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1 Informacje ogdlne - Dlaczego wyjScia réznicowe?

Urzadzenia CSMIOQ/IP zostaty zaprojektowane z myslg o
maksymalnej niezawodnosci i odpornosci na zaktécenia. W
Srodowisku przemystowym poziom zaktécen
elektromagnetycznych czesto jest bardzo wysoki. Sygnaty
sterujgce ruchem osi - STEP/DIR sg najbardziej narazone na
wptyw zaktécen poniewaz sg to sygnaty szybkie, szczegdlnie
w modelu CSMIO/IP-S — do 4MHz.

Profesjonalne sterowniki silnikow (obojetnie czy serwo,
czy krokowych) posiadajg wejscia STEP/DIR odpowiednio

przygotowane by podtgczy¢ je z w sposéb odporny na

zaktécenia zewnetrzne. Odbywa sie to poprzez tzw. sygnaty 1. Przewéd typu "skretka”
réznicowe, ktére majg nieporéwnanie wiekszg odpornos¢ na
zaktdcenia.

Podfaczenie rdznicowe wykonuje sie skrecong ze sobg parg przewodow, czyli kazdy sygnat
potrzebuje dwdch przewodoéw — sygnatu dodatniego (+) i ujemnego (-). Nie ma to nic wspdlnego z
zasilaniem, stad nie mozna np. sygnatéw (-) taczy¢ z masg urzadzenia, gdyz nastgpi jego uszkodzenie!

Ktos modgtby jednak powiedzieé, ze przeciez przed chwilg byfta tez mowa o niezawodnosci, a tu
nagle grozba uszkodzenia urzadzenia. Jak czesto bywa w zyciu — co$ za co$. Szybkie wyjscia réznicowe
praktycznie nie mogg by¢ zabezpieczone tak jak zwykte, pozostate sygnaty wejscia/wyjscia. Linia
réznicowa musi posiada¢ okreslone standardami parametry, ktdére uleglyby zmianie przy
zastosowaniu dodatkowych komponentéw zabezpieczajgcych. Gdyby z kolei zastosowac zwykte
wyjscia, podtaczenie wielu profesjonalnych napedéw bytoby praktycznie niemozliwe. Niektore
napedy majg wejscia izolowane optycznie, z tzw. transoptorami — w takim wypadku da sie podtaczyé
zarowno zwykty sygnat jak i réznicowy. Wiele napeddw jednak posiada na szybkich wejsciach tzw.
odbiorniki linii réznicowej i wtedy podtgczenie zwyktego sygnatu bedzie skutkowato gubieniem
impulséw i btedami pozycjonowania.

Reasumujac, wyjscia réznicowe to najodporniejsza opcja jesli chodzi o zaktdcenia, jest to tez
rozwigzanie najbardziej uniwersalne, ale trzeba poswieci¢ troche uwagi podczas podtaczania, gdyz
takie wyjscia tatwo uszkodzi¢ jesli zrobimy to w niewtasciwy sposdb.

1.1 Uzyte oznaczenia
Takie podtaczenie nie grozi uszkodzeniem i bedzie poprawnie dziatac.
@Takie podtgczenie nie spowoduje uszkodzenia, ale nie bedzie dziata¢ poprawnie.

@Takie podtaczenie spowoduje uszkodzenie sprzetowe sterownika CSMIO/IP.
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2 Przykiady podiaczen

2.1 Sterowniki silnikéw z wejSciem transoptorowym
Wejscie transoptorowe to najlepsza z mozliwych opcji zaréwno pod wzgledem odpornosci na

zaktécenia jak i wygody podtaczenia. Dla kazdego sygnatu potrzebna jest para skreconych ze sobg

przewodow (tzw. skretka). Oczywiscie przy podtgczaniu wiekszej ilosci osi mozna uzyé przewodow,

ktore posiadajg wiekszg liczbe par — np. przewdd sieci komputerowe] posiada 4 pary, czyli mozna nim

podtgczy¢ sygnaty STEP+/STEP- oraz DIR+/DIR- dla dwéch osi.

Jesli sterownik silnika ma wejscia transoptorowe nie ma potrzeby dodatkowego tgczenia masy

urzadzen.

2.1.1 Poprawne podlaczenie do wejs¢ transoptorowych

CSMIO/IP-S(M)

DIR+

PARA W SKRETCE
(TWISTED PAIR)

DIR-

STEP+

STEP-

MOTOR DRIVER

5T

Oznaczenia na napedzie mogg by¢ rézne, nalezy doktadnie zapoznac sie z dokumentacjg. Moze to by¢

np. PUL+/PUL- oraz SIGN+/SIGN-, nie jest to jednak regutg. Czesto tez napedy serwo majg dwa rdzne

typy wejs¢ STEP/DIR. Jedne zwykte (nie réznicowe) do pracy z niskg czestotliwoscig, a drugi typ

réznicowy do pracy z wysokimi czestotliwosciami. Wykorzystujemy wtedy zawsze wejscia réznicowe

dla wysokich czestotliwosci, nawet jesli pracujemy na wolniejszym CSMIO/IP-M.
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2.1.2 Poprawne podlaczenie do wejsc¢ transoptorowych z przewodem wspolnym
Ten wariant jest nieco gorszy z uwagi na mniejszg odpornos¢ na zaktdcenia i nieco bardziej

ktopotliwe podtaczanie.

CSMIO/IP-S(M) MOTOR DRIVER

DIR+

STEP+

e
20

STEP-

W tym wypadku nie uzywamy skretki, z tego powodu potaczenie bardziej narazone jest na
wptyw zaktécen. Wspdlny przewdd (katoda) jest tgczona do masy urzadzenia, w CSMIO/IP-S jest to
pin 13 ztgcza STEP/DIR, z kolei dla CSMIO/IP-M musimy skorzysta¢ z masy na pinie 2 lub 8 ztacza
ANALOG 1/0, gdyz na ztgczu STEP/DIR nie ma pinu GND.

Wazne jest by nie taczy¢ wyprowadzen STEP- i DIR- z masg (GND) urzadzenia, gdyz nastgpi
zwarcie i uszkodzenie stopni wyjsciowych urzadzenia.
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2.1.3 Przyklad nieprawidlowego podlaczenia do wejs¢ transoptorowych

CSMIO/IP-S(M)

DIR+

Wyjscia roznicowe
nie moga by¢ faczone ze sobg!

Differential outputs can’t be
connected together

MOTOR DRIVER

DIR-

STEP+

STEP-

70
o

@ Na skutek zwarcia pomiedzy sygnatami STEP- oraz DIR- przy takim podtgczeniu nastgpi
uszkodzenie sterownika CSMIO/IP. Uszkodzenia wynikajgce z btednego podtgczenia nie s3

objete gwarancjg!
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2.2 Sterowniki silnikow z odbiornikiem linii réZnicowej

Jest to bardzo czeste rozwigzanie z uwagi na to, ze odbiorniki linii sg tansze niz szybkie
transoptory stad producenci napeddw chetnie je stosuja.

Nie mniej niezawodnos¢ tego rozwigzania jest na bardzo wysokim poziomie, a rdéinicg w
stosunku do transoptoréw jest koniecznos¢ dodatkowego potgczenia mas (GND) urzadzen oraz
bezwzglednego stosowania ekranowania nawet przy krétkich potgczeniach.

2.2.1 Przyklad poprawnego podlaczenia wejscia z odbiornikiem linii réZnicowej

CSMIO/IP-S(M) RABALSAICE MOTOR DRIVER
DIR+ +
STEP+ b

-
L

Jak wida¢ na powyzszym schemacie podtgczenie jest rowniez bardzo tatwe, przyktad dotyczy
pojedynczego napedu, pozostate podtgczamy analogicznie, pamietajgc o podtgczeniu masy (GND) do
wszystkich napedow.

Ekran dostepny jest na obudowie ztgcza CSMIO/IP-S(M). Ekranowanie powinno by¢ potgczone
tylko i wytacznie od strony sterownika CSMIO/IP.

Masa (GND) dostepna jest w CSMIO/IP-S na pinie 13 ztgcza STEP/DIR, z kolei dla CSMIO/IP-M
musimy skorzysta¢ z masy na pinie 2 lub 8 ztgcza ANALOG 1/0, gdyz na ztgczu STEP/DIR nie ma pinu
GND.
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2.2.2 Nieprawidlowo - brak polaczenia masy (GND) urzadzen

CSMIO/IP-S(M)

DIR+

DIR-

STEP+

STEP-

=

I

MOTOR DRIVER

@ Takie podtaczenie nie spowoduje uszkodzenia, ale nie bedzie dziataé poprawnie. Co
wiecej moze dawac bardzo dziwne efekty w postaci btedéw pozycjonowania, ktére raz
bedg sie pojawiac by po chwili znikng¢. Masa (GND) urzadzen musi by¢ potgczona, nawet

jesli bez tego potaczenia wszystko zdaje sie dziata¢ poprawnie.
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2.2.3 Nieprawidlowo - polaczenie masy z ekranowaniem

CSMIO/IP-S(M) MOTOR DRIVER
DIR+ i
STEPH h

@ Tego typu btad moze réwniez ujs¢ uwadze przez dtuiszy czas, a nawet w niektorych

przypadkach w ogodle nie powodowaé zauwazalnych probleméw. Masy (GND) z
ekranowaniem nie nalezy jednak taczyé. Negatywne efekty w takim wypadku moga
ujawnia¢ sie tylko od czasu do czasu, co bez znajomosci przyczyny ciezko jest
zlokalizowaé.

T
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2.2.4 Nieprawidlowo - obustronne podiaczenie ekranowania (tzw. petla)

CSMIO/IP-S(M)

DIR+

DIR-

MOTOR DRIVER

STEP+

SINERS

-
L

>
?

@ Ten do$¢ czesty btad popetniany podczas instalacji z reguty (zwtaszcza przy krétkich
przewodach) nie powoduje zauwazalnych, negatywnych skutkéw. Takie potaczenie jest

jednak btedem, ktéry réwniez moze ujawniac sie tylko w okreslonych warunkach.
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2.2.5 Nieprawidlowo - potaczenie ze soba sygnatéw STEP- i DIR-

CSMIO/IP-S(M)

DIR+

Wyjscia réznicowe
nie moga by¢ tgczone ze sobg!

Differential outputs can’t be
connected together

STEP+

STEP-

+

+

MOTOR DRIVER

L
T

@ Takie podtaczenie spowoduje uszkodzenie sprzetowe sterownika CSMIO/IP! Uszkodzen
wynikajgcych z niepoprawnej instalacji nie obejmuje gwarancjal
Sygnaty DIR- oraz STEP- to nie masa (GND) i nie mozna ich tgczy¢ ze soba. Spowoduje to
zwarcie i uszkodzenie stopnia wyjSciowego w urzadzeniu CSMIO/IP.
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2.2.6 Nieprawidlowo - polaczenie sygnatow STEP- i DIR- do masy (GND)

Wyjscia réznicowe

nie mogg by¢ taczone ze sobg ani z masg!

CSMIO/IP-S(M)

DIR+

Differential outputs can’t be

connected together or with GND!

MOTOR DRIVER

STEP+

+

STEP-

+

L
T

@ Takie podtgczenie spowoduje uszkodzenie sprzetowe sterownika CSMIO/IP! Uszkodzen
wynikajgcych z niepoprawnej instalacji nie obejmuje gwarancja!
Sygnaty DIR- oraz STEP- to nie masa (GND) i nie mozna ich taczy¢ ze sobg ani do masy

(GND). Spowoduje to zwarcie i uszkodzenie stopnia wyjSciowego w urzadzeniu

CSMIO/IP.
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2.3 Podlaczenie do wejsc¢ tranzystorowych

Wejscia typu tranzystorowego s3 rzadziej spotykane. Nie jest to najlepsze rozwigzanie z uwagi
na stosunkowo niska odporno$¢ na zaktécenia oraz brak izolacji galwanicznej. Ten typ wejs¢ STEP/DIR
przeznaczony jest dla matych czestotliwosci, rzedu 250kHz.

@ Nalezy zwrdci¢ uwage na stosowany standard napiecia, poniewaz zdarza sie, ze tego

typu wejscia pracujg w standardzie 24V. Wyjscia réznicowe urzgdzern CSMIO/IP pracujg

w standardzie 5V, wiec podfgczenie w takim wypadku nie bedzie mozliwe. Nalezy
doktadnie zapoznac sie z dokumentacjg napedu.

2.3.1 Przyklad prawidlowego podiaczenia do wej$¢ tranzystorowych

CSMIO/IP-S(M) MOTOR DRIVER

DIR+

DIR-

STEP+

I
. F

STEP-

H F.r\/

Podtgczajgc urzadzenia CSMIO/IP do wejsé tranzystorowych pamietaé nalezy o potgczeniu masy
(GND) oraz o tym, by wyjscia STEP- i DIR- pozostawi¢ niepodtgczone. Wazne jest tez ekranowanie.
Masa (GND) dostepna jest w CSMIO/IP-S na pinie 13 ztgcza STEP/DIR, z kolei dla CSMIO/IP-M
musimy skorzysta¢ z masy na pinie 2 lub 8 ztgcza ANALOG 1/0, gdyz na ztgczu STEP/DIR nie ma pinu
GND.
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2.3.2 Nieprawidlowo - Zwarcie sygnalow STEP- i DIR- i podanie ich zamiast masy (GND)

Wyjscia réznicowe

nie moga by¢ taczone ze sobg ani z masa!

CSMIO/IP-S(M)

DIR+

Differential outputs can’t be
connected together or with GND!

MOTOR DRIVER

STEP+

STEP-

2 N AN

-
L]

@ Takie podtgczenie spowoduje uszkodzenie sprzetowe sterownika CSMIO/IP! Uszkodzen
wynikajgcych z niepoprawnej instalacji nie obejmuje gwarancja!

Sygnaty DIR- oraz STEP- to nie masa (GND) i nie mozna ich taczy¢ ze sobg ani do masy

(GND). Spowoduje to zwarcie i uszkodzenie stopnia wyjSciowego w urzgdzeniu

CSMIO/IP.
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2.3.3 Nieprawidlowo - Zwarcie sygnaléw STEP- i DIR- do masy (GND)

Wyjscia réznicowe

nie moga by¢ taczone ze soba ani z masg!

CSMIO/IP-S(M)

DIR+

Differential outputs can’t be
connected together or with GND!

STEP+

STEP-

AN e

MOTOR DRIVER

-
L]

@ Takie podtgczenie spowoduje uszkodzenie sprzetowe sterownika CSMIO/IP! Uszkodzen
wynikajgcych z niepoprawnej instalacji nie obejmuje gwarancja!

Sygnaty DIR- oraz STEP- to nie masa (GND) i nie mozna ich taczy¢ ze sobg ani do masy
(GND). Spowoduje to zwarcie i uszkodzenie stopnia wyjSciowego w urzgdzeniu

CSMIO/IP.
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2.4 Czesty blad popelniany przy podiaczaniu napedow kilku osi

Oznaczenia ,,-” i ,+” przy nazwach sygnatow STEP/DIR nie oznaczajg zasilania ani niczego w tym
rodzaju. Takich sygnatéw pod zadnym pozorem nie mozna ze sobg tgczy¢, poniewaz spowoduje to
uszkodzenie stopni wyjsciowych sterownika CSMIO/IP.

Na ponizszym schemacie zaprezentowano niepoprawne pofaczenia powodujgce awarie kazdego
urzadzenia z réznicowym nadajnikiem linii, jakim jest rowniez CSMIO/IP-S i M.

O ile uzytkownicy stosunkowo rzadko taczg sygnaty dodatnie, o tyle czesto zdarza sie taczenie
sygnatéw ujemnych, mylac je z masg (GND) urzadzenia.

CSMIO/IP-S(M) Wyjscia roznicowe CSMIO/IP-S(M) Wyjécia roznicowe

nie moga by¢ taczone ze sobg ani z masa! nie moga by¢ taczone ze sobg ani z masa!

DIRO+ DIRO+

Differential outputs can’t be
connected together or with GND!

Differential outputs can’t be
connected together or with GND!

’
’

DIRO- DIRO-

STEPO+ STEPO+

¥
L

STEPO- STEPO-

DIR1+ DIR1+

’
’

DIR1- DIR1-

STEPT+ STEP1+

STEP1- STEP1-

I—|
I—|

3 Podsumowanie - Kilka stéw od autora

Wykonujgc instalacje kompletnego systemu sterowania obrabiarki CNC czesto tgczymy ze sobg
komponenty o znacznej wartosci. Dlatego warto poswieci¢ nieco czasu na doktadne zapoznanie sie z
dokumentacjg zastosowanych urzadzen. Osobiscie wykonujgc wiele instalacji i uruchomien u
klientow popetnitem nie jeden kosztowny btad. By wykluczy¢ tego typu sytuacje nalezy unikaé
pospiechu i wszystkie prace wykonywac jak najstaranniej.

Nalezy pamietac, ze zadne urzadzenie elektroniczne nie jest w petni odporne na niepoprawng
instalacje. Niektére btedy spowodujg jedynie, ze system nie bedzie funkcjonowat poprawnie,
niektore niestety spowodujg uszkodzenie jednego badz nawet wiecej komponentéw sktadowych. W
tego typu systemach wazne sg szczegoty, do niedawna np. sam uwazatem, ze takie rzeczy jak sposéb
podtaczenia ekranowania czy uziemienia nie ma krytycznego wptywu na prace sterowania maszyny
CNC. Praktyka pokazata jednak co innego i jesli system sterowania ma pracowaé idealnie i
niezawodnie — wazny jest kazdy szczegdt. Szczegdlnie osoby z mniejszym doswiadczeniem powinny
poswieci¢ wiecej czasu na doktadne zapoznanie sie z dokumentacjg wszystkich urzadzen, ktére
stosujg. Internet réwniez jest nieocenionym zrédtem cennych informacji, aczkolwiek trzeba uwazaé z
jakich zrédet sie korzysta, bowiem szczegdlnie na forach internetowych sporo jest niefachowych
porad.
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