Instrukcja obstugi

MIC488

)

ENERATO

UNIVERSAL SERIAL BUS

WE 0-10V

Programowalny, 4-osiowy
kontroler trajektorii

P.P.H. WObit E.K.J. Ober s.c.
62-045 Pniewy, Deborzyce 16

tel. 612227 422, fax. 61 22 27 439
e-mail: wobit@wobit.com.pl
www.wobit.com.pl




Dziekujemy za wybdr naszego produktu.
Niniejsza instrukcja utatwi Panstwu prawidtowg obstuge i poprawng eksploatacje opisywanego urzadzenia.

Informacje zawarte w niniejszej instrukcji przygotowane zostaty z najwyzszg uwagqy przez naszych specjalistow i stuzg wytgcznie jako opis
produktu. Na podstawie przedstawionych informacji nie nalezy wnioskowaé¢ o okreslonych cechach lub przydatnosci produktu do
konkretnego zastosowania.

Informacje te nie zwalniaja uzytkownika z obowigzku poddania produktu wtasnej ocenie i sprawdzenia jego wtasciwosci. Zastrzegamy sobie
mozliwos$¢ zmiany parametrow produktu bez powiadomienia.

e  Prosimy o uwazne przeczytanie instrukcji i stosowanie sie do zawartych w niej zalecen.
e Prosimy o zwrdcenie szczegdlnej uwagi na nastepujacy znak:

UWAGA!
Niedostosowanie sie do instrukcji moze spowodowacé uszkodzenie urzadzenia
albo utrudni¢ postugiwanie sie sprzetem lub oprogramowaniem.

UWAGA!

Z gwarancji wytgczone sg uszkodzenia mechaniczne lub elektryczne wynikajgce z przepie¢, zwarcia oraz
usterki czy awarie, ktérych przyczyng jest wadliwa obstuga lub eksploatacja ze strony kupujgcego /
Uzytkownika.
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Zasady bezpieczenstwa i montazu

1.1 Zasady bezpieczenstwa
e Przed pierwszym uruchomieniem urzadzenia nalezy doktadnie zapoznac sie z niniejszg instrukcjg obstugi i
zachowac jg do pdzniejszego wykorzystania.

e Nalezy zapewni¢ wtasciwe warunki pracy, zgodne ze specyfikacjg urzadzenia (np.: napiecie zasilania,
temperatura, maksymalny pobdr pradu.

e Chroni¢ urzadzenie przed przedostaniem sie do jego wnetrza jakichkolwiek przedmiotéw lub ptynéw —
grozi porazeniem i uszkodzeniem urzadzenia.

e Podstawowe informacje, ktérych znajomosé i stosowanie zapewnig, aby urzadzenie byto uzytkowane
bezpiecznie i zgodnie z jego przeznaczeniem, zostang uwidocznione na urzadzeniu, a w przypadku braku
takiej mozliwosci zostang podane w niniejszym dokumencie.

e Urzadzenie, tgcznie z jego czesciami sktadowymi, jest wykonane w taki sposdb, aby zapewnié jego
bezpieczny i prawidtowy montaz i przytgczenie.

o Urzadzenie jest zaprojektowane i wyprodukowane w sposéb zapewniajacy jego zgodnos$¢ zasadami
ochrony przed zagrozeniami, wymienionymi w ww. puntach, pod warunkiem, ze urzadzenie to jest
uzytkowane w sposéb zgodny z jego przeznaczeniem i ze jest odpowiednio utrzymywane.

e Urzadzenie moze zaktdci¢ prace czutych urzadzen radiowo-telewizyjnych umieszczonych w poblizu.

1.2 Zalecenia montazowe

Ponizej zawarte zostaty zalecenia, do ktdrych nalezy sie stosowac, by zapewnié poprawng prace sterownika.
e Sterownik nie powinien by¢ zasilany z tego samego zrddta co sterowniki / serwonapedy silnikdw.
e Nalezy zminimalizowaé wptyw zaktdcen pochodzacych z zewnetrznych zrédet

e W celu minimalizacji zaktécen przewdd taczacy silnik ze sterownikiem powinien by¢ ekranowany lub
powinien by¢ skrecany parami (osobna skretka dla fazy A i B). Zaleca sie takze stosowanie pierscienia
ferrytowego na przewodzie silnika przy sterowniku.

e Przewody sygnatowe (CLK, DIR, EN) nie powinny biec w poblizu przewodéw silnika i powinny by¢
mozliwie krétkie.

e Przy stosowaniu serwonapeddw zasilanych z tej samej sieci nalezy wyposazy¢ je w odpowiednie filtry
zasilania w celu eliminacji zaktécen mogacych wptywac na prace sterownika. Zastosowanie filtrow moze
by¢ koniecznie réwniez w przypadku wystepowania innych zaktécen z sieci.
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2.1 Przeznaczenie

MIC488 to programowalny 4-osiowy kontroler, ktérego gtdwng funkcjg jest sterowanie do 4 napedéw krokowych
lub serwonapeddéw w trybie KROK/KIERUNEK.

Kontroler umozliwia takze podtgczenie enkoderéw inkrementalnych do nadrzednej kontroli pozycji. Oprocz
uniwersalnych wejsé/wyjs¢ oraz dwoch wejs¢ 0-10V dostepne sg takze porty komunikacyjne (RS232, RS485)
pracujgce w protokole MODBUS (slave), pozwalajgce na komunikacje z np. panelami HMI.

Dedykowane oprogramowanie pozwala w prosty sposéb skonfigurowac trajektorie ruchu napedéw oraz tworzyé
programy sterujgce napedami, wyjsciami oraz reagowacé na stany wejs¢ lub wartosci zmiennych komunikacyjnych.
Tworzenie programoéw ruchu odbywa sie w intuicyjnym srodowisku poprzez komendy tekstowe.

MIC488 moze zastgpic tradycyjny sterownik programowalny (PLC) wszedzie tam, gdzie konieczna jest precyzyjna
kontrola kilku napeddéw.

* * t

Naped M1 Naped M2 Naped M3 H Naped M4

Wejécia enkoderow

USB MIC488

RS2 !é Wejscia Wejscia Wyijscia
RS48
MODBUS analogowe cyfrowe  cyfrowe

Wiasciwosci MIC488:
= Sterowanie do 4 napeddw poprzez wyjscia KROK — KIERUNEK — ZEZWOLENIE
= Realizacja interpolacji liniowej i kotowej
=  Mozliwosc realizacji programéw ruchu z pamieci (4000 komend)
= Mozliwosc podtaczenia do 4 enkoderdw inkrementalnych do nadrzednej kontroli pozycji
= 20 wejs¢ cyfrowych (8 optoizolowanych)
= 8 wyjsc¢ tranzystorowych
= 2 wejscia analogowe 0-10V
=  Mozliwo$¢ podtgczenia dodatkowego modutu rozszerzen wejsé-wyjsc (8 wejsé / 8 wyjsc)
= 3 porty komunikacyjne (R$232, 2 x RS485)
= Komunikacja w sieci MODBUS-RTU (tryb slave i master)
= Ztacze USB do programowania

= Zasilanie 12...26 VDC, pobdr pradu 50mA@24V
® Intuicyjne oprogramowanie do konfigurowania i programowania sterownika
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2.2 Funkcje

Gtowng funkcjg sterownika MIC488 jest kontrola do 4 napedéw w trybie KROK/KIERUNEK. Sterownik generuje
trajektorie ruchu uwzgledniajgc rampe (przyspieszenie, stata predkosé, hamowanie) tak by uzyskaé ptynny ruch
bez utraty pozycji.

Ponadto mozliwe jest podtgczenie enkoderéw, ktére mogg stuzyé do nadrzednej kontroli pozycji silnika
i korygowac ja eliminujac btedy pozycjonowania napedu. Jest to szczegdlnie przydatne w przypadku sterowania
silnikami krokowymi, ktére w niektérych sytuacjach moga utraci¢ pozycje. Enkoder daje dodatkowo informacje
o0 mechanicznym zablokowaniu napedu.

MIC488 posiada takze uniwersalne wejscia oraz wyjscia, ktére moga byé wykorzystane podczas realizowania
programow ruchu do sterowania oraz reagowania na sygnaty z urzadzen zewnetrznych.

» Sterowanie napedami:
=  Precyzyjne sterowanie do 4 napeddw.
= Automatyczne przeliczanie jednostek ruchu z impulséw na np. mm.
= Kontrola rampy ruchu (przyspieszanie, stata predkosé, hamowanie).
=  Tryb zadanej predkosci (absolutnie lub relatywnie).
= Tryb zadanej pozycji (absolutnie lub relatywnie).
= Tryby bazowania w oparciu o czujniki kraricowe / enkoder.
= Tryb nadrzednej kontroli pozycji z wykorzystaniem enkodera.
= Dwa tryby interpolacji liniowej
= Tryb interpolacji kotowej (ruch po tuku i okregu)

> Sterowanie urzadzeniami zewnetrznymi poprzez wyjscia cyfrowe / Modbus master

» Reakcja na sygnaty zewnetrzne:
= Wejscia cyfrowe dla sygnatédw z czujnikdw kraricowych, enkoderdw, sygnatédw sterujacych .
= Komunikacja po protokole MODBUS-RTU do bezposredniego sterowania napedami i funkcjami
sterownika oraz dostep do pamieci wykorzystywanej przez programy.
=  QOdczytywanie impulséw z enkoderéw.

» Realizacja programoéw z pamieci sterownika:
=  Mozliwos¢ zaprogramowania sterownika programem sktadajgcym sie z 4000 komend.
= Mozliwos¢ zaprogramowania do 8 niezaleznych ,bankéw” zawierajacych po 200 zdefiniowanych
pozycji dla 4 napedow.
=  Proste komendy realizujgce dowolne funkcje ruchu wybranego napedu.
=  Funkcje opdznien czasowych, oczekiwania na wejscia, skokdw i warunkow.
= Mozliwos¢ zagniezdzania warunkow.
=  Funkcje matematyczne (dodawanie, odejmowanie, mnozenie, dzielenie).
=  Funkcje trygonometryczne (sin, cos, tg, ctg, asin, acos, sqrt)
= QObstuga liczb zmiennoprzecinkowych.
=  Dostep do pamieci uzytkownika przez rejestry MODBUS.

Programowanie sterownika odbywa sie za pomoca aplikacji MIC488-PC, pozwalajacej na:
= Konfiguracje poszczegdlnych napeddw.
= Reczne zadawanie ruchu dla napedow.
= Szybkie zadawanie pozycji dla napeddw (tryb JOG).
=  QOdczyt stanu pracy napedu, aktualnej predkosci i pozycji.
= Podglad wejs¢/wyjs¢ sterownika.
= Podglad wartosci w rejestrach MODBUS uzytkownika.
= Dodawanie aktualnych pozycji napedéw do tablicy pozycji.
= Tworzenie programéw ruchu oraz ich testowanie (podglad aktualnie wykonywanej linii programu).
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3. Opis sprzetu

3.1 Rozmieszczenie ztgcz i kontrolek

Wejscia nieizolowane

(enkodery / tiniwersalne) Wyjscia sterowania napedami

32 33 34 3536 3738 39 40 41 42 43 44 45 46 47 48 49 50 51 52 53 54 5556 57 58 59 60 61 62 63 64 65 66 67

NININININN NN ININININNINININININ NN NINININININNINININININININENEN
+5GNC B AH#SGNC B AWS5GNC B AH5GNC B A GN EN DIR CLK|GN EN DIR CLK|GN EN DIR CLK| GN EN DIR CLK
ENC1 ENC2 ENC3 ENC4 M1
(IN9..11) (IN12..14) (IN15..17) (IN18..20)
ENCODERS / UNIWERSAL INPUTS MOTOR CONTROLL OUTPUTS
A
COMO
B his @ POWER
@ RUN
MIC488
) com
@ ERROR
I usB @ OUT ERROR
COM1 |COM2 | ANALOG IN DIGITAL INPUTS OUTPUTS (12...582%%&@24v;
RS232 RS485 (0...10v) (0/24VDC) Lk (max 200 mA/OUT)
RX TX GN|A B 11 12 13 14 I5 16 17 I8 01 02 03 04 05 06 07 08 [ =
ONININININ INIONVINININININEN) VI INENININININANEN
s P W S 10 11 12 13 14 1516 17 20 21 22 23 24 2526 27

Wejscia optoizolowane Wyjscia Zasilanie
komunikacyjne  analogowe  (sygnaly kraricowe/uniwersalne) (tranzystorowe) sterownika

Rys. 1 Opis ztacz i kontrolek sterownika MIC488.

\[g Nazwa Opis
1 RX Odbiér danych
2 TX Nadawanie Interfejs RS232
3 GN Masa
4 A Sygnat + .
Interfejs RS485
5 B Sygnat - ntertejs
6 GN Masa
7 5V Wyjscie +5V (maks. 100mA) Wejscia analogowe
8,9 Al1,A2 Wejscia analogowe 0...10V
10..17 11..18 Wejscia uniwersalne IN1...IN8 .
” W IN1..INS

18,19 M- Masa dla wejé¢ INL..IN8 epsaa
20..27 01..08 Wyjscia tranzystorowe (maks. 200mA/wyjscie)
28,29,39 GND (GN) | Masa Zasilanie sterownika
31 VDC+ Zasilanie 12...26 VDC
32,37,42,47 +5 Wyjscie zasilania enkodera +5V (maks. 75mA/wyjscie)
33, 38,43, 48 GN Masa Zasilanie i wejscia
34 C (IN9) Wejscie kanatu C enkodera 1 / wejscie IN9) enkoderow
35 B (IN10) Wejscie kanatu B enkodera 1 / wejscie IN10) ENC1..ENC4
36 A (IN11) Wejscie kanatu A enkodera 1 / wejscie IN11)
52, 56, 60, 64 GN Masa
53,57, 61, 65 EN Wyjscie sygnatu zezwolenia pracy napedu (ENABLE) Wyjscia sterowania
54, 58, 62, 66 DIR Wyjscie sygnatu kierunku (DIR) napedéw M1..M4
55, 59, 64, 67 CLK Wyjscie sygnatu kroku (CLK)

O POWER Sygnalizacja zasilania sterownika

& RUN Sygnalizacja realizacji programu z pamieci sterownika

®) COM Sygnalizacja komunikacji MODBUS

O ERROR Sygnalizacja btedu sterownika
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3.2 Zasilanie

Zasilanie sterownika

Sterownik moze by¢ zasilany napieciem 12...26V DC. Dla napiecia zasilania 24V pobér pragdu wynosi okoto 50mA.
Zasilanie nalezy podfaczyé pod zaciski VDC+ oraz GND (31, 30).

W przypadku wykorzystania wyjs$¢ tranzystorowych nalezy uwzgledni¢ pobdr pradu dla wyjsé.

UWAGA!

Zasilanie sterownika powinno byé niezalezne od zasilania napeddéw. Ponadto przy stosowaniu
serwonapedow zasilanych z tej samej sieci nalezy wyposazy¢ je w odpowiednie filtry zasilania w celu
eliminacji zaktdcen moggcych wptywac na prace sterownika. Zastosowanie filtrow moze by¢ koniecznie
rowniez w przypadku wystepowania innych zaktdcen z sieci.

Wyijscie +5V

Sterownik udostepnia napiecie +5V, ktére moina wykorzysta¢ do zasilania enkoderéw (typu TTL) Ilub
zewnetrznych potencjometrow podtgczonych do wejsé AIN1/AIN2. Maksymalny pobdr pradu dla wszystkich wyjsé
+5V nie powinien przekracza¢ 400mA.

UWAGA!

Nie nalezy zwierac¢ wyj$¢ +5V z masg (GND/GN), ani napieciem zasilania. Moze to spowodowac uszkodzenie
sterownika. Nalezy takze unika¢ prowadzenia przewoddw z sygnatem +5V w poblizu innych sygnatéw
mogacych generowac zaktécenia.

3.3 Wejscia uniwersalne IN1...IN8

Uniwersalne optoizolowane wejscia IN1...IN8 umozliwiajg podtgczenie zewnetrznych sygnatéw sterujgcych lub
sygnatéw z czujnikéw krancowych dla napedow M1...M4. Wejscie jest aktywowane napieciem 24V (min. 5V, maks.
26V). Sygnatem wspdlnym (ujemnym) dla wejs¢ IN1...IN8 sg wejscia M- (zaciski 18,19).

Wejscia sig odswiezane co 10ms, przy wykorzystaniu ich do wyzwalania przerwan nalezy liczy¢ sie z takimi
opdéznieniami.

Parametry:

DIGITAL INPUTS

ﬁ =  optoizolacja
______ et stan wysoki: 24 VDC (min 5V, maks. 26V)

L]
_____________ ] - stan niski: <2 VDC
8 | ]
NINININININININ]

filtracja min. 10ms
1011 1213 14 1516 17

........... DC24v
* (5...26V)

Rys. 2 Wejscia optoizolowane (IN1 ... IN8)

3.4 Wejscia szybkie IN9...IN22 / enkoderowe

Wejscia IN9..IN22 mogg stuzy¢ jako wejscia uniwersalne lub enkoderowe (do podtgczenia enkoderow
inkrementalnych). Wejscia nie posiadajg izolacji, sygnatem wspdlnym (ujemnym) jest masa zasilania sterownika
GND (GN). Dodatkowo obok wejs¢ znajdujg sie wyjscia napiecia +5V, ktdre mogg stuzy¢ do bezposredniego

zasilania enkoderdow typu TTL 5V.

Wejscia sg odczytywane w skrypcie bezposrednio, nie wprowadzajg opdznien przy generowaniu przerwan.
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32 33 34 35 36 37 38 39 40 41 42.4)
NINININININININENINENEN

+5 GN Ci
NC1 |
(IN9..11)§
H

H

Rys. 3 Przyktad sterowania wejsciami zewnetrznymi
sygnatami 24V.

enkoder

Vekran

32 33 343535 3
NININININY

o

3;

%0

3940
(NIN
GiB

)
2
25

41
]
A

S GN
ENC1

! ENC2 E
(IN9..11) ! (IN12..14) ar

|

!

Rys. 5 Przykiad podiaczenia enkodera Rys. 6 Przyktad podfaczenia enkodera
z wyjéciami typu TTL. z wyjsciami typu Push-Pull.

Rys. 4 Przyktad sterowania wejéciami z wykorzystaniem napiecia +5V.

ND
— "%‘ enkoder

A

5 36 3738 39 40 41 42 4
NNININININEN

#SGN C B A5 GN
Er
(IN

5 36 37.38 39 40 41 42 4
NININININININ

all

|

SGN C B A45GP

HO
ENC1 !
(IN9.11)}

ENC2 ENC2 E
(IN12..14) (IN12..14) n

Rys. 7 Przyktad podiaczenia enkodera
z wyjsciami typu OC.

Jesli sterowanie napedem z kontrolg pozycji z enkodera nie dziata poprawnie (np. naped przejezdza zadang
pozycje) nalezy zamienié sygnaty A z B enkodera.

3.5 Wyjscia uniwersalne OUT1...0UT8

Uniwersalne wyjscia OUT1...0UT1 umozliwiaja wysterowanie zewnetrznych elementéw wykonawczych ktérych
pobdr pragdu nie przekracza 200mA. Wyjscia w stanie aktywnym podaja napiecie zasilania sterownika VDC+.
Sygnatem wspdlnym dla wyjsé jest masa zasilania sterownika GND (zaciski 28, 29, 30, 31).

Parametry:

DNININININENINEN)
20 21 22'23 24 2526 27

Rys. 8 Wyjécia OUT1..0UTS

wyjscia tranzystorowe typu OC (otwarty kolektor)
obcigzalnos¢ 200mA/wyjscie

zabezpieczenie przed obcigzeniem indukcyjnym
zabezpieczenie przed przecigzeniem/zwarciem (>300 mA)
stan wysoki: napiecie zasilania VDC+

UWAGA!

Woyjscia posiadajg zabezpieczenie przecigzeniowe i przeciwzwarciowe, ktére jest aktywowane po
przekroczeniu pradu 300mA przez ktéreS z wyjs¢. Zadziatanie zabezpieczenia powoduje wytgczenie
wszystkich wyjsé i zapalenie czerwonej diody OUT ERROR. By przywrdci¢ dziatanie wyjs¢ nalezy usungé
przyczyne przecigzenia i zresetowac zasilanie urzgdzenia.
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3.6 Wyjscia sterowania napedami M1...M4

Wyjscia M1...M4 (sygnaty: EN — zezwolenie na prace, DIR — kierunek, CLK — krok) stuzg do sterowana napedami
krokowymi lub serwonapedami w trybie KROK-KIERUNEK. Przewody te nie powinny biec w poblizu przewodéw
silnikowych lub zasilajgcych. Ponadto zaleca sie ekranowac przewody.

Parametry:
M1 = stan wysoki 5V, stan niski 0V, maks. 20mA
= sygnat CLK (krok) — czestotliwo$¢é maks. 64kHz, szeroko$é
impulsu 10us

Rys. 9 Wyjscia sterowania napedami M1..M4

3.7 Modut rozszerzen wejsé-wyjs¢ MIC-EXP8ISO

Do sterownika MIC488 moze zosta¢ podtgczony dodatkowy modut wejs¢-wyjsé¢ pozwalajacy rozszerzyé
ilos¢ dostepnych wejsc i wyjsc o 8. Po podtaczeniu modutu i wigczeniu zasilania sterownik
automatycznie rozpoznaje podtgczony modut, nie ma koniecznosci jego konfigurowania.

Uzytkownik ma do dyspozycji dodatkowe wejscia i wyjscia:
» 8 wejs¢IN21... IN28
» 8 wyjs¢ IN9...IN16

5556 57.58 59 60 61 62 6364 6566 67
ONINININENININENININENENEN

G EN DIR CLK
M4

DVONINOVNVININENINGN
O De| 8 W N W U WUWE W
v V) OUTPUTS

(00 mAZUT)

ENCODERS / UNIWERSAL INPUTS MOTOR CONTROLL OUTPUTS

A
aooM0 @ POWER ® rowen
@ RUN '\ /I [
e 488 ' MIC-EXP8I80
ERROR B
II usB ® @ OUT ERROR 1/0 expansion module
o WA XL OV
C € Eesmmiine
COM1  COM2 .ANALOG IN DIGITAL INPUTS OUTPUTS = .
AS23: o485 ©0.10% 1072 V0¢) {max 200 mA/OUT) ,

f g
. il o ’ =
NN NINNIN AN NINININININININ

1 2 348 6 7 8 9 [ST 6 NI 20 21 22 23 24 25 26 27Q¥.:

MIC488 MIC-EXP8I8O

3.8 Przyktadowe podtaczenie

Na ponizszym rysunku pokazano przyktadowe podfgczenie sygnatow do MIC488. Kontroler steruje jednym
napedem M1. Przerywang linig pokazano opcjonalne podfaczenie enkodera inkrementalnego dla dodatkowej
kontroli pozycji (dla napedu M1 enkoder nalezy podtgczy¢ do kanatu enkodera ENC1).

Ponadto wykorzystano dwa wejscia IN1 i IN2 dla sygnatéw kranicowych napedu (KL i KR) oraz jedno wyjscie OUT3
do zatgczania zewnetrznego obwodu (np. lampki sygnalizacyjnej, przekaznika itp.).
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e
v, Sterownik silnika
8"5‘} krokowego lub serwo

Opcjonalne zasilanie
enkodera (+5V)

ST e e T T e T T e T e ey = = T

CNENANENTNENENENENEN AN ENENTENENENINENEN BN INONINENENENINENENENENIN

B AFSGNC B ANSGNC B A i EN IR CLE GN N DIR CLK/GH EN DIR CLK! G EN DIR G
M1 M2 M3 M4

ENC1 E ENC4
(IN9..11) (N12.14) | {IN15.17) (IN18.20)

; com2 @ POWER
. MIC488
) com
W |CM> I usB @t @ OUT ERROR

COMO  {COM1 |ANALOG IN DIGITAL INPUTS OUTPUTS
a2 (ks | o.10v e (mex 200 mA/OUT)

O U S P

01 02 03 04 05 06 07 08

+ Zasilanie

obcigzenie - 12...24VDC
max 100mA

zasilanie
wejsc
12.24VDC ~

Rys. 10 Przyktad podtaczen sygnatéw do kontrolera.

4. Oprogramowanie MIC488-PC

4.1 Potaczenie MIC488 z PC

Konfiguracja i programowanie sterownika odbywa sie przy pomocy aplikacji MIC488-PC. Sterownik moze
komunikowac sie z komputerem za pomocg USB lub RS485 (podtgczenie do portu COMO sterownika). Zaleca sie
uzywania potgczenia RS485 w aplikacjach w ktérych mogg pojawiaé sie spore zaktécenia  (np. sterowanie
serwonapedami AC).

Potaczenie USB

Do pofaczenia przez USB nalezy uzy¢ przewodu USB typu A — B mini. Po podfaczeniu do komputera mozna
wtaczy¢ zasilanie sterownika i uruchomi¢ program MIC488-PC. Poprawna komunikacja bedzie sygnalizowana
informacja w gérnym oknie programu.

UWAGA!

1) Potaczenie USB nalezy wykona¢ zawsze przed wigczeniem zasilania sterownika.

2) Potaczenie USB podatne jest na zakiécenia w sieci zasilajgcej oraz na zaktdcenia
elektromagnetyczne wystepujgce w warunkach przemystowych. W przypadku pojawiania sie
problemoéw z komunikacjg nalezy zastosowac¢ dodatkowe elementy zabezpieczajace w postaci:

= Stosowania filtrow sieciowych,

= Stosowania przewodu USB dobrej jakosci, o dtugosci < 1,5m wyposazonego w koraliki ferrytowe

=  Stosowania optoizolowanych HUBSw USB po stronie komputera PC

Przy wiekszych zakiéceniach moze zdarzy¢ sie, ze komunikacja nie bedzie mozliwa.

Znane sg problemy z kompatybilnoscig portu USB 3.0 (niebieski kolor gniazda) w systemie Windows 7
podczas komunikacji z urzgdzeniami USB HID. W przypadku problemoéw z komunikacjg nalezy podtgczy¢
sterownik do portu USB 2.0.

a MIC488 komunikuje sie przy wykorzystaniu portu USB (1.1, 2.0).
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Potaczenie szeregowe RS485 (COMO)

Port COMO sterownika MIC488 pozwala na potgczenie z komputerem PC za pomocg konwertera USB<->RS485.
Sygnaty z konwertera RS485 (A,B) nalezy podtaczy¢ do sygnatéw A i B portu COMO sterownika.

W celu nawigzania potgczenia nalezy w programie MIC488-PC na pasku narzedzi wybra¢ Pofgczenie ->
Ustawienia. W otwartym oknie wybieramy potgczenie COMO. Jesli znamy numer portu COM po stronie PC
wybieramy ten port oraz ustawiamy predkos$¢ transmisji (38400) i wciskamy przycisk Pofgcz. Jesli nie wciskamy
przycisk Wyszukaj.

I3 Ustawienia polgczenia X

Typ polaczenia
@ como uss
Polaczenie COM

PortPC: |COM3 Baudrate: | 57600

Pofaczony

Wersja firmware: 1,26 Wersja hardware: 1,00

EXRozlacz H (& ok l

Rys. 11 Okno ustawiert komunikacji z PC.

Program MIC488-PC nalezy uruchomic¢ jako administrator (klikajgc prawym przyciskiem myszy na ikone
0 programu i wybierajgc opcje ,,Uruchom jako administrator”. W przeciwnym wypadku program moze nie
wykry¢ zainstalowanych portéw COM

4.2 Opis programu

Podstawowe funkcje programu dostepne sg w zaktadkach gtéwnego okna pokazanego ponizej:

r
I MIC488-PC ver.: 1.21

Polaczenie Konfiguracja Dodatki

Polaczono z MIC488 ver.: 1,21 (standard) 2 ‘ Podglad I/0 ] : y Pozycia xy] j SI‘OP ’
IB Sterowarie manuaine ||E Konfiguracja E Program ruchu IE Rejestry uzytkownika

6

4 Naped M1 Naped M2 Naped M3
Rys. 12 Pasek narzedzi.

Opcje Info

Naped M4

1) Pasek narzedzi

2) Sygnalizacja potgczenia ze sterownikiem

3) Uruchomienie okna z podglagdem stanu wej$é-wyjs$¢ urzadzenia oraz pozycjg napedéw M1/M?2
4) Zaktadka stuzgca do manualnego sterowania napedami

5) Zaktadka z ustawieniami sterownika

6) Zaktadka zwigzana z tworzeniem programéw ruchu.

7) Zaktadka z podglagdem rejestrow uzytkownika

Pasek narzedzi:

» Pofaczenie — konfiguracja potgczenia sterownika z programem

» Konfiguracja — zapis i odczyt ustawien sterownika z pliku. Przywrdcenie ustawien fabrycznych sterownika.

» Dodatki - Podglgd I/0 (funkcja dostepna takze pod przyciskiem (3)), Podglqd pozycji X/Y (funkcja
dostepna takze pod przyciskiem (3) ), Sterowanie JOG (funkcja dostepna takze w zaktadce , Sterowanie
manualne”),

» Opcje — ustawienia programu MIC488-PC

» Info —informacje o programie MIC488-PC.
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5. Konfiguracja sterownika

5.1 Informacje wstepne - parametry ruchu

Podczas zadawania predkosci lub pozycji dla napeddéw sterownik generuje rampe (rozpedzanie/hamowanie)
w celu uzyskania ptynnosci ruchu. Uwzgledniane sg nastepujace parametry:

Parametr Opis Jednostki \
VmaxMX | Predkos$é¢ maksymalna w trybie zadanej pozycji. [i/s]
Podczas ruchu na nowg pozycje predkosc ta nie zostanie przekroczona.
AccMX Przyspieszenie dla rozpedzania w trybie zadanej pozycji. li/s?]
Przyspieszenie dla rozpedzania i hamowania w trybie zadanej predkosci.
DecMX Przyspieszenie dla hamowania w trybie zadanej pozycji. li/s?]

gdzie: X — oznacza numer danego napedu (1...4), j — jednostka ruchu zalezna od konfiguracji napedu (np. obr.,mm itp.)
Rampa dla zadanej pozyc;ji

= Rozpedzanie: rozpoczecie ruchu nastepuje od predkosci 0 do predkosci okreslonej parametrem VmaxMX
(predkos¢ maksymalna dla pozycji) z przyspieszeniem AccMX.

= Stata predkos¢ VmaxMX (tylko wéwczas jesli docelowa droga bedzie dtuzsza niz droga potrzebna na
rozpedzenie i wyhamowanie z zadanymi parametrami AccMX i DecMX).

= Hamowanie: zmniejszanie predkosci do 0 z opdznieniem DecMX, az do osiggniecia pozycji docelowe].

Podczas zadawania pozycji w zaleznosci od wartosci przyspieszen dla rozpedzania i hamowania naped moze
osiggnac predkosé maksymalng jesli taczna droga potrzebna na rozpedzenie i wyhamowanie bedzie mniejsza niz
droga zadana do przebycia. Rys. 13 pokazuje przypadek osiggniecia predkosci maks., natomiast Rys. 14 pokazuje
rampe z ograniczong predkoscig (predkos¢ VMax jest niemozliwa do osiggniecia).

Predkosé

VmaxMX

DecMX

Czas

v

1 |
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
| 1
L 5
T T 2 3
1 1

1 |

; K . e I
Pozycja ,/ ' rozpedzanie stata predkosc hamowanie 1 * Pozycja
poczatkowa PosMX // i \\\docelowa

Rys. 13 Przykitad rampy pozycji — predkos¢ Vmax mozliwa do osiagniecia.

Predkos¢ 4
VmaxMX .
Vreal :
1
1
i
1
AccMX i DecMX
1 Czas
o ) -
_ R : x >
Pozycja A rozpedzanie . hamowanie .1 N Pozycja
poczatkowa PosMX i "1 N _docelowa
_________ REQCERNR o

Rys. 14 Przyktad rampy pozycji — predkos¢ Vmax niemozliwa do osiagniecia.
Uwagi:

= Zadanie nowej pozycji moze by¢ zrealizowane podczas ruchu napedu, ale zadana pozycja nie powinna by¢
mniejsza od aktualnej.

= Zadanie nowej pozycji, mniejszej od aktualnej, podczas trwajgcego ruchu spowoduje nawrdt napedu bez
rampy. Taka sytuacja moze spowodowac utrate pozycji dla napedu krokowego podczas pracy bez
enkodera.

= Zadanie predkosci podczas trwania ruchu na pozycje spowoduje ustawienie nowej predkosci z rampg
AccMX (dla wyhamowania lub przyspieszenia do predkosci zadanej).
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Rampa dla zadanej predkosci

Uwagi:

5.2

Konfiguracja napedéw odbywa sie w zaktadce Konfiguracja -> Napedy.

1)
2)
3)
4)
5)

Rampa dla predkosci (dla rozpedzania i hamowania) realizowana jest zawsze z parametrem AccMX.
Podczas trwania ruchu nie jest mozliwa zmiana parametru AccMX. Nowa wartos$¢ AccMX uwzgledniana

Predkosé A
D ([ o e
AccMX !
1
|
V1 ! ' r AccMX
1 |
i ' !
1
V3 AccMX | ! !
"""""""""""" I o
| | z
L
U . : ; . : >
H rozpedzanie o | rozpedzanie | g !
| do predkosci V1 : predkos¢ V1 :doVZ : hamowanie do V3 :
1 .
L ” A E V
. I/ v // I/ ’
Zadanie ’ Osiggnigcie ,'Zadanie /" Zadanie / Osiggnigcie /

predkosci V2 ,/ predk.VS,/

predkosci V3,7

predkosci V1,7

Rys. 15 Przyktad rampy dla zadanej predkosci.

jest podczas ruchu od predkosci zerowe;j.

Zadanie nowej predkosci podczas ruchu spowoduje osiggniecie nowej predkosci z uwzglednieniem rampy

AccMX.

Konfiguracja napedéw

Napgdy /10 Komunikacja ]
@ wapedy Naped M1 23 Kopiuj do: 7 Konfiaurato
G m -

-
0 UNIT Jednostld ruchu imp
1 |GEAR Przelicznik impulséw na jednostke. 0,000
2 |moTRES | Toséimpulsw sinika na obrot o
1 3 |ENcRES | Toséimpulsow enkodera na obrt siika o
e T, We, 0-10V : -
4 |ENCOFFS | Domyéina wartnsé enkodera po resecie 0
5 HOME Tryb bazowania HOMEQ
6 [T Kontrola skrajnych pozyci OFF
7 |HOMEKL | Wejécie sygnatu bazowania lewego INL
8 |HOMEKR | Wejicie syonalu bazowania prawego INL
3 |roscr Kontroli pozycj sinika OFF
10 |ERRCTR Reakija na wykrydie zatrzymania napedu NONE
1 |k Wzmocnienie requlatora pozydi 0
Jednosti ruchu: &
kel jednostie ruchu napsdus =
imp - impulsy
obr - obroty E
st -stopnie
mm - miimetry
o - centymetry
m_-metrv S
= -
A prayurce fabrycane

Rys. 16 Okno konfiguracji — ustawienia napedéw.

Wybodr napedu do konfiguracji (M1... M4).

Skopiowanie ustawien miedzy napedami.

Konfigurator utatwiajgcy wprowadzenie parametréw napeddéw.

Odczytanie ustawien ze sterownika (dotyczy wszystkich ustawien urzadzenia).
Zapisanie ustawien do sterownika (dotyczy wszystkich ustawien urzadzenia).

Parametry konfiguracyjne napedu:

Numer Parametr Opis
0 UNIT Ustawienie jednostek ruchu wyswietlanych w programie (nie majg wptywu na wartosci przeliczen).
1 GEAR Przelicznik impulséw na jednostke. Okresla ilos¢ impulsow, ktére sterownik ma wygenerowaé by naped
wykonat 1 jednostke ruchu. (warto$¢ zmiennoprzecinkowa.)
2 MOTRES llo$¢ impulséw silnika na peten obrét mechaniczny lub elektryczny (dla silnikéw liniowych). Parametr
wymagany dla pracy z enkoderem.
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(maks. wartos¢ 32-bit.)
3 ENCRES Rozdzielczos$¢ enkodera
Okresla ilos¢ impulséw z enkodera przypadajaca na peten obrét.
UWAGA: Wprowadzang wartos¢ rozdzielczosci nalezy przemnozy¢ x 4 (uwzglednienie kwadratury)
(maks. wartos¢ 32-bit.)
4 ENCOFFS | Domyslna warto$¢ enkodera po resecie.
5 HOME Okresla tryb bazowania napedu (doktadny opis w rozdziale 5.2.1)
6 LIMIT Ustawienia dotyczg kontroli skrajnych pozycji napedu za pomocg czujnikéw krancowych:
OFF — brak kontroli skrajnych pozycji
KL — kontrola skrajnej lewej pozycji (dla ruchu napedu w strone zmniejszania pozycji)
KR — kontrola skrajnej prawej pozycji (dla ruchu napedu w strone zwiekszania pozycji)
KL + KR — kontrola obydwdch skrajnych pozycji
7 LIMIT_L Programowy limit pozycji dodatniej (0 — limit wytgczony)
8 LIMIT_R Programowy limit pozycji ujemnej (0 — limit wytaczony)
9 HOME_KL | Ustawienie wejscia dla czujnika bazowania (takze kontroli pozycji) lewego.
10 HOME_KR | Ustawienie wejscia dla czujnika bazowania (takze kontroli pozycji) prawego.
11 POSCTR Tryb kontroli pozycji z enkodera:
OFF — kontrola pozycji z enkodera wytgczona
ENCODER — kontrola pozycji z enkodera wtgczona
ECFOLLOW - niedostepne
12 ERRCTR Reakcja na wykrycie zatrzymania napedu (tylko dla pracy z enkoderem):
OFF —brak reakcji
ERRMODEO - zatrzymanie napedu, zmiana statusu napedu (PosMX = M_POS_ERR)
ERRMODE1 —jw. + pauza wykonywanego programu
ERRMODE?2 —jw. + wiaczenie wyjscia OUTS.
13 ERR_TIME | Czas zablokowania napedu do btedu w ms. DomysIna wartos$¢ 2000 ms.
14 KP Wzmocnienie regulatora pozycji.
Okresla wzmocnienie regulatora pozycji dla trybu kontroli pozycji z enkodera. Im wieksza wartos¢ tym
szybsze ustalenie pozycji po utracie kroku. Domyslnie 50.
15 KP_SPEED | Procent predkosci maks. korekcji pozycji. Okresla procent zadanej predkosci maksymalnej (VMax) do
ktérego ograniczona zostanie predkos¢ podczas korekcji pozycji. Domysina wartosé 10 (%)

- prametry wymagane w przypadku pracy z enkoderem do kontroli pozycji napedu.

=
Dla utatwienia konfiguracji napedu stuzy okno uruchamiane przyciskiem M‘ , W ktédrym w kolejnych

krokach podaje sie wymagane parametry.

27 Konfigurator napedu =

Bazowanie napgdu

Tryb bazowania: HOMED >
© liniowy i) ; -
an Wejécie czujnika KL: Nt v
obrotowy o Ogranicz pozycig czujnikiem KL {ruch w strone -)
3: Typ i parametry napgdu ‘Wejscie czujnka KR: | IN1 b4

9 s. krokowy () serwonaped Ogranicz pozycie czujnikiem KR (ruch w strone +)
foczeihiiy 164 4 Enkodera i kantrola pozyci

stoksinte: 200 U8 Rogdsielczodé enkodera: 400

4: Przefozenie Offset wartosci enkodera: o

1obrét sinka= |10 mm Kontrola pozycji przez enkoder: | OFF =

Przelicznik impulséw | jednostke:

Wspdtczynnik korekcji pozycji KP: 1

iiylacz napad po iczym

Oblicz przelicznik > | 1280

Podpowiedz:
Kalkulator skalowania ruchu utatwia obliczy¢ wspétczynnik (parametr GEAR) skalujacy, stuzacy do
przeskalowania impulséw (podawanych na naped) na dang jednostke drogi,

Przyktad: silnik krokowy (200imp/obr, sterowany z podziatem kroku 1/64) napedza srube o skoku Smm.
Oczekiwang jednostka ruchu maja byé mm. W konfiguratorze wprowadzamy:

1: Typ ruchu - Liniowy

2: Jednostki - mm

3: Typ i parametry napedu - s.krokowy, podziat kroku 164, skok silnika 200

4: Przefozenie - 5 (1 obrét sruby = 5 mm).
Nastepnie wiskamy przycisk "Oblicz przelicznik”, Obliczony praelicznik poiawia sie w oknku obok,

— —
‘ oK | Anuluj

Rys. 17 Okno konfiguratora napedu.

Po wprowadzeniu parametrow nalezy wcisngé przycisk ,, Oblicz przelicznik ->”, a nastepnie klikng¢ OK. Po
zamknieciu sie okna wprowadzone parametry zostang dodane do ustawien napedu. By wprowadzi¢ ustawienia
w sterowniku nalezy wcisna¢ przycisk ,Zapisz do urzqdzenia” .
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0 Otworzenie konfiguratora nie powoduje wczytanie do niego aktualnych ustawien napedu.

5.2.1 Tryby bazowania i ograniczenia ruchu

Sterownik pozwala na ustawienie dwdch sygnatéw wejsciowych (dla kazdego napedu niezaleznie), ktére moga
stuzy¢ do bazowania i/lub ograniczenia skrajnych pozycji podczas ruchu.

Sygnaty nazwane s3 jako KL (bazowanie lub ograniczenie ruchu podczas ruchu w kierunku ujemnym (zmniejszanie
pozycji) oraz KR (w kierunku przeciwnym).

Predkos¢ ujemna(-) Predkos$¢ dodatnia (+)
Cz. bazujacy/ Pozycja - Pozycja + Cz. bazujacy/
krancowy lewy (KL) 4—’ krancowy prawy (KR)

WITAIsTIIIaIneris (LU

Rys. 18 Sygnaty krancowe i kierunki ruchu napedu.

Bazowanie napedu moze odbywac sie w jednym z ponizszych trybdéw, ustawianych w nastawie HOME:

» HOMEO: Bazowanie proste. Zatrzymanie napedu nastepuje od razu po dojezdzie do czujnika krarncowego.

» HOMEL1: Bazowanie precyzyjne tryb 1. Naped dojezdza do czujnika kraricowego, zatrzymuje sie,
a nastepnie powoli cofa az do zaniku sygnatu z czujnika (cofniecie przed czujnik).

» HOME2: Bazowanie precyzyjne tryb 2. Naped dojezdza do czujnika kraricowego, zatrzymuje sie,
a nastepnie rusza powoli, az do zaniku sygnatu z czujnika (przejazd za czujnik).

» HOME3: Bazowanie enkoder tryb 1. Naped dojezdza do mechanicznej blokady, zatrzymuje sie, a
nastepnie powoli cofa, az do wykrycia sygnatu z kanatu C enkodera (INDEX).

» HOME4: Bazowanie enkoder tryb 2. Naped dojezdza do czujnika kraricowego, zatrzymuje sie, a nastepnie
powoli cofa, az do wykrycia sygnatu z kanatu C enkodera (INDEX).

Dla trybéw HOME1 do HOME4 ruch powrotny odbywa sie z predkoscig 20% predkosci bazowania.

Ograniczenie pozycji przez sygnaty kranncowe konfiguruje sie za pomocg nastawy LIMIT. Naped zatrzymuje sie, gdy
wykryty zostanie sygnat kraicowy. Mozliwy jest wéwczas ruch tylko w przeciwng strone. Nie nalezy ustawiaé tego
samego wejscia gdy aktywne sg dwa sygnaty krancowe (tryb KL+KR) — spowoduje to zablokowanie pracy napedu
po aktywacji czujnika.

Mozliwe jest takze programowe ograniczenie pozycji (rejestry LimL oraz LimR dostepne przez Modbus lub
program WBCprog). Domyslinie rejestry te ustawione sg na 0 co oznacza wytgczenie limitéw.

5.2.2 Kontrola pozycji z enkoderem

MIC488 moze kontrolowac pozycje silnika w oparciu o zewnetrzny enkoder podtgczany do wejs¢ ENC (ENC1...4 dla
kolejnych napedéw M1...M4). Sposéb podtgczenia enkodera pokazano w rozdziale 3.4.
Do prawidtowej wspdtpracy enkodera z silnikiem konieczne jest wprowadzenie poprawnych parametrow MOTRES
(okreslajgcego ilos¢ impulséw silnika na peten obrét) oraz ENCRES (okreslajgcego ilos¢ impulséw z enkodera na
peten obrot).
Przyktadowo:
» dla silnika krokowego o skoku 1,8° i sterownika z podziatem 1/64 MOTRES bedzie réwny 200*64 =12800
» dla enkodera o rozdzielczo$ci podanej na obudowie 400 ENCRES bedzie réwny 4 * 400 = 1600 (mnozymy
x 4 by uwzgledni¢ kwadrature enkodera)

Po wprowadzeniu parametréw nalezy przetestowac naped zadajac np. pozycje absolutng rdwng 1. Mozliwe s3
wodweczas nastepujgce sytuacje:
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Zachowanie napedu
Wykonanie petnego obrotu.

Opis
Parametry i podtaczenie enkodera poprawne.

cofnie sie.

Naped wykona peten obrdét, a nastepnie

zostata kwadratura) lub za duza rozdzielczos¢ silnika.

Wprowadzona za mata rozdzielczo$¢ enkodera (np. nie uwzgledniona

zatrzyma sie.

Naped wykona wiecej jak peten obrét i

Wprowadzona za duza rozdzielczos¢ enkodera lub za

rozdzielczos$¢ silnika.

mata

Naped wykona peten obrét i
kontynuowat prace bez zatrzymania.

bedzie

silnika (np. A z /A) lub kanaty z enkodera (A z B)

Btednie podtaczony enkoder lub silnik. Nalezy zamieni¢ jedng z faz

utraty pozycji wolno jg koryguje.

Naped wykona peten obrét, ale podczas

Nalezy zwiekszy¢ wartosé regulatora pozycji KP.

5.2.3

Przyktadowa konfiguracja

W przyktadowej aplikacji do napedu uzyty zostat silnik krokowy (o skoku 1,8° czyli 200 krokéw/obrét), sterowany
ze sterownika o podziale kroku 1/64. Silnik napedza $rube o skoku 5mm/obrét. Do kontroli pozycji uzyte zostaty
2 czujniki — lewy jako czujnik bazujacy i ograniczajgcy ruch, oraz prawy jako czujnik ograniczajacy ruch z prawej
strony. Bazowanie ma by¢ wykonane precyzyjnie z dojazdem do czujnika oraz odjazdem do zaniku sygnatu
z czujnika. Jednostka dla sterowania majg by¢ mm.

Konfiguracja (bez enkodera)

Sterownik silnika podtgczony zostaje do wyjscia M1 MIC488. Sygnat czujnika KL podtgczamy do wejscia IN1, a KR
do wejscia IN2. W ustawieniach napedu M1 (zaktadka Konfiguracja -> Napedy -> M1) wprowadzamy nastepujgce

parametry:

(0) UNIT: mm

(1) GEAR: 64 * 200 / 5 mm = 2560
(5) HOME: HOME1

(6) LIMIT: KL + KR

(9) HOME_KL: IN1

(10) HOME_KR: IN2

Pozostate parametry sg nieistotne dla pracy bez enkodera.
Mozna takze skorzystac z kalkulatora napedu (wciskajgc przycisk Konfigurator). Po jego uruchomieniu

wprowadzamy niezbedne parametry:
1) Typ ruchu: liniowy,
2) Jednostki: mm,

3) Typ iparametry napedu: s. krokowy, podziat kroku 1/64, skok silnika 200 (1,8°),

4) Przetozenie: 5 mm.

=3 Konfigurator napedu

Kalkuator skalowania ruchu utatwia obliczyé wspéiczynnik (parametr GEAR) skalujacy, stuzacy do

Tryb bazowania HOMEL
Wejécie caujnika KL IN1

" 7] Ogranicz pozycie caupiem KL (ruch w strong -)
Wejscie czuinka KR IN2

V) Ogrankcz pazycie cauinkiem KR (ruch w strong +)

Rozdzielczoéé enkodera: 400

Offset wartoéci enkodera: 0

Kontrola pozych przez enkoder: | OFF

Wspdtczynnik korekci pozych KP: 1

idola's

Praebicanik impulsow | jednosthe

—

Wytacz naped po mechanicznym zablokowaniy

prazeskalowania impulsow (podawanych na naped) na dana jednostia drogi

Przylad: sink krokowy (200mpjobr, sterowany 2 podziatem kroku 1/64) napedza érubg o skoku Smm.
Oczekmana Jednostka ruchu maja by¢ mm. W konfigur storze wprowadzamy
[t Liniowy

2:) mm

3: Typ | parametry napgdu - s.krokowy, podaiat kroku 164, skok sinka 200
4: Przefozenie - S (1 obrét sruby = S mm).

Nastepnie weiskamy przycisk "Oblicz przelicznik”. Obliczony przelicznik pojawsa sie w oknku obok

oK Anuu)

Rys. 19 Okno konfiguratora napedu z wprowadzonymi parametrami.

Nastepnie wciskamy przycisk ,, Oblicz przelicznik ->”. Po zamknieciu konfiguratora przyciskiem ,0K” ustawienia
zostang wpisane w okno z parametrami napedu M1.
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Po wprowadzeniu ustawien nalezy wcisna¢ przycisk ,Zapisz do urzgdzenia” by ustawienia zostaty przestane do
sterownika.

Konfiguracja (z enkoderem)
W ponizszym przypadku do napedu zostat dotozony enkoder inkrementalny o rozdzielczosci 400 imp./obrot.
Usuniety zostat takze prawy czujnik krancowy.

ENC1

Cz. bazujacy/
kraficowy lewy (KL)

$ruba toczna, skok Smm
Sterownik

B o i) IIERER RSN IRI I RRaaNIA
1/64

enkoder
400 imp.

Rys. 20 Przyktadowa konfiguracja napedu (praca z enkoderem).

Nalezy wprowadzi¢ nastepujgce parametry:

(0) UNIT: mm

(1) GEAR: 64 * 200 / 5 mm = 2560

(2) MOTRES: 64*200 = 12800

(3) ENCRES: 400 * 4 = 1600 (x4 by uwzgledni¢ kwadrature sygnatu enkodera)

(4) ENCOFFS: 0 (domysina pozycja po resecie)

(5) HOME: HOME1

(6) LIMIT: KL

(7) LIMIT_L: O

(8) LIMIT_R: 0

(9) HOME_KL: IN1

(10) HOME_KR: OFF

(11)POSCTR: ENCODER

(12) ERRCTR: 50 (okresla reakcje sterownika w przypadku mechanicznego zatrzymania napedu).
(13) ERR_TIME: DomysInie 2000 ms (okresla czas zablokowania / btedu pozycji napedu do
zasygnalizowania btedu).

(14) KP: nalezy dobrac eksperymentalnie. Domyslna wartos¢ to 10.

(15) KP_SPEED: nalezy dobra¢ eksperymentalnie. Domysina wartosc to 10.

Jesli sterowanie napedem z kontrolg pozycji z enkodera nie dziata poprawnie (np. naped przejezdza zadang

0 pozycje) nalezy zamieni¢ sygnaty A z B enkodera.

5.2.4

Kontrola stanu napedu

Stan napedu moze by¢ kontrolowany za pomoca:

>
>
>

Informacji w oknie sterowania manualnego,
Rejestrow MODBUS: M1_STATUS (10010)... M4_STATUS (10014)
Rejestréw w programie WBCprog: StatM1...StatM4

W tabeli ponizej zestawiono wartosci rejestru statusowego i odpowiadajgce im stany napedu.

&

Wartosc rejestru  Opis

0 Naped wytgczony (sygnat EN = 0)

1 Naped wtgczony, ale nie znajduje sie w ruchu (sygnat EN aktywny)

2 Naped znajduje sie w trybie zadanej predkosci

3 Naped znajduje sie w trybie ruchu do zadanej pozycji

4 Naped dojechat do zadanej pozycji

5 Btad dojazdu do zadanej pozycji (dla pracy z enkoderem)

6 Naped w trybie bazowania

7 -

8 Naped w trybie korekcji pozycji (dla pracy z enkoderem)

9 Naped osiggnat krancowg pozycje L podczas ruchu w strone zmniejszajaca
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5.3

pozycje (programowa, lub przez aktywacje sygnatu kraricowego KL)

10 Naped osiggnat kraricowg pozycje R podczas ruchu w strone zwiekszajaca
pozycje (programowa, lub przez aktywacje sygnatu kraricowego KL)

11 Naped w trybie interpolacji liniowej (funkcja MOVELIN2)

12 Naped w trybie interpolacji kotowej (funkcje DOCIRC, DOARC)

Konfiguracja wejs¢ cyfrowych

Konfiguracja ta dotyczy tylko wejs¢ IN1...IN8 uzywanych w programie jako wejscia uniwersalne. Ustawienia nie
majg wptywu na prace wejs¢ w funkcji kontroli pozycji/bazowania napedu.

4 /e Weécia TN | Wejscie: M1 23 Kopiuj do:

e

o T N R
=~ IN2

0 |IO_FILTER | Poziom filracii wejéca 10ms
=+ IN3

1 |IO_LEVEL Poziom sterowania wejscia HIGH
- N4
=r IN5
v ING =
== IN7

Rys. 21 Ustawienia wejsc.

Numer Nazwa (0]
0 I0_FILTER Poziom filtracji wejscia. Okresla minimalny czas przez jaki musi by¢ podany sygnat na wejscie by byto
ono aktywne.
1 I0_LEVEL Okresla jaki poziom jest stanem wysokim dla wejscia.

Poziom HIGH oznacza, ze wejscie jest aktywne po podaniu napiecia na wejscie.
Poziom LOW oznacza, ze wejscie jest aktywne przy braku sygnatu na wejsciu.

5.4 Konfiguracja wejs¢ analogowych

G} Napedy /10 Komunikacja

4 ([ Napedy Wejscie 0-10V: AN 1 23 kopiuj do:
[ —
® e e —

G m2
@ M3
G ma

:) e e \WejEda IN

0 | AIN_LOVAL | Wartose dla sygnatu wejscowego OV 0,000

1 | AIN_HIVAL Wartose dia sygnatu wejsdowego 10V 0,000

4 7, e, 0-10V

Rys. 22 Ustawienia wejs¢ analogowych.

Numer Nazwa (0]]13
0 AIN_LOVAL Wartos¢ dla sygnatu wejsciowego 0V
1 AIN_HIVAL Wartos¢ dla sygnatu wejsciowego 10V

Ustawienia te pozwalajg przeskalowa¢ wejsciowy sygnat napieciowy 0..10V na inng wartos¢, ktdra moze byc
wykorzystana w programie ruchu do np. bezposredniego sterowania predkoscig napedu itp.

Przyktadowo, dla napiecia wejsciowego OV warto$s¢ AIN ma wynosi¢ -25, a dla 10V +25.
wprowadzié:

&

www.wobit.com.pl

Nalezy wodwczas

AIN_LOVAL: -25
AIN_HIVAL: +25
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5.5 Konfiguracja komunikacji R$232/RS485
Komunikacja

Adres slave MIC438: I:l -

Port COMO (RS5485) Port COM2 (R5485)
Baudrate: | 38400 Baudrate: 38400 e
Parity: Mone Parity: Mone -
Stopbits: 1 Stop bits: 1

Port COM1 (RS232) [ Modbus Master
Baudrate: 33400 - Timeout: 5 w [ms]
Parity: Mone - Retry: 5 hd

Stop bits: 1

Rys. 23 Ustawienia komunikacji RS232/RS485.

Port COMO standardowo stuzy do komunikacji z programem MIC488-PC.
Porty COM1 (RS232) i COM2(RS485) pozwalajg na komunikacje z urzadzeniami w protokole MODBUS-RTU.
Ponadto port COM2 moze pracowaé w trybie Modbus Master — mozliwe jest wéwczas sterowanie do 16 urzadzen

podtgczonych do tej magistrali. Timeout okresla czas oczekiwania na odpowiedZ od urzgdzenia slave, Retry
okresla ilo$¢ retransmisji w przypadku nieotrzymania odpowiedzi od urzadzenia slave.
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6. Sterowanie manualne i diagnostyka

6.1

Sterowanie manualne napedami

Sterowanie manualne pozwala przetestowac napedy oraz zada¢ komendy ruchu dla poszczegdlnych napeddw.

Jednostki

Rampa Acc/Dec |Q 100,0

Wyjécie ENABLE
Naped STOP

Przeséw JOG

Brak polaczenia
5 Sterowanie manualne Q Konfiguracja

STOP

Pozvqa XY

l Rejestry uzytkownika

+
8 Program ruchu

0,0

@ 0,0
]

0,0

04 0,0
]

0,0

04 0,0 g [0« ]
0

b
L Os> |[ Qaw [ Os» |[ Qs [[Q s

10,0 10,0 10,0

100,0 100,0 100,0

== +=] (=] [+=P) =] [+=P] (=] [+=P][ []

Sterowanie

Zastosuj do napedow:

[ vz | [ s [ wma | [ Mi.me]

o |
BE

i ‘Mll

10

Predkose ABS 1 [ )

Bazowanie

10
=

Pozycja ABS 1

Predkosc ABS 2 [y JIEL

Predkosc REL Pozycja REL

Status: ...

Rys. 24 Okno sterowania manualnego napedami.

1) Pokazuje informacje o napedach (status, predkos¢ aktualna, pozycja aktualna, pozycja z enkodera).
Przycisk 0<- pozwala wyzerowa¢ pozycje.
2) Pozwala ustawi¢ testowo parametry rampy dla kazdego z napeddw. Przycisk ,,<-, zapisuje parametry
ramp.
3) Przyciski sterujace:
» Enable — wtaczenie/wytgczenie napedu (wyjscia EN).
» Naped STOP — zatrzymanie napedu
» Przesuw JOG — zatgczenie napedu w lewg / prawg strone tak dtugo jak wcisniety jest przycisk
4) Sterowanie — pozwala wybra¢ napedy dla ktérych majg zosta¢ uruchomione podstawowe funkcje ruchu:

» Bazowanie — powoduje wykonanie bazowania napedu z wprowadzong predkoscig. Wartosé
ujemna predkosci powoduje bazowanie w kierunku krancowki lewej (KL), warto$¢ dodatnia w
kierunku krancéwki prawej (KR)

Predkos¢ ABS1/2 —pozwala zadaé predkosé (naped osiggnie zadang predkosc).

Predkos$¢ REL — pozwala zada¢ predkosc relatywnie. Nastgpi zwiekszenie (+) lub zmniejszenie (-)
aktualnej predkosci o zadang wartosé.

Pozycja ABS1/2 — pozwala zadaé pozycje (naped osiggnie zadang pozycje absolutng).
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» Pozycja REL — pozwala zadac pozycje relatywnie. Nastgpi zwiekszenie (+) lub zmniejszenie (-)
aktualnej pozycji o zadang wartosc.

6.2 Diagnostyka

Przycisk Podglgd wejs¢-wyjs¢ pozwala na szybkg diagnostyke sterownika.

- 77 — - —
5 Podglad | symulacja wejSéwyjs — = 25|
Wejscia IN9 - IN 20/ Enkodery Wyjscia napedéw M1 - M4
s 10 1 12 13 14 15 16 17 18 19 20 M1 M2 M3 M4
®00® ©600 00600 000 ©90 606 00060 000
[x] [x] ] POS1: 0,00 POS2: 0,00  POS3:0,00  POS4 0,00
ENCL: 0 ENC2: D ENC3: O ENC: 0 VELL: 0,00  VELZ: 0,00  VEL3: 0,00  VEL4%: 0,00

XENC1: 0,00 XENCZ: 0,00 XENC3: 0,00 XENC4: 0,00

(ENC -impusly enkodera, XENC - przeliczone imp. enkodera, A, B, C- enkoder) (POS- pozycja, VEL predkost, E - EN, D-DIR, C- CLK)

Status

) Power
MIC483
) Run
) com o
() Error . s ..
— R Przyciski symulacji
EC| | EEEB R [ GE AT (g (] 0 () ) ) 0 ] e () o) e (] (o) (] wejsé/wyjs¢
oFF (2] (22)
ﬁﬂ’“ (2] 1 2 3 4 5 6 7 8 12 3 4 5 6 7 8
COM1/2  Wejécia AIN Wejscia IN1 - IN8 Wyjscia OUT1 - OUT8

Rys. 25 Okno podgladu i symulacji wejsé-wyjsc.

@ - wejicie/wyjsicie nieaktywne (stan niski)
@ - wejscie/wyjscie aktywne (stan wysoki)

Za pomocy przyciskow znajdujacych sie nad wejsciami IN1..IN20 oraz wyjsciami OUT1..0UT8 mozliwe jest
symulowanie ich dziatania. Symulacja wejs¢ dziata takze w funkcjach czujnikdw bazujgcych i krancowych.

6.3 Sygnalizacja btedow

W zaleznosci od stanu diod MIC488 moze sygnalizowac nastepujgce btedy:

Stan diod
Typ bted K ie bted
RUN © coMm @ ERROR  OUTERR YP BiAU asowanie bied
- - - ON Przecigzenie wyjscia Reset zasilania

OFF - ON - Btad programu Ponowny start programu

OFF - MIGA - Btad pozycji napedu -

MIGA i MIGA i Btad Pozyql napedy. Program w Ponowny start programu

trakcie pracy zostaje wstrzymany.
MIGA MIGA MIGA - Btad krytyczny sterownika Po kilku seku.ndach ste.rovxfnlk
automatycznie zresetuje sie.

Btad programu (dioda ERROR wtgczona) moze pojawic sie gdy:
Zapis / odczyt z nieistniejgcego rejestru (np. OUT10, AccM5)
Btgd sumy kontrolnej programu

Uruchomienie przerwania bez etykiety przerwania

Btgd komunikacji Modbus master

Y VVYVY

Btad pozycji (dioda ERROR miga) moze pojawic sie gdy:
» Podczas pracy z enkoderem, gdy naped nie moze osiggng¢ zadanej pozycji przez 3 sek.
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7.Programowanie sterownika

7.1 Wstep

Programowanie sterownika odbywa sie przy wykorzystaniu wbudowanej w MIC488-PC aplikacji WBCprog.
Aplikacje uruchamia sie z zaktadki ,,Program ruchu” przyciskiem , Tworzenie programéw ruchu (WBCprog)” lub
z paska narzedzi: , Opcje -> Programy ruchu (WBCprog)”.

Programowanie polega na wprowadzaniu w jezyku tekstowym, zwanym WBL (Wobit Basic Language), prostych
komend np.: ,PABS M1 10” (ruch na pozycje absolutng 10 napedu M1) lub ,SET OUT3 = ON” (witaczenie wyjscia
03).

Jezyk ten dzieki prostym komendom tekstowym pozwala w intuicyjny i szybki sposéb tworzy¢ programy dla
sterownika MIC488. Z poziomu stworzonego programu mozliwe jest dowolne sterowanie ruchem napeddéw,
sterowanie uniwersalnymi wyjsciami, reakcja na wejscia, zliczanie impulséw z enkoderéw, funkcje opdznien
czasowych, proste operacje matematyczne, operacje na zmiennych dostepnych przez rejestry MODBUS itp.

Uzytkownik ma mozliwos¢ zapisania do pamieci sterownika programu sktadajacego sie z maks. 4000 komend.
Oprdécz tego mozliwe jest zapisanie 8 niezaleznych tablic pozycji sktadajgcych sie z 200 pozycji kazda (jedna
pozycja w tablicy zawiera pozycje dla 4 napedow M1...M4).

Wybrany program z pamieci sterownika moze by¢ uruchomiony automatycznie po wigczeniu zasilania sterownika
lub po aktywacji wejsciem IN8. Takiej konfiguracji dokonuje sie w oknie zaktadki ,,Program ruchu”.

Polaczenie Konfiguracja Dodatki Opcje Info

Polgczono z MIC488 ver.: 1,21 (standard) - Podglad 1/0 : y Pozycja XY STOP

<o [N | cy PR -SSR PU——
’ H" Tworzenie programéw ruchu (WBCprog) ‘

Stan programu

Program wylaczony

Uruchamianie programu
Aktywadja programu ruchu Aktywuj program z :
©) Nie aktyw
ie aktywuj automatycznie programu ruchu Erooremz prmietivy:

(©) Aktywuj program ruchu po wiaczeniu zasilania
Pozycje zpamiednr: (1w

*) Aktywuj program ruchu wejéciem IN8 (stanem wysokim)

= Pa——

Programowanie z pliku

L Otwrz pik ‘ L@ Programu |

Status: ...

Rys. 26 Okno z ustawieniami uruchamiania programu z pamieci sterownika.

Ponadto mozliwe jest uruchomienie wybranego programu oraz tablicy pozycji za pomocg odpowiednich rejestrow
MODBUS.
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7.2 Opis programu WBCprog

7.2.1 Okno gtéwne

1)

2)

3)

4)

5)

= e g s W W R e
[[Projekt _Edycia _Testowanie Dodatii Pomoc |

o PamET  TESTONEE Prog My = — TG pOng TaneE
[ = 7. 23 o ] 1
Prograns: (B Program wylaczony M 4%
| | I o ogram: |1 ° . X |
\‘ﬁi‘l ﬁ ‘M‘ u : Rsd B | -1!IV‘
| Pozyce: (1 v Aktuaina nia: [15 | ! s
Komendy | Rejestry | zmienne | Etykiety SET TIMB1 = 0
SET LICZNIK = 0
Rejestry (zmienne systemone) @
,,,,,,
PosM
VmaxM = on B
— 3 IF IN1 = ON =
Stath SET OUT1 = ON
ENC SET OUT2 =
XENC WAIT IN1 = OFF
e SET LICZNT
™8 o =
CFGINT_IN SET TIMB1 = O
CFGINT_MODBUS ELSE
CFGINT_TICK SET OUT1 = OFF
PTPM
Grex
po ENDIF
R
CrcA
LinX o IF TIMB1 > 10
tin¥ SET OUT2 = ON
ENDIF
Uniwersaine timery 0 podstawie czasu 10 ms
PAREMETR: TIMA1..TMA16
DOSTEP: zapisiodczyt JUMP MAIN
ZAKRES: 0.999999
PRZYKLAD
SETTMA1 = 0 - wyzerowanie timera 0
F TMA1 > 50 - warunek speiniony, gdy wartosc

If o Uayj

Kompilacia:
Linia 4 : a4 : "L
Rozmiar programu: komendy 15/1000, zmi
Kompilacia zakofczona SUKCESEM

Zapisano do: E: \Projekty RADS tudio WMI488E-PC Wb programy \pomiar_czasu_wykonywania,prg o Online

etykiety 1/128, pozycje 6/227

1/128,

Rys. 27 Gtéwne okno programu WBCprog.

Pasek narzedzi:

Zawiera dostep do wszystkich funkcji programu.

Pasek skrotow:

Zawiera skroty do najwazniejszych funkcji programu. W czesci ,testowanie programu” znajdujg sie
przyciski pozwalajgce na uruchomienie programu w celu przetestowania jego pracy. Obok przyciskow
wyswietlana jest takze informacja o aktualnym stanie programu oraz ewentualnych btedach.

Otworzenie Zapisanie DfOJ'_EKIU Przestanie programu Wybor pamigci ) Testowanie programu
projektu do nowego pliku do sterownika do zaprogramowania (Start, Stop, Pauza, krok w przéd, krok w tyt)

ﬁﬁl@bHﬁﬁﬁ,QEGEQng | [
—

Zapisanie Kompilacja Tablica pozycji
projektu projektu

Testowanie programu Tablica pozycii

Rys. 1 Pasek skrotow.
Panel podpowiedzi:
Zawiera spis wszystkich komend oraz rejestrow kompilatora WBCprog (zaktadki Komendy i Rejestry).
Pokazuje takze uzyte w programie wtasne zmienne (zaktadka Zmienne) oraz etykiety (zaktadka
Etykiety).
Okno edytora kodu:
Edytor tekstowy stuzgcy do wprowadzania komend. Edytor posiada funkcje wyrdzniania
wprowadzanych komend/zmiennych utatwiajgc pisanie programu.
Okno informacji o kompilacji programu:
Pokazuje informacje o skompilowanym programie (rozmiar programu itp.) lub informacje o btedach.

7.2.2 Zapisywanie i otwieranie projektu

Przycisk Zapisz E powoduje zapisanie zmian w projekcie.

Przycisk Zapisz jako "B powoduje zapisanie projektu do nowego pliku.
Przy zapisywaniu projektu tworzone sg trzy pliki (o takiej samej nazwie, ale innym rozszerzeniu):
» Plik gtéwny z programem (rozszerzenie .prg).

&
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»  Plik z aktualnymi ustawieniami sterownika (rozszerzenie .cfg).
» Plik z pozycjami z tablicy pozycji (rozszerzenie .csv).

Przycisk Otworz ﬁ powoduje otworzenie projektu (otwieramy plik z rozszerzeniem .prg).

wyswietli komunikat o braku tych plikdw. Zapisanie projektu spowoduje automatyczne utworzenie tych

0 Jesli w katalogu z projektem nie ma pliku konfiguracyjnego (*cfg) lub pliku z tablicg pozycji (*csv) program

plikow.

7.2.3 Menu szybkich komend

Klikniecie prawym przyciskiem myszy w wybranej linii programu w oknie edytora (5) powoduje pojawienie sie
menu, ktdre pozwala na dodanie do programu wybranych komend.

Pdnd podpowiedzi [ -
| o8 Ustow breskpoint
Kamendy | Refesty | 2mems | Evfiety o2 ?
Rejestry (zmenne systemone) [0l Kasuj breakpoint
Deck
Post [ X Wytnij linie
Vmaxtt -
vact |88 Kopivj tinie
Stat 2
BN B wiejinie
gpe—roo——- -~
e |86 Wyiicie ENABLE
creINT N
CFGINT_MODBUS ey Parametey amey
CramNT IO
| Predeosc zadana
o &
arer | Porycisadona
I [l Porycjaztabiicy
ot |2 interpotacia iniowa
Unwersae tmery o podstawe czasu 10 ms [ rrosdirions
PAREVETR: TWA1 THAIS S
DOSTEP. zapisiodcayt [ szovanie
ZAKRES 0.999999 B s
b soe
[KD Caekaj ns pozycie
[F3* zewipozycje
B cwinn
BB ustow wyiscie (UT)
B ustowrejests SETA=B)
Bl sprawcz wejscie 0NY)
B seowdt rejestr 07 258)
e BB Dods etykiete
= Skocz do etykiety

Zapisano do: E: Projekty RADStuio WMI48SE-PC b programy \pomiar

Rys. 2 Menu szybkich komend.

7.2.4 Tablica pozycji

Pozwala zapamietac do 200 rekorddw, ktdére moga byc:
» niezaleznymi pozycjami dla 4 napedow
» parametrami dla interpolacji liniowej
» parametrami okregu dla interpolacji kotowej (realizowanej przez napedy M1 i M2)

. X
Tablica uruchamiana jest przyciskiem ** znajdujgcym sie na pasku skrotow.

Dodanie nowej pozycji/ ) }

pozycji z tabeli Tabica pozyci

\\ ‘ [ wstaw zamaczona pozyce do programu I
00dsy | quil ‘.Slmms’c‘

. N [Nazwa |M1/x |szv |M3/Vel/R |M4/A |
Zaznaczona pozycja
o [poso 5 10 10 5
=y x - dany naped zostanie pominigty
L_Possarap 2 2 Z x w ruchu (dla funkcji MOVEPTP)
2 |PosBazaB ] 4 5 X I/—
E s ™ o X X
3 [Poskonec 50 100 X E/

M1..M4 - pozycja absolutna dia funkcii MOVEPTP
Wprowadz "x” gdy dana os nie ma by¢ uzyta (za wyjatkiem pozyci
0 indeksie 0)

X,Y - srodek okregu dia interpolacji kolowe; lub pozycja dia interpol. liniowej
R - promieri okregu, V- predkosc dia interpol. liniowe;j, A - kat okregu

L'JWmmnbhcemmJ l;ﬂzwszmcenonq]

Rys. 28 Okno , Tablica pozyc;ji”.
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Dla niezaleznego sterowania poszczegdlnymi napedami (funkcja MOVEPTP) uzywane sg kolumny M1...M4
odpowiadajgce pozycjom poszczegdlnych napedow.

Dla interpolacji liniowej (funkcja MOVELIN oraz MOVELIN_REL) uzywane sg kolumny X i Y (okreslajace punkt
koncowy ruchu) oraz kolumna Vel okreslajgce predkosc¢ ruchu liniowego.

Dla drugiej interpolacji liniowe] (funkcja MOVELIN2 oraz MOVELIN2_REL) uzywane sg kolumny M1...M4
odpowiadajgce pozycjom koricowym poszczegdélnych napeddw.

Dla interpolacji kotowe] (funkcja MOVETOCIRC oraz DOCIRC) uzywane sg kolumny X i Y (okreslajgce punkt sSrodka
okregu) , kolumna R (okreslajgca promien okregu) oraz kolumna A (okreslajgca kat ruchu po okregu).

Tablica pozycji jest zapisywana podczas zapisywania projektu w postaci pliku *.csv, ktdry moze by¢ otwierany
i edytowany za pomocg arkusza kalkulacyjnego (np. programu Microsoft Excel). Mozina takzie wczytaé
przygotowany wczesniej plik z pozycjami do tablicy pozycji za pomoca przycisku , Wezytaj tablice pozycji”.

7.2.5 Przesytanie programu do sterownika

W celu zaprogramowania sterownika nalezy wcisng¢ przycisk Wyslij do sterownika e Otworzy sie okno,
w ktérym uzytkownik okresla co ma zostac przestane:

» PROGRAM - jesli chcemy przestaé program

» POZYCIJE - jesli chcemy przestac tablice pozycji

Przesytanie programu =]

9:24:30

>> Wysylanie programu:
25/25...0K

>> Wysylanie pozycji:
1/1...0K

j o |

Wyslij
V|PROGRAM V|POZYCIE

e
Rys. 29 Okno przesytania programu do sterownika.

F © wysi

Po wcisnieciu przycisku Wyslij nastgpi przestanie programu do sterownika.
Program / pozycje z tablicy pozycji zostang zapisane w pamieci sterownika o numerze ustawionym na pasku
skrotéw:

Numer banku pamiecilj Testowanie programu

o (1) | (@)/©)[@)

Pozyde: |1 v;

4

L]

0 Przed wystaniem do sterownika program jest automatycznie kompilowany. Nie ma wiec koniecznosci jego

wczesniejszej kompilacji za pomoca przycisku .

7.2.6 Uruchamianie i testowanie programu

Przestany do sterownika program moze zosta¢ uruchomiony recznie za pomocg przycisku o Po uruchomieniu
okno edytora zostaje zablokowane. Za pomocg przycisku o mozna wstrzymaé prace programu, a nastepnie
przyciskami o o sterowac krokowo jego pracga. Aktualnie wykonywana linia oznaczana jest obrazkiem >}
Podczas dziatania programu mozliwe jest podejrzenie aktualnych wartosci wybranych rejestréw i zmiennych

(maks. 12). W celu dodania do podgladu na Panelu podpowiedzi nalezy klikng¢ prawym przyciskiem myszy na
interesujacy nas rejestr (w zaktadce Rejestry) lub zmienng (w zaktadce Zmienne) i wcisngc¢ ,,Dodaj do podglgdu”.
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Dodanie zmiennej
do podgladu

®

Okno podgladu
zmiennych i rejestrow

Okno podgladu
zmiennych i rejestrow

Usunigcie zmiennych
z podgladu

®

= Tworzenie mv_éiw‘

Projekt Edycja Testowanie Dodatki Pomoc

Projekt Numer banku pamieci  Testowanie programu Panele
(@)  progem: 1 <] L Program uruchomiony J Gkt [ z
®HE O 1 0o I ()
0

I\ Komendy | Rejestry | Zmemne [Etykety SET TIMB1 = O
— — SET LICZNIK =

e uzytkownika

0

MAIN
5 Dodaj do pogladu

Aktualnie wykonywana linia programu

IP IN1 = ON
TET OUTL = O
SET OUT2 = OFF
WAIT IN1 = OFF
SET LICZNIK = LICZNIK + 1
SET TIMB1 = 0

al

SET OUT1 = OFF

ELSE
’ ENDIF

IP TIMB1 > 10
SET OUT2 = ON
ENDIF

JUMP MAIN

Podglad rejestréw/zmennych ap
ﬁ wartosé

Konsola
Otwarto program 2 E:\Projekty RADStudio MI488E-PC e programy \pomiar_czasu_wykonywania.prg

Rys. 30 Spos6b dodawania rejestréw / zmiennych do podgladu.

Praca krokowa wstrzymanego programu

[ Tworzenie programéw nuchu (WBCProg) ver:1.21
i Pomoc
Numer
Progen: [3.v)

Pozyge: [1 w|

SET LICZNIK = 0

MAIN

Komendy | Rejestry | Zmienne | Etykiety |
Rejestry (smienne systemowe)

IF IN1 = ON
SET OUT1 = ON
SET OUT2 = OFF
WAIT IN1 = OFF
SET LICZNIK = LICZNIK + 1
SET TIMB1 = 0
ELSE
SET OUT1 = OFF

ENDIF

IP TIMB1 > 10
SET OUT2 = ON

ENDIF

CFGINT_IN

CFGINT MODBUS

JUMP MAIN
Podglad rejestrém/zmiennych

a

gl wbe

7.3 Opis jezyka WBL

Jezyk WBL (Wobit Basic La

ukierunkowany na tworzenie programoéw ruchu dla sterownika MIC488. Ponizej

Rys. 31 Usuwanie z podgladu.

nguage) to prosty jezyk tekstowy zblizony do BASIC lub ST (Structured Text),
znajdujg sie najwazniejsze

informacje zwigzane z programowaniem w jezyku WBL za pomocg programu WBCprog.

Kompilacja programu

Kompilacja programu powoduje wygenerowanie danych na podstawie wprowadzonych komend, ktére s3
Skompilowany program, jesli nie zawiera bfteddw, moze zosta¢ przestany do

zrozumiate dla sterownika.
sterownika.

Dziatanie programu w sterowniku

Stworzony program wykonywany jest przez sterownik komenda po komendzie. Program powinien by¢
,zapetlony” za pomocg funkcji skokdw. Jesli program po ostatniej komendzie nie wykona skoku do wczesniejszych
komend zostanie zakoniczony. Zakonczony program powoduje wytaczenie wszystkich wyjs¢ oraz zatrzymanie

i wytaczenie napedow.

Komentarze w programie
Wprowadzenie znakéw ,,//”

ez s

przed dowolng komendg lub opisem spowoduje, ze bedzie on pominiety podczas

kompilacji programu. Przyktad:

&
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SET OUT1 = ON

//SET OUT2 = O // Ta linia programu zostanie pominieta
SET OUT3 = ON

Umieszczenie fragmentu programu miedzy znakami ,/*” oraz ,*/” spowoduje, ze zostanie on ominiety na
etapie kompilowania programu. Przykfad:

SET OUT1 = ON

/
/ *

SET OUT2 = ON // Te linie programu zostang pominiete
SET OUT3 = ON
=

SET OUT4 = ON

Wartosci liczbowe
Wartosci liczcbowe moge by¢ zapisane jako state w postaci dziesietnej, hex lub zmiennoprzecinkowej.
Dla wartosci zmiennoprzecinkowych znakiem dziesietnym jest znak kropki ,, .”

SET VmaxMl = 200 // Wartos$¢ dziesietna w zapisie decymalnym

SET VmaxMl = O0x2F // Warto$¢ dziesietna w zapisie hex

SET VmaxMl = 1.45 // Wartoé¢ zmiennoprzecinkowa
Komendy

Komenda to linia w programie, ktéra zostaje odpowiednio zinterpretowana przez sterownik i wykonana.
Komenda moze zawiera¢ dodatkowe parametry lub nie.

SET VmaxMl = 2 // Komenda SET uzyta do zapisania wartosci do rejestru predkosci maks. napedu M1.
PABS M1 -5 // Komenda PABS zadajaca pozycje absolutna
WAITPOS // Komenda WAITPOS oczekiwania na dojazd do pozycji (bez parametréw)

Spis wszystkich komend znajduje sie w rozdziale O.

Definicje
Definicje pozwalajg nada¢ wtasng nazwe dla statej wartosci liczbowej lub rejestru. By stworzy¢ definicje nalezy
przed jej nazwa dodad znak ,#”, a za nazwg wprowadzi¢ wartosc¢ lub rejestr, ktéremu ma odpowiadaé np.:

#POWTORZEN X 10 // Stata warto$¢ 10 jako nazwa "POWTORZEN_X"
#PREDKOSC_M1 AccMl // Rejestr AccM1 jako nazwa "PRZYSPIESZENIE_M1"
#HMI_PREDKOSC  SR50 // Rejestr MODBUS 50 jako nazwa "HMI_PREDKOSC"

IF HMI PREDKOSC < PREDKOSC MAX
SET PREDKOSC M1 = HMI PREDKOSC
ENDIF

Ponadto program posiada kilka zdefiniowanych na state wartosci:

Definicja ‘ Wartos¢ ‘ Opis

OFF 0 Stan wytgczony

ON 1 Stan wigczony

M_OFF 0 Naped wytgczony

M_ON 1 Naped wtaczony

M_SPEED 2 Zadana predkos¢

M_POS_SEARCH 3 Ruch do zadanej pozycji

M_POS_OK 4 Zadana pozycja osiggnieta

M_POS_ERROR 5 Btad pozycji

M_POS_HOMING 6 Bazowanie

M_POS_CORRECTION 8 Korekcja pozycji

RIS 1 Zbocze rosngce przerwania

FAL 2 Zbocze malejace przerwania

RISFALL 3 Zbocze rosnace i malejgce

MEM_READ 1234 »Klucz” do odczytu rejestréw uzytkownika z
pamieci nieulotnej

MEM_SAVE 2345 ,Klucz” do zapisu rejestrow uzytkownika do
pamieci nieulotnej
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MEM_RESET 4567 »Klucz” do resetu rejestrow uzytkownika z
pamieci nieulotnej

Etykiety i funkcje skokéw

Skoki miedzy komendami pozwalajg na realizacje bardziej skomplikowanych funkcji sterowania np.: wykonywania
okreslonej ilosci powtdrzen, ponowienia wybranego fragmentu programu czy jego realizacji w zaleznosci od
spetnienia warunku. Skoki w programie realizowane sg do tzw. etykiet — czyli nazw dodanych w dowolnych
fragmentach programu, zakoriczonych znakiem dwukropka ,,:” np.:

FUNKCJA 1: // Etykieta o nazwie “FUNKCJA_1”
SET OUT1 = ON

SET OUT2 = OFF

RETURN

.. // zréb cos...
JUMP FUNKCJA 1 // Skok do etykiety ,FUNKCJA_1”

Zmienne uzytkownika
Uzytkownik moze wprowadzaé wtasne zmienne zbudowane z dowolnych znakdw bedacych literami i cyframi.
Zmienne moggy przechowywaé dowolne wartosci liczcbowe, mogg by¢ wykorzystywane do wykonywania operacji
matematycznych jednak nie sg one adresowane przez uzytkownika i nie ma do nich dostepu z zewnatrz. Stan
zmiennej mozna podejrzeé podczas pracy programu w oknie podgladu zmiennych (po dodaniu wybranej zmiennej
prawym przyciskiem myszy).

SET ABC = 1200 // Utworzenie nowej zmiennej o nazwie ABC i ustawienie jej wartosci na 1200

ABC = 100 //Zapisanie do zmiennej ABC wartosci 100 (gdy zmienna juz istnieje nie ma koniecznosci
uzywania komendy SET)

// Operacja matematyczna — zwiekszenie wartosci zmiennej ABC o 1 (wymagana komenda
SET)

SET ABC = ABC + 1

Rejestry systemowe (pamiec¢ systemowa)
Rejestry systemowe to zmienne, ktdre uzywane sg przez sterownik do kontroli napeddéw, odczytu wejsé,
sterowania wyjs¢ itp. Spis rejestrow systemowych i ich funkcje znajduja sie w rozdziale 0.

Rejestry uzytkownika z dostepem przez interfejs Modbus (pamie¢ uzytkownik)

Uzytkownik ma dostep do 2000 rejestrow (komaérek pamieci) do ktorych moze zapisywac lub odczytywaé dowolne
wartosci. Dostep do tych rejestréw jest mozliwy takze przez interfejsy RS232/RS485 w protokole MODBUS-RTU.
Wartosci zapisywane/odczytywane przez MODBUS moga by¢ typu INT, DINT, REAL. By poprawnie interpretowac
rézne typy danych przed adresem rejestru nalezy uzy¢ przedrostka:

Sb — dla wartosci typu bit
$B —dla wartosci typu BYTE
SI — dla wartosci typu INT
$D —dla wartosci typu DINT
SR — dla wartosci typu REAL

SET SRO = 10.2 // Zapisanie do rejestru 0 (typu REAL) wartos$ci 10,2
IF $I200 > 50 // Sprawdzenie, czy wartos$é (INT) w rejestrze 200 > 50
PABS M1 $R20 // Zadanie pozycji absolutnej (typu REAL) z rejestru 20
$bl2 =1 // Ustawienie bitu 12 na 1

Sposdb adresowania zmiennych

BYTE $B0 | $B1 [ $B2 | $B3 [ $B4 | $BS | $B6 | $B7
INT Slo i sI2 I3
DINT/REAL $DO/ SRO $D2 / SR2

Rejestry od adresu 1000 do 2000 mogg zostac zapisanie do pamieci nieulotnej przez komendy:
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MEM RETENT CTRL MEM SAVE // Zapisanie rejestrdw uzytkownika (1000..2000) do pamieci

nieulotnej

MEM RETENT CTRL = MEM READ // Odczytanie rejestrdé4w uzytkownika (1000..2000) =z pamieci
nieulotnej

MEM RETENT CTRL = MEM RESET // Reset rejestrow uzytkownika (1000..2000) w pamieci

nieulotnej (ustawienie 0)

Przerwania

Przerwania umozliwiajg przerwanie aktualnie wykonywanej linii programu (np. na skutek zmiany sygnatu na
wybranym wejsciu IN) i skok do zdefiniowanej etykiety. Pozwala to na szybka reakcje sterownika na sygnaty
zewnetrzne.

Przerwanie moze by¢ wykonane dla:

zmiany stanu wejs$¢ IN1...INX

zapisu przez Modbus ktéregokolwiek z rejestréw uzytkownika (0...2000).

zapisu przez Modbus wartosci réznej od 0 do rejestru uzytkownika o adresie 0,1,2 lub 3.

cykliczne przerwanie realizowane z okresem 10ms, 100ms lub 1000ms

zmiany stanu napedu M1..M4

YV VVVYYVY

Przerwanie powoduje skok do okreslonej etykiety, ktéra musi by¢ dodana do programu:

Zrédto przerwania Nazwa etykiety Nazwa etykiety przerwania | Rejestr konfiguracji
przerwania typu typu HARDINT przerwania
INT
Zmiana stanu na wejsciu IN1 ... INX INT_INT ... INT_INX HARDINT_IN1 CFGINT_INX=
...HARDINT_INX RIS / FALL / RIS_FALL
Zapis przez Modbus do rejestru 0...500 | INT_MODBUS HARDINT_MODBUS CFGINT_MODBUS=
HIGH
Zapisanie wartosci =0 w rejestrze | INT_USER_REGO... | HARDINT_USER_REGO... CFGINT_USER_REGX=
uzytkownika o adresie 0,1,2 lub 3 INT_USER_REG3 HARDINT_USER_REG3 HIGH

Po wykonaniu przerwania nastgpi
wyzerowanie rejestru.

Przerwanie cykliczne 10ms INT_TICK HARDINT_TICK CFGINT_TICK=
HIGH
Przerwanie cykliczne 100ms INT_TICK_100MS HARDINT_TICK_100MS CFGINT_TICK=
HIGH
Przerwanie cykliczne 1000ms INT_TICK_1000MS HARDINT_TICK_1000MS CFGINT_TICK=
HIGH
Przerwanie od zmiany stanu napedu INT_M1...INT_M4 HARDINT_M1... CFGINT_TICK=
HARDINT_M4 RIS_FALL

Przerwania typu INT_ wykonujg skok do etykiety przerwania w trakcie trwania innej komendy. Etykieta takiego
przerwania powinna by¢ zakoriczona komendg RETURN. Jesli etykieta zakoriczona jest komendg JUMP (nastepuje
skoku do innej etykiety) to nastepuje takze reset pamieci skokow i nie mozna uzy¢ jako kolejnej komendy RETURN
Podczas trwania przerwania (dopdki nie pojawi sie komenda RETURN) inne przerwania sg zablokowane. Po
komendzie RETURN nastepuje powrdt do miejsca wykonywania programu sprzed przerwania.

Przerwania typu HARDINT_ wykonujg skok do etykiety przerwania po zakonczeniu aktualnej komendy. Etykieta
takiego przerwania nie moze by¢ zakoriczona komendg RETURN

By aktywowacd przerwanie od danego sygnatu nalezy zapisa¢ do odpowiedniego rejestru konfiguracyjnego np.:

SET CFGINT IN1 = RIS // Przerwanie od zmiany stanu z 0 na 1 na wes$ciu IN1

SET CFGINT_ MODBUS = HIGH // Przerwanie od zapisu do rejestrdéw Modbus (0..2000)

SET CFGINT USER REGO = HIGH // Przerwanie od zapisu warto$ci <> 0 do rejestru uzytkownika O
SET CFGINT TICK = HIGH // Przerwanie czasowe wykonywane co 10 ms

SET CFGINT M1 = RIS FALL // Przerwanie od zmiany stanu napedu M1
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Do konfiguracji przerwan mozna uzy¢ nastepujacych wartosci:

Rejestr konfiguracji przerwania ‘ Dostepne wartosci

CFGINT_IN1... CFGINT_INX 0 (OFF) — przerwania wytaczone

1 (RIS) — przerwanie wigczone na zbocze rosngce (zmiana sygnatu z 0
na 1 na wejsciu)

2 (FALL) — przerwanie wtgczone na zbocze opadajgce (zmiana sygnatu z
1 na 0 na wejsciu)

3 (RISFALL) — przerwanie wtgczone na zbocze rosnace i opadajace
(zmiana sygnatu z 0 na 1 albo 1 na 0 na wejsciu)

CFGINT_MODBUS 0 (OFF) — przerwania wytgczone
CFGINT_USER_REGO.... CFGINT_USER_REG1 4 (HIGH) — przerwanie wtgczone
CFGINT_ML1... CFGINT_M4 0 (OFF) — przerwania wytaczone

4 (RIS_FALL) — przerwanie wtgczone

8.Przyktady programow w WBCprog

Ponizej zestawiono przyktady wykorzystania poszczegdlnych funkcji sterownika MIC488. Dodatkowe
przyktady mozna znalez¢ w katalogu programu o nazwie WBC przyktady.

8.1 Obstuga wejsé / wyjs¢

Wykorzystywane rejestry:

OUTX - pojedyncze wyjscie

OUTPUTS — wszystkie wyjscia

INX — pojedyncze wejscie

INPUTS — wszystkie wyjscia

MX_EN — sygnat ENABLE sterowania napedem

YV VVYVYVY

Sterowanie wyjsciami

SET OUT1 = ON // Witaczenie wyjscia O1

SET OUT1 = OFF // Wytaczenie wyjscia O1

SET OUTPUTS = 0 // Wytaczenie wszystkich wyjs$é
SET M1 EN = ON // Zataczenie wyjscia EN napedu M1

Sprawdzenie stanu wejsécia

IF IN2 = ON // Jes$li wejscie I2 aktywne
/] .
ENDIF // Koniec warunku

Oczekiwanie na wejscie
[ WAIT IN2 = ON // Czekaj, az wejscie I2 bedzie aktywne

8.2 Komenda Pulse

MIC488 udostepnia komende PULSE, pozwalajgcg zmieni¢ stan dowolnych wyjs¢ cyfrowych po uptywie
okreslonego czasu. Czas zada¢ mozna z doktadnoscig do 10ms.

Komenda Pulse

SET OUT2 = ON // Wtaczenie wyjscia 02
SET OUT3 = OFF // Wytaczenie wyjsécia 03
PULSE (OUT2, 2.45) // Wyjscie 02 zostanie wylaczone po upiywie 2.45s (2450ms)
PULSE (OUT3, 4) // Wyjscie 03 zostanie wiaczone po upltywie 4s (4000ms)
// ..
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8.3 Odczyt wejs¢ analogowych (0-10V)

Wykorzystywane rejestry:

AINX — wartos¢ z wejscia analogowego

VABS M1 AIN1
IF AIN2 < 5,0

ENDIF

// Zadanie predkoséci dla napedu M1 = wartos$ci z wejsécia AIN1
// zrdéb cos...

// Sprawdzenie czy napiecie na AIN2 mniejsze od 5.

// zrdéb cos...

o Wartosc z rejestréw AIN1/AIN2 moze by¢ przeskalowana w ustawieniach (zaktadka Konfiguracja -> We 0-10V)

8.4 Komunikacja Modbus master

MIC488 moze dziata¢ w trybie Modbus-Master na porcie COM2 (RS485) i sterowac urzgdzeniami Modbus slave.

Odczyt/zapis pojedynczych rejestrow:

MODBUSW_OUT (1, 10, ON)
MODBUSW_I (1, 10, 250)

// Ustawienie wyjécia o adresie 10 w urzadzenia slave 1
// Zapisanie do rejestru 10 urzadzenia slave 1 wartosci 250

MODBUSW_DI (2, 22, 12560) // Zapisanie do rejestru 22 urzadzenia slave 2 wartosci 125
MODBUSW_R (1, 24, 12.34) // Zapisanie do rejestru 24 urzadzenia slave 1 wartos$ci 12.
34) // Zapisanie do rejestru 0x10 urzadzenia slave 1 wartos$ci 12.34

MODBUSW_R(1, 0x10, 12.

SET ABC = MODBUSR I (2,

// Odczytanie stanu wejs$cia o adresie 1 urzadzenia slave 1

SET STAN = MODBUSR IN (1, 22) // Odczytanie warto$éci z rejestru 2 urzadzenia slave 1
10) // Odczytanie wartoéci z rejestru 4 urzadzenia slave 2
22)

SET ABC = MODBUSR R (4,

60
34

Odczyt wielu rejestrow. MIC488 pozwala odczytaé wiele rejestrow przez Modbus master z urzgdzenia slave.
Odczytane dane przekazywane sg do pamieci uzytkownika od wskazanego numeru pamieci.

MODBUSR_NREG (1, 0x200,

SET X1 = $I500
SET X2 $I501

SET X7

$I507

8, 500) // Odczytanie 8 rejestrdédw (l6-bitowych) od adresu 0x200

urzadzenia slave 1 do pamieci uzytkownika od numeru 500.
// Przepisanie do X1 wartos$ci odczytanej z rejestru 0x200
// Przepisanie do X1 wartos$ci odczytanej z rejestru 0x201

// Przepisanie do X1 wartos$ci odczytanej z rejestru 0x207

8.5 Sterowanie napedami

Wykorzystywane rejestry:

YV VYV

AccMX, DecMX, VmaxMX — parametry rampy (przyspieszenie, hamowanie, predkos¢ maks.)
PosMX — pozycja aktualna

VactMX — predkosc¢ aktualna

MX — sterowanie danym napedem (zatgczenie wyjscia ENABLE, funkcja STOP i BRAKE)

Ustawienie parametréw ruchu (rampy)

SET AccMl = 10
SET DecMl = 10
SET VMaxMl = 0

SET AccM2 = AccMl
SET DecM2 = DecMl
SET VMaxM2 = VMaxMl

// Ustawienie przyspieszenia dla napedu M1
// Ustawienie hamowania dla napedu M1
// Ustawienie predkos$ci maks. dla M1

// Parametry dla napedu M2 takie same jak M1

Zataczenie napedu

SET M1 = ON
SET M2 = ON

// Wtaczenie napedu M1
// Wlaczenie napedu M2
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Zatrzymanie/zahamowanie napedu w ruchu

STOP M1 // Zatrzymanie napedu M1 (nagte)
BRAKE M2 // Zahamowanie napedu M2 (wyhamowanie do predkosci 0)

Bazowanie napedu

HOME M1 -2 // Rozpoczecie bazowania napeddé4w M1 i M2 w kierunku ujemnym (do
HOME M2 -2 // krahcdédwki KL)
WAITPOS

Zadanie predkosci

VABS M1 5 // Zadanie predkoéci 5 dla napedu M1

VABS M2 -2,5 // Zadanie predkos$ci -2,5 dla napedu M2 (ruch w strone ,ujemna”)
VREL M1 -0,5 // Zmniejszenie predkos$ci napedu M1 o 0,5

VREL M2 0,5 // Zwiekszenie predkosci napedu M2 o 0,5

Zadanie pozycji

PABS M1 10 // Zadanie pozycji 10 dla napedu M1

PABS M2 5,25 // Zadanie pozycji 5,25 dla napedu M2

WAITPOS // Oczekiwanie na osiagniecie zadanych pozycji
PREL M1 1 // Zwiekszenie pozycji napedu M1 o 1

PREL M2 -1 // Zmniejszenie pozycji napedu M2 o 1

Zadanie pozycji z tablicy pozycji

MOVEPTP @NAZWA POZYCJI // Zadanie pozycji z tablicy pozycji o nazwie NAZWA POZYCJI
WAITPOS // Oczekiwanie na osiagniecie pozycji przez napedy

SET ABC = 2 // Zapisanie do zmiennej ABC wartos$ci 2

MOVEPTP ABC // Zadanie pozycji z tablicy pozycji o numerze ze zmiennej ABC

Oczekiwanie na osiggniecie zadanej pozycji
Sposdb 1 —komenda WAITPOS oczekujgca na osiggniecie pozycji dla wszystkich napedow

PABS M1 10 // Zadanie pozycji 10 dla napedu M1
PABS M3 20 // Zadanie pozycji 20 dla napedu M3
WAITPOS // Oczekiwanie na osiagniecie pozycji przez wszystkie napedy

Sposdb 2 — sprawdzanie rejestru MX. Gdy MX = 0 to naped nie znajduje sie w ruchu.

PABS M1 10 // Zadanie pozycji 10 dla napedu M1
WAIT M1 = 0 // Oczekiwanie, az naped Ml nie bedzie w ruchu

Sposdb 3 — sprawdzenie rejestru statusowego StatMX.

PABS M1 10 // Zadanie pozycji 10 dla napedu M1
WAIT StatMl = M POS OK // Oczekiwanie, az naped M1l osiagnie zadana pozycje

o Jesli dany naped jest wyfaczony (sygnat EN wyfaczony) to komenda WAITPOS pomija sprawdzanie jego pozycji.

Zerowanie pozycji

SET PosMl1l = 0 // Wyzerowanie pozycji napedu M1
SET PosM2 = 10 // Nadpisanie aktualnej pozycji napedu M2 wartosécia 10

8.5.1 Interpolacja liniowa (w uktadzie X/Y)

MIC488 pozwala na realizacje interpolacji liniowej z wykorzystaniem napedéw M1 i M2 tworzacych osie X oraz Y.
Interpolacja dostosowuje predkos¢ obu napeddw tak, by ruch zostat zakoriczony w tym samym momencie. Uwaga
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— nalezy ustawi¢ takie same parametry rampy dla obu napeddéw. Ponadto rampy powinny by¢ mozliwie krétkie
(duze wartosci przyspieszenia/opdznienia).

Realizacja ruchu po linii prostej wymaga nastepujgcych parametrow:

X/Y — pozycja docelowa

Vel — predkosé ruchu liniowego

Parametry te wprowadza sie w tablicy pozycji pod wybrang pozycja (definiujgcg wowczas parametry ruchu po
linii) lub za pomoca rejestrow LinX, LinY, LinVel ktore odwotujg sie bezposrednio do indeksu O w tablicy pozycji i
mogg by¢ modyfikowane podczas dziatania programu.

Do wykonania ruchu po prostej stuzg nastepujgce komendy:

» MOVELIN @ABC /index— powoduje ruch napedu w osiach M1 i M2 po linii prostej do punktu LinX, LinY
» MOVELIN _REL @ABC / index — powoduje przesuniecie napedu w osiach M1 i M2 o wartos¢ LinX, LinY

Y (M2) &
Y (M2) 4
(PosM1 + LinX,
. . MOVELIN REL PosM2 + LinY)
MOVELIN E (LinX, LinY) ! o
LinVel Linve
(PosM1, PosM2) (PosM1, PosM2)
X (M1) XV(Ml)
Przyktad wykonania ruchu po linii z tablicy pozycji
MOVELIN @POSO // Wykonanie ruchu po linii do punktdéw z tablicy
WAITPOS // Oczekiwanie na zakonhczenie ruchu
MOVELIN REL @POSO // Wykonanie ruchu relatywnego po linii
WAITPOS

Przyktad wykonania ruchu po linii z parametréw wprowadzonych w programie
(komendy MOVELIN / MOVELIN_REL musza wskazywac na indeks 0 w tablicy pozycji)

SET LinX = 50 // Pozycja X docelowy

SET LinY = 75 // Pozycja Y docelowa

SET LinVel = 20 // Predkos$¢é ruchu po linii

MOVELIN O // Wykonanie ruchu po linii do punktéw X, Y
WAITPOS // Oczekiwanie na zakonczenie ruchu

MOVELIN REL 0 // Wykonanie przesuniecia po linii o wartosci X,Y
WAITPOS // Oczekiwanie na zakonczenie ruchu

8.5.2 Interpolacja liniowa (w dowolnym uktadzie)

MIC488 pozwala na dodatkowg realizacje interpolacji liniowej z wykorzystaniem wszystkich napedéw
udostepnianych przez sterownik. Od wersji oprogramowania 1.60 jest to zalecany sposdb realizacji interpolacji
liniowej. Interpolacja dostosowuje parametry ruchu poszczegdlnych napeddéw, by poszczegdlne etapy ruchu
konczyty sie w tym samym momencie i realizowaty ruch w linii prostej (dla uktadow kartezjanskich). Podczas
realizacji uwzgledniane sg parametry osi, dla ktérej zadany dystans jest najwiekszy. Parametry ruchu pozostatych
osi sg kalkulowane na podstawie ruchu osi dominujgce;.

Realizacja ruchu po linii prostej wymaga podania pozycji koricowych dla wszystkich osi biorgcych udziat w
interpolacji.

Parametry te wprowadza sie w tablicy pozycji pod wybrang pozycjg (definiujgcg wéwczas punkty koricowe ruchu
po linii) lub za pomocg rejestréw PTPM ktdre odwotujg sie bezposrednio do indeksu O w tablicy pozycji i moga by¢
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modyfikowane podczas dziatania programu. Przy uzyciu rejestréw PTPM niezbedne jest zapisanie takze wartosci
rejestru LinAxis ktory zawiera bitowe flagi aktywujace poszczegdlne osie.

Do wykonania ruchu po prostej stuzg nastepujgce komendy:
» MOVELIN2 @ABC /index— powoduje ruch napedu we wskazanych osiach do punktu zapisanego pod
pozycjg ABC w tablicy pozycji

» MOVELIN 2_REL @ABC / index — powoduje ruch napedu we wskazanych osiach o odlegto$¢ wyznaczong
przez punkt zapisany pod pozycjg ABC w tablicy pozycji

Przyktad wykonania ruchu po linii z tablicy pozycji

MOVELIN2 @POS2 // Wykonanie ruchu po linii do punktédw z tablicy
WAITPOS // Oczekiwanie na zakonczenie ruchu

MOVELIN2 REL @POS3 // Wykonanie ruchu relatywnego po linii

WAITPOS

Przyktad wykonania ruchu po linii z parametréw wprowadzonych w programie
(komendy MOVELIN2 / MOVELIN_REL2 muszg wskazywa¢ na indeks O w tablicy pozycji)

SET PTPM1 = 50 // Pozycja X docelowy
SET PTPM2 = 75 // Pozycja Y docelowa
SET PTPM3 = 20 // Predko$¢ ruchu po linii

SET LinAxis = 0x03 // Bitowa wartos$¢ b0011, wskazanie dwédch pierwszych osi

MOVELIN 0 // Wykonanie ruchu po 1linii do punktéw PTPM1 i PTPM2

WAITPOS // Oczekiwanie na zakonczenie ruchu
MOVELIN REL QPOSO // Wykonanie przesuniecia po linii o wartos$ci PTPM1 i PTPM2
WAITPOS // Oczekiwanie na zakonczenie ruchu

8.5.3 Interpolacja kotowa

MIC488 pozwala na realizacje interpolacji kotowej z wykorzystaniem napedéw M1 i M2 tworzgcych osie X oraz Y.
By funkcja interpolacji dziatata poprawnie parametr GEAR w konfiguracji napedéw M1 i M2 powinien by¢ taki sam
(by poprawnie wykonac¢ koto napedy muszg mie¢ mechanicznie takie same przetozenia). Podczas wykonywania
interpolacji korekcja pozycji z enkoderéw jest wytgczona.

Ruch po okregu (interpolacja z podaniem wspétrzednych srodka okregu)

MIC488 pozwala wykonac ruch po okregu z podaniem parametréow okreslajgcych jego srodek, promien i kat (360
stopni = petny okrag). Predkos¢ / przyspieszenie podczas ruchu po okregu zalezy od parametréow napedu M1.

Y (M2)

DOCIRC

MOVETOCIRC

(0,0)
X/Y — pozycja $rodka okregu wzgledem pozycji zerowej,
R — promien okregu,
A — kat wykonywanego okregu (w stopniach). Jesli A < 0 ruch wykonywany jest przeciwnie do ruchu wskazéwek zegara.
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Parametry te wprowadza sie w tablicy pozycji pod wybrang pozycja (definiujgcg wéwczas parametry okregu) lub
za pomocg rejestrow CircX, CircY, CircR oraz CircA, ktére odwotujg sie bezposrednio do indeksu 0 w tablicy pozycji
i moga by¢ modyfikowane podczas dziatania programu.

C=UEER X

I Tablica pozycji napedow

Tablica pozydji

’ (@] wstaw zaznaczong pozycje do programu }

l “- Dodaj H XUsur’\‘

{anwﬂ

N

Nazwa lm(x) |M2(V) |M3(R) |M4(A) -

0

Ll wl N|

POS0

POS2
POS4
POSS

50

250
250
250

50

250
250
250

100

150
200
250

360

360
360
360

Rys. 3 Parametry dla okregu w tablicy pozycji.

Do wykonania okregu stuzg nastepujgce komendy:
» MOVETOCIRC @ABC- powoduje ruch napedu w osiach M1 i M2 do punktu na okregu znajdujgcego sie
najblizej pozycji zerowej.
» DOCIRC @ ABC - powoduje wykonanie okregu.
Gdzie @ ABC to nazwa pozycji w tablicy pozycji opisujgca parametry wykonywanego okregu.

Przyktad wykonania okregu z parametréw z tablicy pozycji

MOVETOCIRC @POSO // Wykonanie ruchu do punktu startowego na okregu
WAITPOS // Oczekiwanie na dojazd

DOCIRC QPOSO // Wykonanie okregu

WAITPOS // Oczekiwanie na wykonanie okregu

Przyktad wykonania okregu z parametrow wprowadzonych w programie
(komendy MOVETOCIRC oraz DOCIRC muszg wskazywac na indeks 0 w tablicy pozycji)

SET CircX = 50 // Punkt X $Srodka okregu

SET CircY = 50 // Punkt Y $rodka okregu

SET CircR = 45 // Promien okregu

SET CircA = 360 // Kat wykonywanego okregu

MOVETOCIRC O // Wykonanie ruchu do punktu startowego na okregu
WAITPOS // Oczekiwanie na dojazd

DOCIRC O // Wykonanie okregu

WAITPOS // Oczekiwanie na wykonanie okregu

Ruch po tuku (interpolacja z podaniem wspoétrzednych konca tuku)

MIC488 pozwala wykonac ruch po tuku od aktualnej pozycji do pozycji okreslonej parametrami X/Y z promieniem
R oraz orientacjg tuku A. Predkos¢ / przyspieszenie podczas ruchu zalezg od parametréw napedu M1.

& ¥ (M2)
CircA=0

Circk
CircyY

Pos

8ct,

: CircA=1
XAM1)

=

X/Y — pozycja konca tuku
R — promien tuku,
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A — kierunek tuku

Parametry te wprowadza sie w tablicy pozycji pod wybrang pozycja (definiujgcg wowczas parametry okregu) lub
za pomocg rejestréow CircX, CircY, CircR oraz CircA, ktdre odwotujg sie bezposrednio do indeksu O w tablicy pozycji

i moga by¢ modyfikowane podczas dziatania programu.

Z% Tablica pozycji napedow

Tablica pozydji

l [l wstaw zaznaczong pozycje do programu ’

i = Dodaj ‘ l X Usun ‘ \RWyczys’él
Nr [Nazwa [0 [mat0 [Ms® |M<m -
0 [poso 50 50 100 350]

POS2 250 250 150 360
POS4 250 250 200 360
POS5 250 250 250 360

|k|w|N|

Parametry dla ruchu po tuku w tablicy pozycji.

DOARC @POS1 //

WAITPOS // Oczekiwanie na dojazd

SET CircX = 120 // Punkt X konca tuku

SET CircY = 80 // Punkt Y konca Zuku

SET CircR = 45 // Promien %tuku

SET CircA = 0 // Orientacja tuku

DOARC 0 // Wykonanie ruchu po 1uku z parametré4w w rejestrach CircX/Y/R/A
WAITPOS // Oczekiwanie na dojazd

Wykonanie ruchu po 1uku z parametrdé4w z tablicy pozycji o nazwie @POS1

8.6 Odczyt / zapis pozycji enkodera

Wykorzystywane rejestry:
» ENCX — warto$¢ licznika enkodera w impulsach
» XENCX — wartosc licznika enkodera przeliczona na obroty napedu

SET ENC1 = 0
SET ENC2 = 100
PABS M3 XENC3

// Wyzerowanie wartos$ci licznika enkodera ENC1
// Wpisanie wartoéci 100 do licznika enkodera ENC2
// Zadanie pozycji dla napedu M1 réwnego pozycji z enkodera ENC3

8.7 Liczniki czasu

Wykorzystywane rejestry:
» TIMAX - licznik czasu o rozdzielczosci 10 ms (wartosé licznika zwiekszana jest o0 1 co 10 ms)
» TIMBX - licznik czasu o rozdzielczosci 1 sek.

,gdzie X oznacza numer licznika czasu (1...16)

SET TIMB1 = 0 // Wyzerowanie licznika czasu TIMB1

IF TIMBl1 > 60 // Sprawdzenie czy licznik TIMBl wiekszy od 60 sekund
500 // Je$li wiekszy...zrdb cos
ENDIF

8.8 Operacje/funkcje matematyczne i zmienne

SET ABC = 0 // Utworzenie nowej zmiennej ABC i zapisanie do niej wartosci 0
SET ABC = ABC + 1 // Zwiekszenie zmiennej ABC o 1

SET XYZ = ABC * 5 // Utworzenie nowe]j zmiennej XYZ rdéwnej ABC * 5

SET JKL = ENC1l - ENC2 // Utworzenie nowej zmiennej JKL rdéwnej wartosci z ENCl - ENC2
SET OUT1 = !'OUT1 // Negacja zmienne]j (zmiana na stan przeciwny)
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Spis dostepnych operacji/funkcji matematycznych znajduje sie rozdziale ,,

Komunikacja MODBUS

Modbus RTU Slave

Sterownik pozwala na komunikacje z urzadzeniem nadrzednym (MASTER) w protokole MODBUS-RTU.
Komunikacja moze odbywac sie poprzez port RS232 (COM1) lub RS485 (COM2). MIC488 bedzie petnit funkcje
urzadzenia slave.

Parametry transmisji
=  Domyslny adres: 1 (konfigurowane w zakresie 1...127)
= Domyslna predkosé transmisji: 38400 b/s (dostepne predkosci 9600, 19200, 38400, 57600, 115200)
=  Bity stopu: 1, Parzystos¢: brak
= Timeout: 750us (maksymalny czas odstepu miedzy kolejnymi bajtami w ramce)

Opis komunikacji, spis rejestrow uzytkownika i sposdb sterowania napedami przez MODBUS-RTU dostepny jest
w dokumentacji ,MIC488_protokol_MODBUS.pdf’

Dostep do pamiecia rejestrow modbus uzytkownika

Urzadzenie posiada przestrzen pamieci, do ktérej mamy dostep z zewnetrznych urzadzen przez port COM1/2 i
protokét MODBUS RTU.

Dostep przez bezposrednie adresowanie ( $IX, $DX, $RX)

SET $I20 = 250 // Zapisanie do rejestru o adresie 20 warto$ci 250 (typu INT)
SET $D22 = 85000 // Zapisanie do rejestru o adresie 22 wartos$ci 85000 (typu DINT)
SET $R50 = 25.78 // Zapisanie do rejestru o adresie 50 warto$ci 25.78 (typu REAL)

Dostep przez rejestry indeksowane (MEM_INT, MEM_DINT, MEM_REAL)

SET MEM INDEX = 0 // Brak przesuniecia, np. MEM INTO odpowiada $IO

SET MEM INTO = 250 // Zapisanie do rejestru $I0 wartosci 250 (typu INT)

SET MEM DINT2 = 85000 // Zapisanie do rejestru $D2 wartos$ci 85000 (typu DINT)

SET MEM REAL4 = 25.78 // Zapisanie do rejestru $R4 wartosci 25.78 (typu REAL)

SET MEM INDEX = 12 // Przesuniecie o 12 rejestréw, np.: MEM INTO odpowiada $I12
SET MEM INTO0 = 250 // Zapisanie do rejestru $I12 wartosci 250 (typu INT)

SET MEM DINT2 = 85000 // Zapisanie do rejestru $D14 wartos$ci 85000 (typu DINT)

SET MEM REAL4 = 25.78 // Zapisanie do rejestru $R16 wartos$ci 25.78 (typu REAL)

8.9 Modbus RTU Master

MIC488 moze dziata¢ w trybie Modbus Master na porcie COM?2 (konfiguracja odbywa sie w zaktadce Konfiguracja-

>Komunikacja programu MIC488-PC).
Napedy /10 Kumumkana \—

Adresslave MIc4ss: [ | v

Port COMO (RS485) Port COM2 (RS485)
Baudrate: | 38400 Baudrate: 38400
Parity: None Parity: Nane -
Stop bits: 1 Stopbits: 1

Port COM1 (RS232) [C] Modbus Master
Baudrats: 38400 v Tmeout: 5 = [ms]
Parity: None - Retry: 5 -

Stop bits: 1

Przyktad zapisu i odczytu do urzadzenia SLAVE z wykorzystaniem komunikacji Modbus Master:
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MODBUSW_OUT (1, 10, ON) // Ustawienie wyjs$cia o adresie 10 w urzadzenia slave 1
MODBUSW_I (1, 10, 250) // Zapisanie do rejestru 10 urzadzenia slave 1 wartos$ci 250
MODBUSW_DI (2, 22, 12560) // Zapisanie do rejestru 22 urzadzenia slave 2 wartosci 12560
MODBUSW_R(1, 24, 12.34) // Zapisanie do rejestru 24 urzadzenia slave 1 wartos$ci 12.34
SET STAN = MODBUSR IN (1, 22) // Odczytanie stanu wejs$cia o adresie 1 urzadzenia slave 1
SET ABC = MODBUSR I (2, 10) // Odczytanie wartos$ci z rejestru 2 urzadzenia slave 1

SET ABC = MODBUSR R (4, 22) // Odczytanie warto$ci z rejestru 4 urzadzenia slave 2

Odczyt wielu rejestrow. MIC488 pozwala odczytac wiele rejestrow przez Modbus master z urzgdzenia slave.
Odczytane dane przekazywane sg do pamieci uzytkownika od wskazanego numeru pamieci.

MODBUSR_NREG (1, 0x200, 8, 500) // Odczytanie 8 rejestrdéw (l6-bitowych) od adresu 0x200
urzadzenia slave 1 do pamieci uzytkownika od numeru 500.

SET X1 = $I500 // Przepisanie do X1 wartos$ci odczytanej z rejestru 0x200
SET X2 = $I501 // Przepisanie do X1 wartos$ci odczytanej z rejestru 0x201
SET X7 = $I507 // Przepisanie do X1 wartos$ci odczytanej z rejestru 0x207

” (strona 41).
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8.10 Przerwania

RIS
RIS

SET CFGINT_IN1
SET CFGINT_ IN2

MAIN:
JUMP MAIN
INT IN1:
HARDINT IN2:

JUMP MAIN

// Wtaczenie przerwania od wejscia IN1 na zbocze rosnace
// Wiaczenie przerwania od wejs$cia IN2 na zbocze rosnace

// Petla gitdwna
// Tu wykonujemy co$

// Etykieta przerwania typu INT od wej$cia IN1 - tu nastapi skok,

gdy na wejsciu IN1 pojawi sie stan wysoki
// Powrdt z przerwania

// Etykieta przerwania typu HARDINT od wejs$cia IN2 - tu nastapi

// skok, gdy na wejéciu IN2 pojawi sie stan wysoki
// Mozliwy skok w inne miejsce programu

o Wejscia IN1...8 od$wiezane sg sprzetowo co 10ms. Wejscia IN9...20 odczytujg sygnat bez opdznien.

8.11 Przyktadowy program

#POWTORZEN 10

#WE_START IN3
#WE_STOP  IN4
#WE_KROK  IN5
#WY_STOP  OUT1
#WY_GOTOWY OUT2

SET AccMl = 20
SET DecMl = 20
SET VmaxMl = 6

WAIT WE_START = ON
SET M1 = ON

HOME M1 -1

WAITPOS

PETLA GLOWNA:
JUMP SPRAWDZ STOP
JUMP WYKONAJ
JUMP PETLA GLOWNA

WYKONAJ :

IF StatMl = M_POS_OK
SET WY _GOTOWY = ON
DELAY 5
SET WY _GOTOWY = OFF
PREL M1 2

ENDIF

RETURN

SPRAWDZ_STOP:
IF WE STOP = ON
STOP M1
SET WY STOP
DELAY 2
SET WY STOP = OFF
ENDIF
RETURN

ON

// Zdefiniowanie pomocniczej nazwy dla wartosci 10
// Zdefiniowanie pomocniczej nazwy dla wejscia IN3
// Zdefiniowanie pomocniczej nazwy dla wejscia IN4
// Zdefiniowanie pomocniczej nazwy dla wejscia IN5
// Zdefiniowanie pomocniczej nazwy dla wyjs$cia OUT1
// Zdefiniowanie pomocniczej nazwy dla wyjs$cia OUT2

// Ustawienie przyspieszenia ruchu
// Ustawienie hamowania ruchu
// Ustawienie predkos$ci maksymalnej

// Oczekiwanie na aktywne wej$cie IN3
// Wtaczenie napedu M1

// Rozpoczecie bazowania

// Oczekiwanie na zakonhczenie bazowania

// Etykieta petli gtdwne]

// Skok do etykiety SPRAWDZ STOP
// Skok do etykiety WYKONAJ

// Skok do PETLA GLOWNA

// Etykieta WYKONAJ

// Jesli naped osiagnal zadana pozycie
// Ustaw wyjécie OUT2

// Czekaj 5 sek.

// Zatacz wyjécie OUT2

// Wykonaj ruch napedu o 2

// Powrdt do miejsca sprzed skoku

// Etykieta SPRAWDZ STOP
// Jesli wejscie IN4

// Zatrzymaj naped

// Zatacz wyjscie OUT1
// Czekaj 2 sek.

// Wytacz wyjécie OUT1

// Powrdt do miejsca sprzed skoku
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9.Komunikacja MODBUS

9.1 Modbus RTU Slave

Sterownik pozwala na komunikacje z urzadzeniem nadrzednym (MASTER) w protokole MODBUS-RTU.
Komunikacja moze odbywac¢ sie poprzez port RS232 (COM1) lub RS485 (COM2). MIC488 bedzie petnit funkcje
urzadzenia slave.

Parametry transmisji
= Domyslny adres: 1 (konfigurowane w zakresie 1...127)
= Domyslna predkosé transmisji: 38400 b/s (dostepne predkosci 9600, 19200, 38400, 57600, 115200)
=  Bity stopu: 1, Parzystosé: brak
= Timeout: 750us (maksymalny czas odstepu miedzy kolejnymi bajtami w ramce)

Opis komunikacji, spis rejestrow uzytkownika i sposéb sterowania napedami przez MODBUS-RTU dostepny jest
w dokumentac;ji ,,MIC488 protokol_MODBUS.pdf’

Dostep do pamiecia rejestrow modbus uzytkownika

Urzadzenie posiada przestrzen pamieci, do ktdérej mamy dostep z zewnetrznych urzadzen przez port COM1/2 i
protokot MODBUS RTU.

Dostep przez bezposrednie adresowanie ( $IX, $DX, $RX)

SET $I20 = 250 // Zapisanie do rejestru o adresie 20 wartosci 250 (typu INT)
SET $D22 = 85000 // Zapisanie do rejestru o adresie 22 warto$ci 85000 (typu DINT)
SET $R50 = 25.78 // Zapisanie do rejestru o adresie 50 wartos$ci 25.78 (typu REAL)

Dostep przez rejestry indeksowane (MEM_INT, MEM_DINT, MEM_REAL)

SET MEM INDEX = 0 // Brak przesuniecia, np. MEM INTO odpowiada $IO

SET MEM INTO = 250 // Zapisanie do rejestru $I0 wartos$ci 250 (typu INT)

SET MEM DINT2 = 85000 // Zapisanie do rejestru $D2 wartos$ci 85000 (typu DINT)

SET MEM REAL4 = 25.78 // Zapisanie do rejestru $R4 wartosci 25.78 (typu REAL)

SET MEM INDEX = 12 // Przesuniecie o 12 rejestréw, np.: MEM INTO odpowiada $I12
SET MEM _INTO = 250 // Zapisanie do rejestru $I12 wartosci 250 (typu INT)

SET MEM DINT2 = 85000 // Zapisanie do rejestru $D14 wartoéci 85000 (typu DINT)

SET MEM REAL4 = 25.78 // Zapisanie do rejestru $R16 wartoséci 25.78 (typu REAL)

9.2 Modbus RTU Master

MIC488 moze dziata¢ w trybie Modbus Master na porcie COM?2 (konfiguracja odbywa sie w zaktadce Konfiguracja-
>Komunikacja programu MIC488-PC).

(B3 nepcay 10| [ komuriacia

Adresslave MIC488: [ | ~

Port COMO (RS485) Port COM2 (RS485)
Baudrate: | 38400 Baudrats: 38400«
Parity: None Parity: None -

Stop bits: 1 Stopbits: 1

Port COM1 (R5232) [ Modbus Master
Baudrate: 33400 ~ Timeout: 5 = [ms]

Parity: MNane - Retry: 5 -

Stophits: 1

Przykfad zapisu i odczytu do urzadzenia SLAVE z wykorzystaniem komunikacji Modbus Master:
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MODBUSW_OUT (1, 10, ON) // Ustawienie wyjs$cia o adresie 10 w urzadzenia slave 1
MODBUSW_I (1, 10, 250) // Zapisanie do rejestru 10 urzadzenia slave 1 wartos$ci 250
MODBUSW_DI (2, 22, 12560) // Zapisanie do rejestru 22 urzadzenia slave 2 wartosci 12560
MODBUSW_R(1, 24, 12.34) // Zapisanie do rejestru 24 urzadzenia slave 1 wartos$ci 12.34
SET STAN = MODBUSR IN (1, 22) // Odczytanie stanu wejs$cia o adresie 1 urzadzenia slave 1
SET ABC = MODBUSR I (2, 10) // Odczytanie wartos$ci z rejestru 2 urzadzenia slave 1

SET ABC = MODBUSR R (4, 22) // Odczytanie warto$ci z rejestru 4 urzadzenia slave 2

Odczyt wielu rejestrow. MIC488 pozwala odczytac wiele rejestrow przez Modbus master z urzgdzenia slave.
Odczytane dane przekazywane sg do pamieci uzytkownika od wskazanego numeru pamieci.

MODBUSR_NREG (1, 0x200, 8, 500) // Odczytanie 8 rejestrdéw (l6-bitowych) od adresu 0x200
urzadzenia slave 1 do pamieci uzytkownika od numeru 500.

SET X1 = $I500 // Przepisanie do X1 wartos$ci odczytanej z rejestru 0x200
SET X2 = $I501 // Przepisanie do X1 wartos$ci odczytanej z rejestru 0x201
SET X7 = $I507 // Przepisanie do X1 wartos$ci odczytanej z rejestru 0x207
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10. Spis komend i rejestrow

Komendy podstawowe

Komenda

SET

(0] ]S

Ustawia wyjscie, zmienng, rejestr, wykonuje operacje
matematyczne.

Sktadnia
SET X = Y
SET X = Y operacja Z
SET X = funkcja(Y)

operacja — dostepne operacje opisane nizej.

IF / ELSE /ENDIF

Poréwnuje stan wejs¢, wyjs¢, zmiennych, rejestréw. Gdy
warunek spetniony wykonanie kolejnych linii programu, az do
komendy ENDIF (do ELSE jesli istnieje). Jesli nie przeskoczenie
do ENDIF (ELSE jesli istnieje)

IF X warunek Y

. gdy warunek spetniony

ENDIF

lub

IF X warunek Y

.. gdy warunek spetniony

ELSE

... gdy warunek niespetniony

ENDIF

warunek — dostepne warunki opisane nizej

Poréwnuje stan wejsé, wyjs¢, zmiennych, rejestrow. Dopdki

WHILE X warunek Y

WHILE / warunek spetniony wystepuje zapetlenie miedzy WHILE, a .. wykonywanie dopdki warunek spetniony
ENDWHILE ENDWHILE. Jesli warunek niespetniony nastepuj wyjscie z ENDWHILE
ENDWHILE. warunek — dostepne warunki opisane nizej
Oczekuje na st?n wejsc, .V’VV.JSC, zmlennych', re{estr,o}/v.'Jesh WAIT X warunek Y
WAIT warunek spetniony przejscie do nastepnej linii. Jesli nie - e
L . . warunek — dostepne warunki opisane nizej
oczekuje, az zostanie spetniony.
DELAY Wprowadza opdznienie czasowe w sekundach. DELAY X
Jump Skok do istniejgcej etykiety programu. JUMP NAZWA_ETYKIETY
RETURN Powrét do linii za ostatniag komenda skoku. RETURN
END Zakonczenie dziatania programu END

MODBUSW_OUT
MODBUSW_|
MODBUSW_DI
MODBUSW_W
MODBUSW_DW
MODBUSW_REAL
MODBUSR_NREG

Zapis rejestrow przez Modbus Master.

MODBUSW_OUT - zapis wyjscia (funkcja 0x05)

MODBUSW_I — zapis rejestru typu INT (funkcja 0x06)
MODBUSW_DI — zapis rejestru typu DINT (funkcja 0x10)
MODBUSW_W - zapis rejestru typu WORD (funkcja 0x06)
MODBUSW_DW - zapis rejestru typu DWORD (funkcja 0x10)
MODBUSW_REAL — zapis rejestru typu REAL (funkcja 0x10)
MODBUSR_NREG — odczyt wielu rejestréw do pamieci
uzytkownika

MODBUSW_OUT(SLAVE, REG, VALUE)
MODBUSW_I(SLAVE, REG, VALUE)
MODBUSW_DI(SLAVE, REG, VALUE)
MODBUSW_W(SLAVE, REG, VALUE)
MODBUSW_DW(SLAVE, REG, VALUE)
MODBUSW_REAL(SLAVE, REG, VALUE)

SLAVE — adres urzadzenia slave (1..247)

REG — adres rejestru slave (0...65535)

VALUE — wartos$¢ do zapisu
MODBUSR_NREG(SLAVE, REG, NUM, DEST_ADR)
SLAVE — adres urzadzenia slave (1..247)

REG — adres rejestru slave (0...65535)

VALUE — warto$¢ do zapisu

NUM —ilos¢ rejestrow

DEST_ADR — poczatek rejestru pamieci
uzytkownika do ktérego trafig odczytane dane

MEM_COPY(DEST_ADR, SRC_ADR, NUM)
MEM_SET(DEST_ADR, VALUE, NUM)
DEST_ADR — docelowy adres pamieci uzytkownika

E
MEM_COPY Kopiowanie / ustawianie pamieci uzytkownika SRC_ADR — zrédtowy adres pamieci uzytkownika
MEM_SET 4 . .
- VALUE — warto$¢ do zapisu (16-bitowa)
NUM —ilo$¢ rejestrow
PULSE Zmiana stanu wyjscia po uptywie okreslonego czasu PULSE(REJESTR_WYISCIA, CZAS)

Parametry X, Y, Z moga by¢ zmiennymi uzytkownika, rejestrami urzadzenia, rejestrami MODBUS lub wartosciami statymi.

Spis dostepnych operacji i warunkdw matematycznych

Operacje matematyczne
+ (dodawanie),
- (odejmowanie),
* (mnozenie),
/ (dzielenie),
! (negacja)
% (reszta z dzielenia),
| (suma bitowa),

sin (sinus),

cos (cosinus),

tg (tangens),

ctg (cotangens),
asin (arcus sinus),
acos (arcus cosinus),

YVVYYVYYVY

Funkcje matematyczne

sqrt (pierwiastek kwadratowy),

Warunki
= (réwny),
< (mniejszy),
> (wiekszy),
<= (mniejszy rowny ),
>= (wiekszy réwny)

YVYVYVYYV

e.l) YVVVVYVYVYYVY
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YV VVYVYVYY

& (iloczyn bitowy),

|| (suma logiczna),

&& (iloczyn logiczny),

>> (przesuniecie bitowe w prawo),

> min (warto$é min),
>  max (warto$¢ maks),

Funkcje trygonometryczne przyjmujg wartosci

<< (przesuniecie bitowe w lewo), w stopniach.
Komendy ruchu
Komenda (0]]13 Skfadnia
. . HOME MX Y
HOME Wykonuje bazowanie napedu. ¥ — predkoéé bazowania
Zadanie predkosci absolutnej (réwnej wprowadzonej VABS MX Y
VABS . 1
wartosci). Y — predkos¢ absolutna
. . - . . - VREL MX Y
VREL Zwiekszenie (zmniejszenie) aktualnej predkosci. Y — predkoéé relatywna
. . R . . L. PABS MX Y
PABS Zadanie pozycji absolutnej (réwnej wprowadzonej wartosci). Y = pozycja absolutna
. . - . . " PREL MX Y
PREL Zwiekszenie (zmniejszenie) aktualnej pozycji napedu. Y — pozycja relatywna
BRAKE Zatrzymanie napedu (ustawienie predkosci 0). BRAKE MX
STOP Zatrzymanie napedu (szybkie). STOP MX
. .. . . .. MOVEPTP @NAZWA_POZYCII
MOVEPTP Zadanie pozycji dla napedow z tablicy pozycji. MOVEPTP NUMER_POZYCJI
- . . MOVELIN @NAZWA_POzYCJI
MOVELIN Ruch po linii prostej (dla napedéw M1(X), M2(Y) ) MOVELIN NUMER_POZYC)|
MOVELIN_REL | Ruch po linii prostej relatywny (dla napedéw M1(X), M2(Y) )
. MOVELIN2 @NAZWA_POZYCJI
MOVELIN2 Ruch po linii prostej (dla wybranych napedéw ) 0 @ _POZYC]

MOVELIN2 NUMER_POZYCJI

MOVELIN2_REL

Ruch po linii prostej relatywny (dla wybranych napedoéw )

MOVETOCIRC @NAZWA_POZYCII

MOVETOCIRC Ruch do punktu startowego na wykonywanym okregu MOVETOCIRC NUMER_POZYCJI
. DOCIRC @NAZWA_POZYCII
DOCIRC Ruch po okregu (dla napedéw M1(X), M2(Y) ) DOCIRC NUMER_POZYCII
Oczekiwanie na osiggniecie pozycji we wszystkich napedach.
WAITPOS UWAGA: Jesli dany naped nie jest aktywny (SET MX = OFF) to WAITPOS

jest on pomijany przy sprawdzaniu pozycji.

MX: numer napedu (M1, M2, M3, M4)

Rejestry ogdlne

Rejestr (0]] ‘ Dostep Zakres wartosci
OUTX Dostep qo wybranego wyjscia uniwersalnego R/W 0 - WyJS‘C,Ie. wyfaczone,
sterownika. > 0 — wyjscie wiaczone
OUTPUTS Binarny dostep do wszystkich wyjs¢ uniwersalnych R/W 0...65535
INX Dostep do wybranego wejscia uniwersalnego R 0 — wyjscie nieaktywne
sterownika. > 0 — wyjscie aktywne
INPUTS Binarny dostep do wszystkich wejs¢ uniwersalnych. R 0...65535
AINX Dostep do wejs¢ analogowych sterownika R REAL
STATUS Status pracy sterownika R Niedostepne
TIMAX Uniwersalny timer o podstawie czasu 10 ms R/W 0-999999
TIMBX Uniwersalny timer o podstawie czasu 1 sek R/W 0-999999
0 (OFF) — przerwanie wyfaczone
Konfiguracja przerwan dla wejs¢ IN1...IN20 1 (RIS) — przerwanie na zbocze rosngce
CFGINT_INX X=1..20 RIW 2 (FALL) — przerwanie na zbocze opadajgce
1 (RISFALL) — przerwanie na oba zbocza
Konfiguracja przerwania dla zapisu danych do 0 (INT_OFF) - wytaczone
CFGINT_MODBUS rejestrow uzytkownika Modbus. RIW 4 (INT_HIGH) - witaczone
Konfiguracja przerwania od zmiany wartosci 0 (INT_OFF) - wytaczone
E E -
CFGINT_USER_REGX rejestru uzytkownika o adresie 0,1,2 lub 3 RIW 4 (INT_HIGH) - wtaczone
Konfiguracja przerwania cyklicznego, 0 (INT_OFF) - wytaczone
CFGINT_TICK wykonywanego co 10ms R/W 4 (INT_HIGH) - witaczone
CFGINT_MX Konfiguracja przerwania od zmiany stanu napedu R/W O (INT_OFF) - wyfaczone

3 (RIS_FALL) — wtgczone

W - zapis, R - odczyt

&
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Rejestry napedéw

Rejestr \ Opis \ Dostep Zakres wartosci
Zapis: 0 (OFF) — wytaczenie napedu
MX Sterowanie wyjsciem ENABLE. R/W 1 (ON) — wtaczenie napedu
Wiaczenie napedu, sprawdzenie czy naped jest w ruchu. Odczyt: 0 — naped w spoczynku
1 —naped w ruchu
0 (M_OFF) — naped wytaczony
1 (M_ON) — naped wtgczony
2 (M_SPEED) — tryb predkosci
3 (M_POS_SEARCH) — tryb pozycji
4 (M_POS_OK) — pozycja osiggnieta
StatMX Status pracy napedu. R 5 (M_POS_ERROFE)) —ijqd poazgycj?
6 (M_POS_HOMING) — bazowanie
8 (M_POS_CORRECTION) — korekcja pozycji
9 (M_POS_LIM_L) — osiggnieta skrajna pozycja L
10 (M_POS_LIM_R) — osiagnieta skrajna pozycja R
VmaxMX | Predko$¢ maksymalna dla trybu pozycji. R/W REAL
VactMX | Predkos¢ aktualna napedu. R REAL
AccMX Przyspieszenie dla rozpedzania w trybie zadanej pozyciji.
Przyspieszenie dla rozpedzania i hamowania w trybie R/W REAL
zadanej predkosci.
DecMX Przyspieszenie dla hamowania w trybie zadanej pozycji. R/W REAL
PosMX Pozycja aktualna napedu. R/W REAL
LimLMX Programowe ograniczenie pozycji w strone ujemng (L) R/W REAL
LimRMX | Programowe ograniczenie pozycji w strone dodatnig (R) R/W REAL
ENCX Impulsy z enkodera. R/W DINT
XENCX Impulsy z enkodera przeliczone na pozycje napedu. R REAL
PTPM Pozyq.fe d!a napgdow odpowiadajgce pozycjom w tablicy R/W REAL
pozycji o indeksie 0.
CircX, Parametry okregu dla interpolacji kotowej (odpowiadaja
C.II’CY, parametrom w t:.ablllcy pozycji o indeksie 0). X,Y srodek R/W REAL
CircR, okregu, R —promien, A — kat
CircA
LinX, LinY, | Parametry dla ruchu po linii prostej (odpowiadajg
LinVel parametrom w tablicy pozycji o indeksie 0). X,Y punkt R/W REAL
docelowy, Vel — predkos¢
LinAxis Wybrane osie dla realizacji interpolacji liniowej oraz ruchu R/W INT
PTP
X: numer napedu 1...4
Rejestry modbus uzytkownika
Rejestr \ Opis \ Dostep Zakres wartosci
$10- 511999 | Rejestry uzytkownika (wartosci typu INT) R/W INT (-32768...32767)
SD0-$D1998 | Rejestry uzytkownika (wartosci typu DINT) R/W DINT (-2147483648...2147483647)
SRO-SR1998 | Rejestry uzytkownika (wartosci typu REAL) R/W REAL (zmiennoprzecinkowa)

UWAGA: Rejestry 1000...2000 moga by¢ zapisane do pamieci nieulotnej sterownika (rejestry 2100/2101/2102)

MEM_INDEX | Przesuniecie indeksu dla dostepu indeksowanego R/W INT
MEM_INTX Dostep do rejestru SI(X+MEM_INDEX) pamieci modbus R/W INT
MEM_DINTX | Dostep do rejestru SD(X+MEM_INDEX) pamieci modbus R/W DINT
MEM_REALX | Dostep do rejestru SR(X+MEM_INDEX) pamieci modbus R/W REAL

UWAGA: rejestry Sl, SD i SR zajmujg tg sama przestrzen pamieci.

&
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11.Parametry techniczne
lopis . Jpaamer |

Opis \ Parametr

Zasilanie 12...26V DC

Pobér pradu 100mA@12V, 50mA@24V
Woyjscia sterowania napedami 4 (KROK, KIERUNEK, ZEZWOLENIE)
Woyijscia sterujace (EN, DIR, CLK) Stan wysoki 5V, stan niski OV
napedami M1..M4 Maks. obcigzenie 20mA/wyjscie
Wejscia IN1..IN8 Optoizolowane

Stan niski: <2V, stan wysoki: +4...+24V DC
Min. dtugos¢ impulsu: 10ms.

Wejscia IN9..IN20 Stan niski: <2V, stan wysoki: +3..24V DC

Mozliwos$¢ podtaczenia enkoderéw inkrementalnych
Wyjscia OUT1.. OUT8 Tranzystorowe typu OC PNP, maks. 200mA / wyjscie
Komunikacja COMO: RS485 (optoizolowany),

Protokdt komunikacyjny: wewnetrzny do komunikacji z PC
Baudrate: 38400

COM1: RS232

COM2: RS485

Protokot komunikacyjny: MODBUS-RTU SLAVE (COM1/2)
MODBUS-RTU MASTER (COM2)

Bity stopu: 1

Parzystosc: brak

Baudrate: 9600, 19200, 38400, 57600, 115200

USB: 1.1, 2.0 (HID)

Pamiec urzadzenia Program: 1 x 4000 komend

Pozycje: 8 x 200 pozycji

Pamiec uzytkownika z dostepem przez Modbus: 2000 stéw
Zapis pamieci uzytkownika do pamieci nieulotnej: 1000 stéw

Zakres temperatur pracy 5..50°C

Masa 200g

Stopien szczelnosci 1P20
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Rys. 4 Rysunek wymiarowy.
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12. Historia zmian

WEISE \ Firmware Program PC

1.02 - wersja pierwsza - wersja pierwsza
- obstuga przerwan (IN1 — IN8, Modbus) - obstuga przerwan (IN1 — IN8, Modbus)

1.03 - funkcja MOVEPTP moze przyjmowac jako argument takze numer z tablicy - funkcja MOVEPTP moze przyjmowac jako argument takze
pozycji (wczesniej tylko nazwa pozycji) numer z tablicy pozycji (wczesniej tylko nazwa pozycji)
- usprawniona kontrola pozycji z enkodera

1.04 - poprawione tryby bteddw kontroli pozycji (ERRCTR)
- poprawiona sygnalizacja btedéw diodami LED

1.05 - obstuga komend realizujgcych interpolacje kotowg - obstuga komend realizujgcych interpolacje kotowg

1.06 - obstuga komend petli WHILE-ENDWHILE - obstuga komend petli WHILE-ENDWHILE
- poprawiony stos JUMP-RETURN

1.08 - zagniezdzanie warunkéw WHILE-ENDWHILE -

- obstuga przerwan dla wej$¢ IN9...IN20 (enkodery)

- poprawiony btad odczytu wejs¢ IN9...IN20

- optymalizacja funkcji (IF, WHILE) - optymalizacja funkcji (IF, WHILE)
1.10 - nowe komendy ruchu liniowego MOVELIN - nowe komendy ruchu liniowego MOVELIN
- obstuga “breakpoint” - obstuga “breakpoint”
UWAGI: RESET USTAWIEN, RE-KOMPILACJA
- optymalizacja funkcji warunek ELSE dla IF/ENDIF - obstuga nowych funkcji matematycznych
- nowe funkcje matematyczne (sin, cos tg,ctg, asin, acos, sqrt) - podglad zmiennych podczas testowania programu
1.21 - obstuga podgladu zmiennych podczas testowania programu - mozliwo$¢ zaprogramowania sterownika z pliku
- komenda SET nie musi by¢ uzywana do ustawiania
UWAGI: RESET USTAWIEN rejestréw i zdefiniowanych wczesniej zmiennych
- konfiguracja poziomu wejs¢ wptywa takze na sygnaty bazowe i kraricowe
- dodane programowe pozycje kraricowe Wsparcie dla firmware v1.22:
1.22 - dodane rejestry Modbus dla programowych pozycji kraricowych - poprawny odczyt i symulacja wejsé¢/wyjs$¢
’ - dodana sygnalizacja osiggniecia pozycji kraricowych w rejestrze statusowym - dostep do programowych pozycji kraricowych (rejestry
napedu LimLMX oraz LimRMX w WBL)
UWAGI: RESET USTAWIEN
1.25 - optymalizacje w funkcjach kontroli napedu

- mozliwo$¢ programowania przez port COMO (RS485)

- poprawki w funkcji zadawania pozycji - predkosc pobierana ze zmiennej Vdest,
a nie VXmax, by nie nadpisywac VXmax

1.26 - poprawki w funkcjach interpolacji kolowej (ruch w napedach M3/M4 nie - wsparcie dla komendy DOARC
powoduje zatrzymywania interpolacji)

- funkcja DOARC do wykonywania luku (ruchu po luku od punktu do punktu)

1.27 poprawiony bfad reakcji na przerwania wejs¢ IN9..IN20

1.33 obsluga warunku SWITCH/CASE - wsparcie dla warunkéw SWITCH/CASE
- WSPOLPRACA TYLKO z MIC488-PC v140 lub wyzszy
- modbus MASTER - wsparcie dla nowych funkgcji firmware v140
1.40 - obsluga zmiennych indeksowych MEM_INT, MEM_DINT, MEM_REAL i - osobna zakfadka konfiguracji parametréw
MEM_INDEX komunikacyjnych

- licznik TIM o podstawie 1MS

- zwiekszenie pamieci Modbus do 2000

1.4l - poprawka w funkcjach odczytu I/0 Modbus Master

- Dodany dostep bitowy (do rozmiaru 1998 bitow) i bajtowy do pamieci modbus
uzytkownika

- Zwiekszony rozmiar pamieci programu do 1400 linii - wsparcie dla nowych funkcji firmware v150
- llosc bankow pamieci programu zmniejszona do 4 - nowy interfejs dla sterowania manualnego
- llosc pamieci pozycji zmniejszona z 227 na 200

- Obsluga warunkow logicznych typu IF ARG1 && ARG2, IF ARG1 || ARG2

1.51

- dodana funkcja interpolacji liniowej dla 4 osi

- dodana funkcja PULSE

- mozliwosc zadawania nowej pozycji w trakcie ruchu
UWAGI: RESET USTAWIEN

1.60 - wsparcie dla nowych funkcji firmware v160

1.61 - wsparcie dla modutu rozszerzern 10 MIC-EXP8I8O - wsparcie dla modutu rozszerzen 10 MIC-EXP8I8O

- poprawka w odczycie bitdw z rejestrow modbus
1.62 - mozliwo$¢ wyskoczenia z funkcji przerwania JUMP - wsparcie dla nowych funkgcji firmware v162
- mozliwo$¢ wstrzymania TIMERow podczas PAUZY

- poprawki w Modbus master — moze poprawi¢ komunikacje z niektérymi
1.64 urzadzeniami slave przy zaktéceniach na magistrali
- dodane rejestry odczytu zadanej pozycji

- dodane rejestry odczytu parametru ACC/DEC/VMAX przez Modbus dla trybu
REAL
- poprawka w sygnalizacji btedéw za pomoca diod dla btedéw Modbus master

1.65 - poprawki w interpreterze w operacjach matematycznych - operacje btad (np.
dzielenie przez 0) przetacza sterownik w tryb btedu
- rejestr globalnego statusu sterownika (M_STATUS modbus 10009)
1.66 - poprawki w funkcji korekcji pozycji dla duzych wartosci pozycji.
1.70 - WSPOLPRACA TYLKO z MIC488-PC v170 lub wyzszy - wsparcie dla nowych funkcji firmware v170
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- zapis programu o rozmiarze do 4000 linii

- dostepny tylko jeden bank pamieci programu

- dodane parametry konfiguracyjne PosLimL/PosLimR/KpSpeed/ErrTime

- zapis / odczyt/ reset rejestréw uzytkownika z pamieci nieulotnej

- dodane rejestry CFGINT_M, MEM_RETENT_CTRL oraz state MEM_READ,
MEM_SAVE, MEM_RESET

- dodane funkcje MEM_COPY, MEM_SET, MODBUSR_NREG

UWAGI: RESET USTAWIEN

- drobne poprawki i dodatki

- poprawka w ladowaniu programu przez port COM (wczesniej pojawial sie

L.72 timeout w programie na PC)

173 - dostep przez modbus do wejsc z modulu rozszerzen (ten sam adres co wejsc
) wbudowanych)

174 - poprawki zwigzane z btednym sygnalizowaniem zatrzymania mechanicznego

- wytaczenie filtracji od wej$¢ uzywanych jako przerwania

RESET USTAWIEN: Po aktualizacji nastapi przywrécenie ustawien fabrycznych.

www.wobit.com.pl
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DEKLARACJA ZGODNOSCI WE
Nr03/11/2014

P.P.H. WODbit E.K.]. Ober s.c.
Deborzyce 16, 62-045 Pniewy

tel.: +48 61 22 27 410
fax: +48 61 22 27 439

Oswiadczamy, ze wyprodukowany przez nas wyréb :

Nazwa: Programowalny, 4-osiowy kontroler trajektorii
Typ: MIC488

spetnia wymogi zasadnicze nastepujgcych dyrektyw:

- 2004/108/WE ,Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna” (EMC), wdrozonej Ustawg z dnia 13 kwietnia 2007 r.
o kompatybilnosci elektromagnetycznej (Dz.U.2007r. nr 82, poz. 556)

oraz spetnia wymogi norm i norm zharmonizowanych:

PN-EN 61000-6-1:2008 Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna (EMC) -Odpornos¢ w $rodowisku lekko uprzemystowionym
PN-EN 61000-6-3:2008 Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna (EMC) -Norma emisji w Srodowisku lekko uprzemystowionym

Niniejsza deklaracja zgodnosci jest podstawg do oznakowania wyrobu znakiem C E

Ta deklaracja odnosi sie wytgcznie do wyrobu w stanie, w jakim zostat wprowadzony do obrotu i nie obejmuje
czesci skladowych dodanych przez uzytkownika koncowego lub przeprowadzonych przez niego pdzniejszych
dziafan.

Deklaracja zgodnosci nie obejmuje wszelkich modernizacji dokonanych niezgodnie z instrukcjg obstugi i/lub zgody
producenta.

Niniejsza deklaracja zgodnosci zostata sporzadzona na wytgczng odpowiedzialnos¢ producenta.

Miejscowosc: Deborzyce Data sporzadzenia: 12.11.2014 r.
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