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1. Informacje ogolne

Produkt CSMIO-MPG umozliwia rozbudowanie 6-osiowego sterowania CSMIO/IP o funkcje recznego
manipulatora MPG (Manual Pulse Generator). Urzadzenie jest produkowane w formie modutu
zewnetrznego podtgczanego do sterowania za pomocg magistrali CAN.

Dzieki podtgczeniu recznego manipulatora mozliwe jest precyzyjne sterowanie maksymalnie 6 osiami
bez koniecznosci sterowania ruchem z programu MACH3. Operator maszyny moze obserwowac jej
prace jednoczesnie z bliska sterujgc ruchem osi

Podobnie jak w sterowaniu CSMIO/IP modut CSMIO-MPG wymaga zasilania napieciem w standardzie
przemystowym 24V. Wejscia i wyjscia cyfrowe sg wewnetrznie izolowane optycznie i filtrowane. W
wersji v2 modutu rowniez wejscia enkoderowe posiadajg izolacje optyczna.

Catos¢ zamknieta jest w kompaktowej obudowie, montowanej na szynie DIN, co jeszcze bardziej
upraszcza i skraca czas montazu mechanicznego i elektrycznego w szafie sterownicze;.

Modut manipulatora jest wyposazony w 3 wejscia cyfrowe wyboru mnoznika (x1, x10, x100),
6 cyfrowych wejs¢ wyboru sterowanej osi, 1 wejscie cyfrowe ogdlnego przeznaczenia, 2 wejscia
analogowe, 2 wyjscia cyfrowe ogdlnego przeznaczenia i obwdd E-STOP.

Reczny manipulator kompatybilny z modutem CSMIO-MPG dostepny w ofercie rozszerzonej na stronie
www.cs-lab.eu/sklep.

CS-Lab s.c. | CSMIO-MPG modut do recznej manipulacji osiami 3



www.cs-lab.eu

1.1 Oznaczenia uzywane w niniejszej instrukcji

o Oznacza potencjalne niebezpieczenstwo, ryzyko odniesienia obrazen ciata.
0 Oznacza uzyteczng informacje, wskazéowke.

Oznacza ostrzezenie, niezastosowanie sie moze prowadzi¢ do niewtasciwego funkcjonowania,
bad? uszkodzenia urzadzenia.

1.2 Zawarto$¢ opakowania

1.3 Zgodnos¢ z normami
Moduty CSMIO-MPG zostaty zaprojektowane i wykonane zgodnie z normami krajowymi i
miedzynarodowymi dotyczacymi przemystowych systemdw sterowania wykonanych na bazie
elementéw elektronicznych:
e Szczegdétowe wymagania dla sterownikdow programowalnych: charakterystyka pracy,
odpornosé na wstrzasy, bezpieczenstwo, itp. EN61131-2 (IEC1131-2), CSA 22.2, UL508
e Zgodnosc z Wytycznymi Europejskimi (niskie napiecie, poziom zaktdcen elektromagnetycznych
Electromagnetic Compability) zasady oznaczania znakiem bezpieczenstwa CE.
e Elektryczne i niepalne wtasciwosci materiatéw izolacyjnych: UL 746C, UL 94, itd.
e Produkt wykonany w technologii bezotowiowej, zgodny z normami RoHS.

== B, Ce

lead-free
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1.4 Dane techniczne

PARAMETR WARTOSC

llos$¢ wejsé cyfrowych | 10
llos$¢ wyjs¢ cyfrowych | 2
llo$¢ wejs¢ analogowych | 2
llos$¢ wyjs¢ analogowych | O
Napiecie zasilania | 24VDC +/-10%
Pobierana moc | 2W
Maksymalne napiecie na liniach we/wy | 30VDC
Maksymalne obcigzenie linii wyjsciowej | 30mA
Zakres napiecia na wejsciach analogowych | 0-5 VDC
Rodzaj wejscia enkodera obrotowego | TTL 5V (+A/+B)
Potaczenie z CSMIO/IP | CAN 250kbps
Zakres temperatury otoczenia | 0°C do +60°C
Wilgotnos¢ wzgledna | 10% do 95% (bez zjawiska skraplania)

Wejscia enkodera (*A/+B) umozliwiajg podtgczenie enkodera obrotowego posiadajgcego wyijscia
pracujgce w rdéznych standardach. Wiecej informacji znajduje sie w rozdziale dotyczacym ustawien
enkodera.

1.5 Zmiany wersji modutfu

Gtéwng zmiang w stosunku do poprzedniej wersji modutu jest brak przetgcznikéw do konfiguracji.
Spowodowane jest to zastosowaniem izolacji optycznej na wejsciach z enkodera manipulatora. Dzieki
temu uzyskano wiekszg odpornos$¢ na zaktécenia, szczegdlnie, gdy stosowany manipulator nie ma
wyj$¢ rdéznicowych. Przy takim podejsciu zbedna jest polaryzacja linii podczas stosowania
manipulatoréw bez wyjs¢ réznicowych. Na zworkach konfiguracyjnych byt tez przetgcznik
odpowiedzialny za terminacje szyny CAN. Obecnie w tym celu wpina sie terminator na ostatnim
urzadzeniu CAN. Jesli do szyny CAN podtgczony mamy tylko modut MPG to na prawym ztgczu DB9
wpinamy terminator.

2. Bezpieczenstwo

Urzadzenie CSMIO-MPG zasilane jest napieciem bezpiecznym 24V. Linie sterujgce we/wy sg izolowane
optycznie. Jako takie urzadzenie nie stanowi wiec bezposredniego zagrozenia dla zdrowia i zycia
uzytkownika.

Projektujac jednak caty system sterowania (szafe sterowniczg) nalezy zwrdci¢ uwage na kilka kwestii,
tak aby caty system nie stwarzat zagrozenia podczas uzytkowania.

Nalezy zwrdci¢ szczegdlng uwage na obwdd stopu awaryjnego. System sterowania musi byé
zaprojektowany w taki sposob, by po naci$nieciu grzybka wytgcznika awaryjnego, sterowana maszyna
bezzwtocznie zatrzymata ruch we wszystkich osiach. Nalezy tutaj wzig¢ pod uwage réwniez mozliwosé
awarii poszczegdlnych sktadowych systemu takich jak gtdéwny sterownik, czy napedy osi.
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3. Zalecenia montazu mechanicznego

Ponizej przyktad rozmieszczenia komponentéw w szafie sterowniczej.

Podczas montazu mechanicznego i elektrycznego zalecana jest szczegdlna staranno$é. Zle dokrecony
przewdd moze by¢ przyczyng wielu ktopotdw, trudne tez moze by¢ znalezienie tego typu usterki
podczas uruchamiania/uzytkowania systemu.

CS-Lab s.c. | CSMIO-MPG modut do recznej manipulacii osiami 6
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4. 7tgcza urzadzenia

4.1 Rozmieszczenie ztgcz na urzgdzeniu

: Ztgcze potaczenia

1 sterowania CSMIO-IP

: lub potaczenie z
1
1

Ztacze kolejnych modutéow
rozszerzen, lub
terminatora CAN / RS485

CAN-BUS

poprzednim modutem

: Ztacze zasilania
1 +
: Obwdd beznieczenstwa

51 CSLAB s-c.

www.cs-lab.eu
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4.2 Ztgcze sygnatdow manipulatora.

Nr
wyprowadzenia

[ [N
N[~ | O

NN NN Rk R R~

Opis

Wyjscie zasilania 24V (250mA)
Wyjscie cyfrowe O

Wyjscie zasilania 5V (250mA)
Wejscie A- (TTL 5V)

Wejscie B- (TTL 5V)

Wejscie analogowe 1 (0-5V)
Wejscie cyfrowe 0 (x1)
Wejscie cyfrowe 2 (x100)
Wejscie cyfrowe 4 (oS Y)
Wejscie cyfrowe 6 (0$ A)
Wejscie cyfrowe 8 (0$ C)
Wspdlny (-) dla wejs¢ 0+ 9
E-Stop 2

GND

Wyjscie cyfrowe 1

Wejscie A+ (TTL 5V)

Wejscie B+ (TTL 5V)

Wejscie analogowe 0 (0-5V)
GND

Wejscie cyfrowe 1 (x10)
Wejscie cyfrowe 3 (0$ X)
Wejscie cyfrowe 5 (0$ Z)
Wejscie cyfrowe 7 (0$ B)
Wejscie cyfrowe 9
E-Stop 1

17 15

Zasilania 5V i 24V dostepne na tym
zfaczu maja dopuszczalng

obcigzalnos$¢ 250mA / pin.

Wyjscia majg obcigzalnos$¢ 50mA. Nie

nalezy przecigza¢ wyjs¢. Trzeba

rowniez  zwrdcic  uwage,  jesl
podtagczane sg duze indukcyjnosci
koniecznos¢
diody

najlepiej jak

moze zaistnied

stosowania dodatkowe;j
przeciwprzepieciowej,

najblizej cewki.

4.3 Ztgcze potaczenia sterowania CSMIO-IP (lub potgczenie z poprzednim modutem)

Nr
wyprowadzenia

| 6 |
[ & ]
s ]

opis

CANH

GND

CAN L
RS485 B-
RS485 A+

5
|

¢ ] 2
00000
[ ?? L

I |
9 878

3
|

Do prawidtowego funkcjonowania modutu wystarcza podtgczenie linii (CAN H; CAN L ; GND)
linie (RS485 B- ; RS485A+) wykorzystywane sg w innych modutach CSMIO i ich podtaczenie moze

by¢ wymagane do prawidtowej pracy kolejnych modutéw .

CS-Lab s.c. | CSMIO-MPG modut do recznej manipulacii osiami 8
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4.4 Ztgcze kolejnych modutdw rozszerzen

Nr opis 1412
wyprowadzenia 60660
CAN H ‘NILIXY ©
RS232 RxD sl
RS232 TxD
-
GND
[ 6 AT
RS485 B-
| s | RS485 A+
Lo

Ztacza przeznaczone jest wytgcznie dla modutéw rozszerzen firmy CS-Lab s.c. Nie
nalezy podtgczac pod nie zadnych innych urzadzen, komputera PC itp.

4.5 Ztacze zasilania

Nr opis
wyprowadzenia

o1 OO
E-Stop 2

Zasilanie + 24V DC

GND Widok wtyczki od strony
Uziemienie przytgczenia przewoddw

Zwrdcié szczegdlng uwage, by nie przekroczy¢ dopuszczalnego napiecia zasilania
(30VDC). Mogtoby to spowodowac uszkodzenie urzadzenia.

CS-Lab s.c. | CSMIO-MPG modut do recznej manipulacji osiami
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5. Konfiguracja modutu CSMIO-MPG

Modut CSMIO-MPG w wersji V2 nie wymaga zadnej konfiguracji. Rdznig sie natomiast sposoby
podtgczenia w zaleznosci od tego czy wyjscia enkoderowe manipulatora sg zwykte czy réznicowe.
Oba typy podtaczenia sg pokazane w kolejnym rozdziale.

5.1 Terminacja szyny CAN i RS485
Czes$¢ modutdw rozszerzen z rodziny CSMIO posiada przetacznik terminacji szyny CAN i RS485. Modut
CSMIO-MPG v2 nie posiada zadnych przetgcznikow konfiguracyjnych i z uwagi na to trzeba wpigc
specjalny tzw. Terminator jesli CSMIO-MPG v2 jest jedynym, lub ostatnim modutem w linii.
Przyktady:

1. CSMIO/IP-x = CSMIO-I0 = CSMIO-ENC = CSMIO-MPG = (terminator zewnetrzny)

2. CSMIO/IP-x = CSMIO-MPG = (terminator zewnetrzny)

3. CSMIO/IP-x = CSMIO-MPG - CSMIO-IO (terminacja zatgczona w module 10)

5.1.1 Terminator zewnetrzny

5.1.2  Widok modutu CSMIO-MPG z wpietym terminatorem zewnetrznym

CS-Lab s.c. | CSMIO-MPG modut do recznej manipulacji osiami 10
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6. Schemat podtgczenia manipulatora

6.1 Podtgczenie manipulatora z réznicowym wyjsciem enkodera
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6.2 Podtgczenie manipulatora ze zwyktym wyjsciem enkodera
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7. Konfiguracja programu Mach3
Jedna z zalet modutu CSMIO-MPG jest to, ze prawie w ogdle nie wymaga konfiguracji.

e Po podtaczeniu do sterownika CSMIO/IP-S [ CSMIO-1P™ diagnostic window © 2010 C5-Lats 5. ==
nalezy wigczy¢ zasilanie i uruchomic¢ program
Mach3.

General irfo | Digtal 10 | Analog 10 Expansion modules |Debug|

e 7 menu LPlugin Control”  wybieramy |  comecedeponsion s

CS M | O | P P | . Module type Bus Address Status Fmw version
” _IF_r_plugin G0 on s o 1

. . ) CSMI0-0 CAN 17 active 13
e W oknie diagnostycznym przechodzimy na csoo AN actve 10

CSMIO-MPG
ARBAH-DRV CAN 98 no connegtion 1.00

zaktadke ,Expansion modules”

Jedli potgczenia zostaty wykonane prawidtowo,
CSMIO-MPG bedzie widniat na liscie wykrytych przez [ 0= |

Firmware: CSMIQ/IP-5 V2.200 (Mar 3 2014 /12:12:10)/ FPGA ver. 2.05

sterownik modutéw.

Nastepnie nalezy w programie Mach3 [ corguaionrors
Zafaczy(’: ObSJngQ MPG. W tym celu Port Setup and Ads Selection | Motor Outpus | Input Signals | Output Signals  Enceder/MPG's | Spindle Setup | Mil Options |
k||kamy menu ”Conﬁg/Ports and Pins” i Signal Enabled |A-Pnrt# |A-Pm# ‘B-Port# B-Pin # | Counts/U... Velacity ‘
. Encoderl | & 0 0 0 0 1000000 | 100.000000
przechodzimy na zaktadke %
Encoder? 0 0 0 0 1.000000 100.000000
,,Encoder/l\/l PG's” i za’facza my MPG1. Encoder3 | & 0 0 0 0 1000000 100000000
Encodert | & 0 0 0 0 1000000 | 100.000000
. . . I MPG #1 o 0 0 0 0 1.000000 100.000000
Od tej chwili modut jest gotowy do : mpz2 | ¥ 0 0 0 1000000 | 100.000000
p r'a Cy. I MPG 3 L 0 0 0 0 1.000000 100.000000
|
|
I \ ok |[ Ak | Zestosi
Y

7.1  Wybor zakresu mnoznika
Za podstawowg jednostke odlegtosci przyjeto 1/10000 jednostki Mach3, czyli 1/10000mm (0,1um) lub
1/10000 cala w zaleznosci czy uzywamy jednostek
imperialnych czy metrycznych. Modut CSMIO-MPG

posiada trzy wejscia wyboru mnoznika. Istnieje MPG Resolbons ¢
mozliwos¢ wyboru czy wejScia te przetaczajg i

rozdzielczosci pomiedzy:
e (0.0001/0.001/0.01 jednostki
e (0.001/0.01/0.1 jednostki
czy
e 0.01/0.1/1.0jednostki

Wyboru dokonuje sie w konfiguracji wtyczki(plugina) poprzez menu , Config/Config Plugins”, klikamy
pole ,CONFIG” obok ,CSMIO_IP_P CS-Lab_s.c.” i przechodzimy na zaktadke ,Other”.

W grupie ,,MPG Resolutions” wybieramy zagdane mnozniki.

CS-Lab s.c. | CSMIO-MPG modut do recznej manipulacii osiami 13
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