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Instrukcja obstugi sterownika silnika krokowego

DM860E
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Wazna uwaga

Przeczytaj uwaznie niniejszg instrukcje przed jakimkolwiek montazem i uzytkowaniem. Nieprawidtowe
obchodzenie sie z produktami opisanymi w tej instrukcji moze spowodowac obrazenia ciata oraz
szkody oséb i maszyn. Nalezy scisle przestrzegac informacji technicznych dotyczacych wymagan
instalacyjnych.

Niniejsza instrukcja nie jest przeznaczona do udostepniania. Wszelkie prawa zastrzezone. Zadna cze$¢ tej
instrukcji nie moze by¢ powielana, ani przesytana w jakikolwiek sposdb, elektroniczny, mechaniczny,
poprzez kserowanie, kopiowanie. Chociaz podczas przygotowywania ksigzki podjeto wszelkie srodki
ostroznosci, nie ponosimy odpowiedzialnosci za btedy lub pominiecia. Nie ponosi sie réwniez zadne;j
odpowiedzialnosci za szkody wynikajgce z wykorzystania informacji zawartych w niniejszym dokumencie.

Niniejszy dokument stanowi zastrzezong informacje i jest udostepniana WYLACZNIE do uzytku klienta.
Informacje zawarte w tym dokumencie mogg ulec zmianie bez powiadomienia, mogg by¢ od czasu do
czasu aktualizowane w zwigzku z ulepszeniami produktu itp. i moga nie by¢ zgodne pod kazdym wzgledem
z poprzednimi wydaniami.

Zastrzega sie, ze niniejsza instrukcja ma charakter informacyjno-techniczny i moze nie uwzglednia¢
wszystkich wariantéw wykonania urzadzenia. W zwigzku z tym rzeczywista konfiguracja sprzetowa moze
réznic sie od przedstawionej w dokumentacji. Przed montazem oraz rozpoczeciem eksploatacji nalezy
kazdorazowo zweryfikowaé zgodnosé urzadzenia z aktualna specyfikacja techniczng producenta. W
przypadku stwierdzenia rozbieznosci zaleca sie kontakt z dziatem technicznym lub dostawca urzadzenia.
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1. Wprowadzenie

DMB860E to cyfrowy naped krokowy o prostym designie i fatwej konfiguracji. Dzieki zaawansowanej
technologii sterowania krokowego firmy Leadshine, ten naped krokowy jest w stanie ptynnie zasilaé
2-fazowe i 4-fazowe silniki krokowe, zapewniajac optymalny moment obrotowy, niskie nagrzewanie
silnika i minimalny hatas. Jego napiecie robocze wynosi 24-74VDC, a maksymalny prad wyjsciowy to
7,2A. Wszystkie ustawienia mikrokrokdéw i pradu wyjsciowego realizowane sg za pomoca
przetgcznikéw DIP, co czyni DM860E idealnym wyborem do aplikacji wymagajacych prostego
sterowania krok/kierunek dla silnikéw krokowych NEMA 23, 24, 34 i 42.

1.1 Funkcje

e Anti-Resonance dla optymalnego momentu obrotowego, ptynnego ruchu, niskiego
nagrzewania i hatasu silnika

e Automatyczna identyfikacja silnika i automatyczna konfiguracja parametréw dla
optymalnego momentu obrotowego w szerokim zakresie silnikow

e Sterowanie krok/kierunek (PUL/DIR) i CW/CCW (ustawiane wewnetrznym zwork3).
Domyslnie ustawione na krok/kierunek

e Multi-Stepping dla ptynnego ruchu silnika

e Wejscia optycznie izolowane

¢ Napiecie wejsciowe 24-74VDC

e 16 wybieranych rozdzielczosci mikrokrokéw od 400 do 51 200 za pomocg przetacznikdw DIP

e 8 wybieranych ustawien pradu wyjsciowego od 2,4 do 7,2A (RMS 1,7-5,1A) za pomocg
przetgcznikéw DIP

e Soft-start bez ,skokéw” przy wiaczaniu

e (Czestotliwos¢ wejsciowa impulsu do 200 kHz

e Automatyczne zmniejszenie pragdu w stanie spoczynku

e Zabezpieczenia przed nadmiernym napieciem i pragdem

1.2 Zastosowania

Naped krokowy DMB860E zostat zaprojektowany do zasilania 2-fazowych (1,8°) lub 4-fazowych (0,9°)
hybrydowych silnikow krokowych NEMA 23, 24, 34 i 42. Moze by¢ tatwo zaadaptowany w wielu
branzach (CNC, medycyna, automatyka, pakowanie...), takich jak stoty X-Y, maszyny do
grawerowania, maszyny etykietujace, frezarki, plazmowe, lasery, urzadzenia typu pick and place, itp.
Jego doskonata wydajnosé, prosty design i tatwa konfiguracja sprawiaja, ze jest idealnym
rozwigzaniem do wielu aplikacji typu sterowanie krok/kierunek.
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2. Specyfikacja
2.1Parametry elektryczne
DMAS8G60E
Parametry .
Min Typowo Max Jednostka
Prad 2.4 - 7.2 A
o 24 48 - 68 74 VDC
Napiecie zasilania
Prad sygnatu 7 10 16 mA
Czestotliwos¢ - 200 kHz
impulsow wej.
Minimalna Szerokos¢ 2.5 - - uS
Impulsu
Minimalny Czas 5.0 - - uS
Ustawienia Kierunku
Rezystancja izolacji 500 MQ
2.2 Srodowisko
Chtodzenie Pasywne lub wymuszone
Srodowisko Unikaj pytu, mgty olejowej, gazéw
korozyjnych
$rodowisko pracy Temperat}Jra 0°C — 65°C (32°F - 149°F)
otoczenia
Wilgotnos¢ 40%RH—90%RH
Temperatura pracy 0°C — 50°C (32°F - 122°F)
Wibracje 10-50Hz / 0.15mm

Temperatura
Waga

-20°C — 65°C (-4°F - 149°F)
Okoto 510g (1.13 lbs)
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2.3 Wymiary
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2.4 Odprowadzenie ciepta

e Temperatura pracy DMA8S60E powinna by¢é mniejsza niz 60°C (140°F).

e Zaleca sie uzycie automatycznego trybu pradu w stanie bezczynnosci, aby zmniejszy¢
nagrzewanie silnika. Oznacza to ustawienie pinu SW4 przetacznika DIP w pozycji ,,OFF”.

e Zaleca sie montaz napedu w pozycji pionowej, aby zmaksymalizowa¢ powierzchnie radiatora.
W razie potrzeby zastosowa¢ wymuszone chtodzenie.

3. Opis zfacz i Diod informacyjnych

Y
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DMB860E posiada dwa bloki ztgczy: P1 i P2 (patrz wyzej na obrazku). Ztgcze P1 stuzy do
podtaczenia sygnatdéw sterujacych, a P2 do podfaczenia zasilania oraz silnika. Ponizsze tabele
zawierajg krotkie opisy obu ztgczy. Bardziej szczegdtowe opisy pindw i zwigzane z nimi
zagadnienia sg przedstawione w sekcjach 4, 5 9.

3.1 P1 - ztacze sterujace

Funkcja Szczegoly
Sygnat impulsu: Impuls aktywny na narastajgcym zboczu; 4-5V, gdy PUL-HIGH, 0-0,5V, gdy
PUL+ PUL-LOW. Minimalna szerokos$¢ impulsu wynosi 2,5 ps. Dodaj rezystor ograniczajacy prad

przy napieciu wejsciowym logiki +12V lub +24V (1K dla +12V, 2K dla +24V). To samo dotyczy
PUL- sygnatéw DIR i ENA.

Sygnat DIR: Ten sygnat ma niski/wysoki poziom napiecia, aby reprezentowac dwa kierunki

DIR+ obrotu silnika. 4-5V, gdy DIR-HIGH, 0-0,5V, gdy DIR-LOW. Minimalny czas ustawienia
kierunku wynosi 5 ps. Zamiana pofaczenia dwdch przewoddéw cewki (np. A+ i A-) do
DIR- sterownika spowoduje odwrdcenie kierunku obrotu silnika.
Sygnat Enable: Ten sygnat jest uzywany do wtgczania/wytaczania sterownika. Wysoki poziom
ENA+ +5V (sygnat sterujgcy NPN) wigcza sterownik, a niski poziom go wytacza. Sygnaty sterujgce
PNP i réznicowe dziatajg odwrotnie, czyli niski poziom wtacza sterownik. Domysinie sygnat
ENA- jest pozostawiony NIEPODtACZONY (WLACZONY).

Uwagi: (1) Zaleca sie ekranowanie przewoddéw sygnatow sterujacych; (2) Aby unikngé
zaktdcen, nie taczy¢ przewoddw sygnatéw sterujgcych PUL/DIR i przewoddw silnika razem.

3.2 P2 - Ztacze zasilaniai silnika

Pin Opis
A+, A- Potaczenia Faz Silnika A: Podfacz przewéd A+ silnika do pinu A+; przewdd A- silnika do pinu
A-
B+, B- Potaczenia Faz Silnika B: Podtgcz przewdd B+ silnika do pinu B+; przewdd B- silnika do pinu B-
VDC Wejscie zasilania: 24 - 74 VDC
GND Brak polaryzaciji.

Ostrzezenie: Nie podtagczaé ani nie odtgczaé bloku terminali P1 i P2, aby unikng¢ uszkodzenia
napedu lub obrazen, gdy DM860E jest wtgczony.

3.3 Diody LED

Na sterowniku DM860E znajdujg sie dwie diody LED. Zielona dioda to wskaznik zasilania,
ktéry zazwyczaj jest zawsze wigczony. Czerwona dioda to wskaznik ochrony, ktéry miga 1-2
razy w okresie 3 sekund, gdy wtgczona jest ochrona dla DM860E. Rdzna liczba migniec
wskazuje na rézne rodzaje ochrony (szczegétowe informacje znajdujg sie w sekcji 11).

3.4 Wewnetrzne zworki CN6 i CN7

Wewnatrz DM860E znajdujg sie dwie zworki: CN6 i CN7. Zworka CN6 stuzy do wyboru typu
sterowania, natomiast CN7 do witgczania lub wytgczania wewnetrznego mikrokroku.
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Wewnetrzny mikrokrok jest gtéwnie uzywany do redukcji wibracji silnika, gdy uzytkownik
korzysta z mikrokrokéw w zakresie od 400 do 1600.

Zworka Rozwarta Zwarta
CNG6 Sterowanie krokami i kierunkiem (ustawienie CwW/CCW
fabryczne)
CN7 Mikrokrokowanie wewnetrzne WL. (ustawienie Internal-microstep OFF
fabryczne)

Uwaga: Mikrokrokowanie wewnetrzne nie wptywa na mikrokrok ustawiony za pomocg SW5-
SW8. Na przyktad, gdy mikrokrok jest ustawiony na potkrok (400), wibracja silnika moze by¢
duza, a wtgczenie mikrokrokowania wewnetrznego moze jg poprawic.

4. Sygnaty sterujace (ztacze P1)

DMB860E moze akceptowac wejscia rédznicowe i jednobiegunowe (w tym wyjscia typu
otwarty kolektor i PNP). Posiada 3 optycznie izolowane wejscia logiczne, ktére znajduja sie
na ztgczu P1i stuzg do odbioru sygnatéw sterujgcych typu line drive. Te wejscia sg izolowane
w celu zminimalizowania lub wyeliminowania szumoéw elektrycznych zaktdcajacych sygnaty
sterujgce napedem. Zaleca sie stosowanie sygnatow sterujgcych typu line drive, aby
zwiekszy¢ odpornos$é napedu na zaktdcenia w srodowiskach o duzym natezeniu zaktécen. Na
ponizszych rysunkach przedstawiono potgczenia z sygnatami typu otwarty kolektor i PNP.

Sterownik Naped Sterownik

Naped
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Rysunek 2: Pofaczenia z sygnatem typu otwarty kolektor (wspdina Rysunek 3: Potgczenia z sygnatem PNP (wspdlna katoda)

anoda)
5. Podtaczanie silnika
DMB860E moze napedzac silniki krokowe 2-fazowe i 4-fazowe.
Podtaczenie do silnikéw 4-przewodowych

Silniki 4-przewodowe sg najmniej elastyczne, ale najtatwiejsze do okablowania. Predkos¢ i moment
obrotowy bedg zalezaty od indukcyjnosci uzwojen.

Przy ustawianiu pradu wyjsciowego napedu, pomnéz okreslony prad fazy przez 1,4, aby okreslié
maksymalny prad wyjsciowy.

p2
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Rysunek 4: Podtgczenie silnikdw 4-przewodowych

Podtaczenie do silnikow 6-przewodowych

Podobnie jak silniki 8-przewodowe, silniki 6-przewodowe majg dwie dostepne konfiguracje dla pracy
o wysokiej predkosci lub wysokim momencie obrotowym. Wyzsza predkos¢, lub konfiguracja
potcewkowa, wykorzystuje potowe uzwojen induktora silnika. Konfiguracja wyzszego momentu
obrotowego, lub petna cewka, uzywa petnych uzwojen faz.

Konfiguracje pétcewkowe

Jak wczesdniej wspomniano, konfiguracja potcewkowa wykorzystuje 50% uzwojen faz silnika. Daje to
nizszg indukcyjnosé, a tym samym nizszy moment obrotowy. Podobnie jak w potgczeniu réwnolegtym
silnika 8-przewodowego, moment obrotowy bedzie bardziej stabilny przy wyzszych predkosciach. Ta
konfiguracja jest réwniez okresdlana jako pét-chopper. Przy ustawianiu pradu wyjsciowego napedu,
pomndz okreslong wartos¢ pradu na faze (lub unipolarng) przez 1,4, aby okresli¢ maksymalny prad
wyjsciowy.

NC
Rysunek 5: Podtgczenie silnikéw 6-przewodowych w konfiguracji pétcewkowej (wyzsza predkosc)
Konfiguracje petnej cewki

Konfiguracja petnej cewki w silniku 6-przewodowym powinna by¢ stosowana w aplikacjach, gdzie
wymagany jest wyzszy moment obrotowy przy nizszych predkosciach. Ta konfiguracja jest rowniez
okreslana, jako petna miedz. W trybie petnej cewki, silniki powinny pracowaé tylko przy 70% ich
nominalnego pradu, aby zapobiec przegrzaniu

Rysunek 6: Podtaczenie silnikdw 6-przewodowych w konfiguracji petnej cewki (wyzszy moment obrotowy)
Podtaczenie do silnikow 8-przewodowych

Silniki 8-przewodowe oferujg duzg elastycznos¢ projektantowi systemu, poniewaz mogg by¢
podtgczane w konfiguracji szeregowej lub rownolegtej, co zaspokaja szeroki zakres zastosowan.

Potaczenia szeregowe

Konfiguracja szeregowa silnika jest zazwyczaj uzywana w aplikacjach, gdzie wymagany jest wyzszy
moment obrotowy przy nizszych predkosciach. Poniewaz ta konfiguracja ma najwieksza
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indukcyjnosé, jej wydajnosé zacznie sie pogarszac przy wyzszych predkosciach. W trybie szeregowym
silniki powinny réwniez pracowac tylko przy 70% ich nominalnego pradu, aby zapobiec przegrzaniu.

P2

Rysunek 7: Potgczenia szeregowe silnikow 8-przewodowych
Potaczenia rownolegte

Silnik 8-przewodowy w konfiguracji rownolegtej oferuje bardziej stabilne dziatanie, ale z nizszym
momentem obrotowym przy nizszych predkosciach. Dzieki nizszej indukcyjnosci, moment obrotowy
bedzie wyzszy przy wyzszych predkosciach. Aby okresli¢ maksymalny prad wyjsciowy, pomnadz
wartos¢ pradu na faze (lub prad unipolarny) przez 1,96, lub wartos$¢ pradu bipolarnego przez 1,4.

P2

Rysunek 8: Potgczenia rownolegte silnikdéw 8-przewodowych
6. Wybor zasilacza

DMB860E moze zasilac sredniej i duzej wielkosci silniki krokowe (rozmiar ramy od NEMA 23
do 42) produkowane przez Leadshine lub innych producentéw. Aby uzyskac¢ dobre
parametry pracy, wazne jest wtasciwe dobranie napiecia zasilania i pragdu wyjsciowego.
Ogdlnie rzecz biorac, napiecie zasilania determinuje wydajnos¢ silnika przy wysokich
predkosciach, podczas gdy prad wyjsciowy determinuje moment obrotowy napedzanego
silnika (szczegdlnie przy niskich predkosciach). Wyzsze napiecie zasilania pozwala osiggngé
wyzsze predkosci silnika, kosztem wiekszego hatasu i nagrzewania. Jesli wymaganie
dotyczace predkosci ruchu jest niskie, lepiej uzywac nizszego napiecia zasilania, aby
zmniejszy¢ hatas, nagrzewanie i poprawic niezawodnosc.

6.1 Zasilacz regulowany lub nieregulowany

Do zasilania napedu mozna uzywaé zaréwno zasilaczy regulowanych, jak i nieregulowanych.
Jednak preferowane s3 zasilacze nieregulowane ze wzgledu na ich zdolnos¢ do
wytrzymywania przepieé prgdowych i szybkg reakcje na zmiany pradu. Jesli preferujesz
zasilacz regulowany, zaleca sie wybor zasilacza specjalnie zaprojektowanego do sterowania
krokowego/serwo, takiego jak seria RPS firmy Leadshine. W przypadku, gdy dostepne s3
tylko zwykte zasilacze impulsowe, wazne jest, aby uzywac zasilaczy o ,zwiekszonej” mocy
wyjsciowej (na przyktad uzywanie zasilacza 4A dla silnika krokowego 3A) w celu unikniecia
problemoéw takich jak ograniczenie pradu. Z drugiej strony, jesli uzywa sie zasilacza
nieregulowanego, mozna uzy¢ zasilacza o nizszej mocy znamionowej niz prad silnika
(zazwyczaj 50%~ 70% pradu silnika). Powodem jest to, ze naped pobiera prad z
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kondensatora zasilacza nieregulowanego tylko podczas trwania impulsu PWM w stanie ON,
ale nie podczas trwania impulsu w stanie OFF. Dlatego $redni prad pobierany z zasilacza jest
znacznie mniejszy niz prad silnika. Na przyktad, dwa silniki 3A mogg by¢ zasilane jednym
zasilaczem o mocy 4A.

6.2 Dzielenie zasilania

Wiele napedéw DM860E moze korzystac z jednego zasilacza w celu obnizenia kosztéw, pod
warunkiem, ze zasilacz ten ma wystarczajgcg moc. Aby unikng¢ zaktdcen krzyzowych,
podtacz kazdy naped krokowy bezposrednio do wspdlnego zasilacza osobno. Aby unikngé
zaktécen krzyzowych, NIE podtgczaj faricuchowo pindw wejsciowych zasilania napeddw.
Zamiast tego podtgcz je osobno do zasilacza.

6.3 Wybor napiecia zasilania

DMB860E zostat zaprojektowany do pracy przy napieciu wejsciowym w zakresie 18 - 74VDC.
Woybierajac zasilacz, oprdcz napiecia z linii zasilajacej, nalezy uwzglednié rdwniez wahania
napiecia zasilania oraz napiecie wsteczne EMF generowane podczas zwalniania silnika.
Upewnij sie, ze pozostawiasz wystarczajgco duzo miejsca na wahania napiecia zasilajgcego
oraz napiecie wsteczne EMF.

Wyzsze napiecie zasilania moze zwiekszy¢é moment obrotowy silnika przy wyzszych
predkosciach, co jest pomocne w unikaniu utraty krokow. Jednak wyzsze napiecie moze
powodowac wieksze wibracje silnika przy nizszych predkosciach i moze réwniez prowadzié
do aktywacji ochrony przed przepieciami lub nawet uszkodzenia napedu. Dlatego zaleca sie
wybér tylko wystarczajgco wysokiego napiecia zasilania dla zamierzonych aplikacji.

7. Konfiguracja przetacznikami DIP

Ten naped wykorzystuje 8-bitowy przetgcznik DIP do ustawienia rozdzielczosci mikrokrokow
oraz pradu roboczego silnika, jak pokazano ponizej:

Prad dynamiczny Wybor ilosci mikrokrokéw

o ™
: N L ]

1{2]3]4]5(6]7]8

Prad postojowy (potowa/petny)
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7.1 Konfiguracje rozdzielczosci mikrokrokow

Rozdzielczo$¢ mikrokrokéw jest ustawiana za pomocq przetgcznikéw DIP SW5, 6, 7, 8, jak
pokazano w ponizszej tabeli:

Mikrokrok Kroki/obrat.(silnik 1.8°) SW5 SW6 SW7 SW8
2 400 ON ON ON ON
4 800 OFF ON ON ON
8 1600 ON OFF ON ON
16 3200 OFF OFF ON ON

32 6400 ON ON OFF ON
64 12800 OFF ON OFF ON
128 25600 ON OFF OFF ON
256 51200 OFF OFF OFF ON
5 1000 ON ON ON OFF
10 2000 OFF ON ON OFF
20 4000 ON OFF ON OFF
25 5000 OFF OFF ON OFF
40 8000 ON ON OFF OFF
50 10000 OFF ON OFF OFF
100 20000 ON OFF OFF OFF
200 40000 OFF OFF OFF OFF

7.2 Ustawienie pradu

Dla danego silnika wyzszy prad sterownika spowoduje, ze silnik bedzie generowat wiekszy
moment obrotowy, ale jednoczesnie doprowadzi do wiekszego nagrzewania sie silnika i
sterownika. Dlatego prad wyjsciowy jest zazwyczaj ustawiany na poziomie, ktéry zapewni, ze
silnik nie przegrzeje sie podczas dtugotrwatej pracy. Poniewaz potaczenia cewek silnika w
uktadzie réwnolegtym i szeregowym znaczgco zmieniajg indukcyjnosc i rezystancje, wazne
jest, aby ustawi¢ prad wyjsciowy sterownika w zaleznosci od pradu fazowego silnika, liczby
przewoddéw oraz metod potgczen. Wartos¢ pragdu fazowego podana przez producenta silnika
jest kluczowa przy wyborze pradu sterownika, jednak wyboér zalezy réwniez od przewoddw i
potgczen.

Pierwsze trzy bity (SW1, 2, 3) przetacznika DIP sg uzywane do ustawienia pradu
dynamicznego. Wybierz ustawienie najblizsze wymaganemu pradowi dla Twojego silnika.
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7.2.1 Ustawienie pradu

Prad szczytowy Prad RMS SW1 SW2 SW3
2.40A 1.70A ON ON ON
3.08A 2.18A OFF ON ON
3.77A 2.67A ON OFF ON
4.45A 3.15A OFF OFF ON
5.14A 3.64A ON ON OFF
5.83A 4.12A OFF ON OFF
6.52A 4.61A ON OFF OFF
7.20A 5.09A OFF OFF OFF

Uwagi: Ze wzgledu na indukcyjnos¢ silnika, rzeczywisty prad w cewce moze by¢ mniejszy niz
ustawiony prad dynamiczny, szczegdlnie przy wysokich predkosciach.

7.2.2 Ustawienie pradu postoju

SW4 jest uzywany do tego celu. Ustawienie na "OFF" oznacza, ze prad postoju jest ustawiony
na potowe wybranego pragdu dynamicznego, a ustawienie na "ON" oznacza, ze prad postoju
jest taki sam jak wybrany prad dynamiczny. Prad automatycznie zmniejsza sie do 60%
wybranego pradu dynamicznego jedng sekunde po ostatnim impulsie. Teoretycznie, to
zmniejszy nagrzewanie silnika do 36% (ze wzgledu na P=I>*R) pierwotnej wartosci. Jesli
aplikacja wymaga innego pradu postoju, prosimy o kontakt z Leadshine.

8. Uwagi dotyczace okablowania

Aby poprawi¢ odpornos¢ sterownika na zaktdcenia, zaleca sie uzywanie skreconych przewodéw
ekranowanych.

Aby zapobiec zaktdceniom w sygnale PUL/DIR, przewody impulsowe/kierunkowe oraz przewody
silnika nie powinny by¢ tgczone razem. Lepiej jest je oddzieli¢ na odlegtos¢, co najmniej 10 cm,
poniewaz zaktécajgce sygnaty generowane przez silnik mogg tatwo zaktdci¢ sygnaty kierunkowe
impulsu, powodujac btedy pozycjonowania silnika, niestabilnos¢ systemu i inne awarie.

Jesli zasilacz zasila kilka sterownikéw, zaleca sie oddzielne podtgczanie sterownikdéw, zamiast fgczenia
ich w tancuch.

Zabrania sie wyciggania i podtgczania ztgcza P2, gdy sterownik jest wtgczony, poniewaz przez cewki
silnika przeptywa wysoki prad (nawet, gdy silnik jest w stanie spoczynku). Wycigganie lub podtgczanie
zfacza P2 przy wtaczonym zasilaniu spowoduje powstanie ekstremalnie wysokiego napiecia
zwrotnego (back-EMF), ktdre moze uszkodzi¢ sterownik.
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9. Typowe potaczenie

Kompletny system krokowy powinien obejmowac silnik krokowy, sterownik krokowy, zasilacz oraz
kontroler (generator impulsdw). Typowe potgczenie przedstawione jest na rysunku 9.

Sterownik Naped

2700
vee PUL+ Al L
R PUL- 1’<
PUL —E DIR+ 270Q
1 —
R DIR- i"i
DIR —E ENA+ 2700
L— e
R ENA- i’ <

ENABLE—SW GNDv
36-70VAC or
+Vo

50-90VDC
A+
A-
Silnik B+
B-

R=0 if VCC=5V;

R=1K(Power>0.125W) if VCC=12V;
R=2K(Power>0.125W) if VCC=24V;

R must be connected to control signal terminal.

Rysunek 9: Typowe podtaczenie
10. Wykres sekwencji sygnatow sterujacych

Aby unikng¢ btednych operacji i odchylen, sygnaty PUL, DIR i ENA powinny
przestrzega¢ pewnych zasad, przedstawionych na ponizszym diagramie:

t,75us
—_— ty— — t— — —_ High Level»3. 5V
] b |

‘
PUL : PUL/CW
( i
I |
‘ ; |
‘

L i Low Level<0. 5V
1t 7 aps ! l

JIR/CCW
| UW
5 |
) %;t;.L:i1 I

] Low Level<0. 5V

DIR

— r—
L

|
T
I

ENA ENA

PUL/DIR CW/CCW

Rysunek 10: Schemat sekwencji sygnatéw sterujgcych.
Uwagi:

a) t1: ENA musi wyprzedzac DIR, o co najmniej 5 ms. Zazwyczaj ENA+ i ENA- sg NC (niepodtgczone).
Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji ,Konfiguracje ztgcza P1”.

b) t2: DIR musi wyprzedzaé¢ aktywng krawedz sygnatu PUL o 5 us, aby zapewnié prawidtowy kierunek.
c) t3: Szerokos$¢ impulsu nie mniejsza niz 2,5 ps.

d) t4: Szerokos$¢ niskiego poziomu nie mniejsza niz 2,5 ps.
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11. Zabezpieczania

Aby poprawic¢ niezawodnos¢, naped zawiera wbudowane funkcje ochronne.

Ilos¢

Priorytet blyskéw Sekwencja migania czerwonej diody LED Opis
Ochrona przed nadpradem jest aktywowana,
1st 1 J FL p pra J yw
gdy prad szczytowy przekroczy dopuszczalny
limit.
Ochrona przed przepieciem jest aktywowana,
ond 2 M FL ' P' przepie J yW
gdy napiecie robocze napedu przekroczy 160V
DC.

3nd 3 [ Zarezerwowane.

Gdy powyzsze zabezpieczenia sg aktywne, wat silnika bedzie swobodny lub czerwona dioda LED
zacznie migac. Aby przywrdcié prawidtowe dziatanie napedu, nalezy go zresetowaé, ponownie
zasilajgc po usunieciu powyzszych problemdw.

12. Rozwigzywanie problemow

W przypadku, gdy naped nie dziata prawidtowo, pierwszym krokiem jest ustalenie, czy problem ma
charakter elektryczny, czy mechaniczny. Nastepnie nalezy zidentyfikowa¢ element systemu, ktéry
powoduje problem. W ramach tego procesu moze by¢ konieczne odtgczenie poszczegdlnych
komponentdw, aby sprawdzi¢, czy dziatajg one niezaleznie. Wazne jest dokumentowanie kazdego
kroku w procesie rozwigzywania problemoéw. Moze sie okazac, ze bedziesz musiat wrécic do tych
notatek w pdZniejszym czasie, a te szczegdty beda bardzo pomocne dla naszego Dziatu Wsparcia
Technicznego w ustaleniu problemu, jesli bedziesz potrzebowat pomocy.

Wiele probleméw wptywajgcych na systemy sterowania ruchem mozna przypisaé zaktéceniom
elektrycznym, btedom w oprogramowaniu sterownika lub btedom w okablowaniu.
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Objawy probleméw i mozliwe przyczyny.

Objawy

Silnik si¢ nie obraca

Silnik obraca si¢ w ztym kierunku

Naped jest w stanie bledu

Nieregularny ruch silnika

Silnik zatrzymuje si¢ podczas przyspieszania

Nadmierne nagrzewanie silnika i napedu

Mozliwe problemy
Brak zasilania
Niewtasciwe ustawienie rozdzielczosci mikrokrokéw
Niewtasciwe ustawienie pradu przetacznika DIP
Istnieje stan btedu
Naped jest wytgczony
Fazy silnika mogga by¢ podtgczone odwrotnie
Niewtfasciwe ustawienie pradu przetgcznika DIP
Cos nie tak z cewka silnika
Sygnat sterujgcy jest zbyt staby
Sygnat sterujacy jest zaktdcany
Niewtfasciwe potaczenie silnika
Cos nie tak z cewka silnika
Ustawienie pradu jest zbyt mate, traci kroki
Ustawienie pradu jest zbyt mate
Silnik jest za maty dla aplikacji
Przyspieszenie jest ustawione zbyt wysoko
Napiecie zasilania jest zbyt niskie
Niewystarczajgce odprowadzanie ciepta / chtodzenie
Funkcja automatycznego zmniejszania pradu nie jest

wykorzystywana

Prad jest ustawiony zbyt wysoko

Peemr B
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