¢ wartos¢ przesuniecia (home offset), aby osiggngé

mechaniczny punkt zerowy

5.2.2. Bazowanie za pomocg czujnika bazowania

Ustaw warto$¢ 1 w bicie 2 w 0x600A, a nastepnie zgodnie z kierunkiem bazowania, dodatnim lub
ujemnym wytgcznikiem kranicowym i potozeniem czujnika bazowania, mozna to potgczy¢ w kolejne cztery
przypadki.

Zero Position: Pozycja zerowa: ustalona pozycja na maszynie moze odpowiadaé okreslonemu cyfrowemu
sygnatowi wejsciowemu lub sygnatowi Z.

Zero Point of Machine: Punkt zerowy maszyny: mechaniczne absolutne potozenie zerowe.

Home offset: Offset bazowania: réznica miedzy pozycjg zerowg a punktem bazowania maszyny, wartos¢
obiektu 607Ch (domyslnie = 0), Pozycja bazowania = punkt zerowy + offset bazowania.

Home Switch: Czujnik bazowania: sygnat wejsciowy czujnika bazowania.
Negative Limit: Granica ujemna: sygnat wejsciowy wytgcznika kraricowego ujemnej granicy.

Positive Limit: Dodatnia granica: sygnat wejsciowy wytgcznika krancowego dodatniej granicy.

Ve e X%,
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(1) Czujnik bazowania i limit dodatni
Predkos¢

E Punkt ' Predkos¢ szukania —bp s

poczatkowy punktu bazowego

Pr8.15 Pr8.16

]

Czujnik bazowania '

Granica dodatnia

POT

mm

I A

I

|

|

|

| I

| |

| |

| |

| |

Sygnal z krancowki E | = L
limitowej WYL | \: I
| - |

[ [ - [

| I |

| | |

| | |

Svenal z krancéowki E 1 — 1 L
limitowej WE : '_\: :
| | v |

| I I

(2) Czujnik bazowania w kierunku dodatnim
E Punkt ' Predkos¢ szukania P Prt;dko.sc
poczatkowy punktu bazowego pelzania
Prs.15 : Pr8.16

Czujnik bazowania

-~

Sygnal z krancowki [I
limitowej WYL

Sygnal z krancowki [}

D -

i
-1

limitowej WL
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(3)Czujnik bazowania i granica ujemna

Predkos¢

E Punkt Predkosé szukania — > "
—’ pelzania

poczatkowy punktu bazowego

Pr8.15 y Pr8.16

Czujnik bazowania

Granica ujemna

NOT

9

Sygnal z kraicowki [}
limitowej WYL

s

]

Sygnal z kraicowki [}
limitowej WL

F 3

N

(4) Czujnik bazowania w kierunku ujemnym i
Predkos¢ szukania redkosc

Punkt ’ _’ ;
poczatkowy punktu bazowego pelzania

Pr8.15 Pr8.16

iy Eueta e | W R | R o

Czujnik bazowania

A 4

A s o 4

Sygnal z kraicowki [} '/

limitowej WYL

Sygnal z krancowKi [}
limitowej WL

Y

5.2.3. Bazowanie sygnatem wytacznika krancowego
(1) Wytgcznik kraricowy maksymalnego ruchu w kierunku dodatnim.
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Punkt ’ Predko$¢ szukania 3 Pl‘cdko.éé
E p:)]:‘lzatkowv punktu bazowego pelzania
‘ Pr8.15 Pr8.16
Limit dodatni
POT .
Sygnal z krancéwki
limitowej WYL 1 =]

Sygnal z krancéwki
limitowej WL [0

4
i

(2) Wytacznik kraricowy maksymalnego ruchu w kierunku ujemnym.

Punkt ' Predkos¢ szuKania > Predkosé
E pl;](]:lzqtkow",' punktu bazowego pelzania
' Pr8.15 Pr8.16
Limit ujemny
NOT
=
|
/"'.\\
Sygnal z krancéwki E ! £o5 n:|
limitowej WYL '\:4/ &=
|
{

Sygnal z krancéwki 0

limitowej WL

5.3 Soft limit, JOG i szybkie zatrzymanie.
5.3.1. Soft limit/miekki limit

Funkcja soft limit/miekki limit oznacza, ze wewnetrzne sprzezenie zwrotne potozenia napedu jest
poréwnywane z potozeniem krancowym, alarmem i zatrzymaniem w przypadku stwierdzenia, ze silnik
przekracza potozenie krancowe. Funkcja miekkiego limitu jest uniwersalna dla ruchu liniowego i
obrotowego. Nie wymaga sprzetu, eliminujgc nieprawidtowe dziatanie spowodowane stabym stykiem
okablowania i moze zapobiega¢ mechanicznemu poslizgowi i nieprawidtowemu dziataniu dzieki
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wewnetrznemu poréwnaniu pozycji. A napedy z serii EM2RS wykonuja bazowanie w celu znalezienia
mechanicznego punktu bazowego przed aktywacjg funkcji miekkiego limitu.

Powigzane parametry::

Adres Parametr w Definicja Zakres | Domyslna | Opis
rejestru | oprogramowaniu wartosé
0x6000 Pr8.00 Ustawienie kontroli | 32767 - Bit1: Soft limit..
PR 0-wytgczone, 1-wiaczone
0x6006 Pr8.06 Miekki limit + 32767 Ox7FFF Wysokie bity dodatniego
miekkiego limitu
0x6007 Pr8.07 Miekki limit + 32767 OxFFFF Niskie bity dodatniego
miekkiego limitu
0x6008 Pr8.08 Miekki limit - 32767 0x8000 Wysokie bity ujemnego
miekkiego limitu
0x6009 Pr8.09 Miekki limit - 32767 0 Niskie bity ujemnego miekkiego
limitu
0x6016 Pr8.22 Predkos¢ zatrzymania - - Czas zwalniania po
po osiggnieciu limitu uruchomieniu limitu miekkiego,
jednostka: ms
5.3.2J0G

Funkcja JOG umozliwia precyzyjne dostrojenie napedu lub doktadng regulacje pofozenia urzadzenia lub
regulacje predkosci silnika, zaréwno do przodu