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Dziekujemy za wybér naszego produktu!
Niniejsza instrukcja utatwi Paistwu prawidtowa obstuge i poprawna eksploatacje opisywanego urzadzenia.

Informacje zawarte w niniejszej instrukcji przygotowane zostaty z najwyzsza uwaga przez naszych specjalistow i stuzg jako opis produktu
bez ponoszenia jakiejkolwiek odpowiedzialnosci w rozumieniu prawa handlowego. Na podstawie przedstawionych informacji nie nalezy
whnioskowac o okreslonych cechach lub przydatnosci produktu do konkretnego zastosowania.

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

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

UWAGA!
Niedostosowanie sie do instrukcji moze spowodowac 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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1.2

Zasady bezpieczenstwa i montazu

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

Nalezy zapewnié witasciwe warunki pracy, zgodne ze specyfikacjg urzadzenia (np.: napiecie zasilania,
temperatura, maksymalny pobdr pradu.

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

Podstawowe informacje, ktérych znajomosé i stosowanie zapewnia, 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.

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

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.

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

Zalecenia montazowe

Ponizej zawarte zostaty zalecenia, do ktdrych nalezy sie stosowac, by zapewni¢ poprawng prace sterownika.

Sterownik nie powinien by¢ zasilany z tego samego Zrdédta co sterowniki / serwonapedy silnikdw.
Nalezy zminimalizowaé wptyw zaktdcen pochodzacych z zewnetrznych zrédet

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

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

Przewdd enkodera powinien by¢ ekranowany, a jego ekran podtgczony do sygnatu GND sterownika.

Dla dtuzszych przewoddéw enkodera (powyzej 2m) zaleca sie stosowanie enkodera zasilanego 12-24V
z wyjsciem Push-Pull.
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SIC184 jest programowalnym serwo-sterownikiem silnikdw krokowych o pradzie sterowania do 4 A. Oprécz
koncowki mocy posiada generator trajektorii, ktéry pozwala na precyzyjne okreslenie pozycji, predkosci
i przy$pieszenia ruchu silnika. Sterownik moze zosta¢ zaprogramowany za pomocg komend w jezyku skryptowym
i wykonywac zadane sekwencje ruchu, reagowac na stany wejsc i sterowaé wyjsciami.

Dzieki mozliwej wspdtpracy z enkoderem inkrementalnym, mozliwe jest zwiekszenie kontroli pozycji silnika
krokowego.

SIC184 posiada uniwersalne wejscia i wyjscia oraz wejscie analogowe. Pozwala to na zupetne wyeliminowanie
sterownika PLC w niektdrych aplikacjach.

Wiasciwosci SIC184:

= Sterownik dla silnikéw krokowych o pradzie do 4 A

= Whbudowany generator trajektorii (mozliwo$¢ zadawania predkosci, przy$pieszenie i pozycji)
= Mozliwos$¢é programowania sekwencji ruchu w prostym jezyku skryptowym

= Mozliwos$é wspdtpracy z enkoderem inkrementalnym

= Wejscie analogowe 0 —10V

= 9 wejs¢ (wtym 3 dedykowane dla enkodera)

= 4 wyjscia tranzystorowe PNP

= Ztgcze USB do konfigurowania, diagnozowania i programowania sterownika

= Ztgcze RS485 MODBUS-RTU do wspdtpracy ze sterownikami PLC/panelami HMI itp.

Sterownik SIC184 jako proste i ekonomiczne rozwigzanie w sterowaniu napedem krokowym

Tradycyjne rozwiazanie [P~
Opcjonalna kontrola pozycji 1 a1

oA

1

+

e
Sterownik PLC dedykowany
do sterowania serwonapedami

Sterownik mocy
silnika

A 4

Silnik krokowy

-
wosBIT )
Opcjonaina kontrola pozycil |

ce

Sterownik SIC184 Silnik krokowy

= SIC184 pozwala zastgpi¢ sterownik PLC i tradycyjny sterownik mocy silnika krokowego,

= Intuicyjne oprogramowanie w jezyku polskim utatwia zaprogramowanie ruchu silnika nawet przez niedoswiadczonego
uzytkownika

= Sterownik umozliwia zapamietanie do 2000 komend ruchu, co pozwala na realizacje nawet skomplikowanych zadan ruchu,
a dodatkowe wejscia i wyjscia cyfrowe pozwalajg na sterowanie zewnetrznymi urzagdzeniami.

" SIC184 pozwala na bezposrednie przeliczanie parametréw ruchu do jednostek np. obr. czy mm co znacznie utatwia
programowanie, a takze na oszczedne zarzgdzanie mocg silnika, przez konfigurowalng redukcje pradu.
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Sterowniki SIC1 sterowanie z urzadzen zewnetrznych po magistrali MODBUS-RTU

RS485 MODBUS-RTU

Kinco

Panel HMI

ce

Silnik krokowy Silnik krokowy Silnik krokowy

Sterownik PLC

= Sterownik SIC184 moze komunikowaé sie z urzadzeniami zewnetrznymi po magistrali RS485 w protokole MODBUS-RTU, bedac
wowczas urzgdzeniem podrzednym (SLAVE). Dzieki mozliwosci niezaleznego zaadresowania w zakresie 1..32, mozliwe jest
jednoczesne sterowanie do 32 silnikow krokowych z urzadzen takich jak sterowniki PLC czy panele operatorskie HMI lub innych

urzadzers MASTER MODBUS-RTU.

Sterownik SIC184 - kontroler dla sterownika wysokopradowego silnika krokowego

Sterownik SIC184 o
Zewnetrzny sterownik mocy

Wysoko-pradowy silnik krokowy Y,

= Sterownik SIC184 posiada dodatkowe wyijscie dla zewnetrznego sterownika mocy silnika krokowego w standardzie KROK /

KIERUNEK, co pozwala na sterowanie silnikami o wiekszych pradach, lub réwnolegte sterowanie kilkoma napedami.

Sterownik SIC184 - proste i intuicyjne programowanie

ce

Sterownik SIC184 Silnik krokowy

Oprogramowanie SIC184-KONFIGURATOR - Szybka konfiguracja i diagnostyka za pomoca ztgcza USB

" Ziacze USB pozwala na podtaczenie sterownika bezposrednio do komputera PC. Darmowe oprogramowanie SIC-KONFIGURATOR
daje mozliwosé konfiguracji sterownika i jego szybkiej diagnostyki (kontrola sygnatéw wejsé/wyjsé, pracy sterownika ,,online” itp.),
a takze bezposredniego zadawania komend ruchu (predkosci/pozycji). Oprogramowanie to pozwala takze zaprogramowad

sterownik komendami ruchu stworzonymi w jezyku WBL (Wobit Basic Language).
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3. Opis sprzetu

3.1 Rozmieszczenie zfacz i kontrolek
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Rys. 1 Opis ztacz i kontrolek SIC184.

PWR Sygnalizacja zasilania sterownika

RUN Wtaczona/miga — btad / przecigzenie sterownika
Wytaczona — OK

ERROR Wytgczona — pogram zatrzymany

Miga — program wstrzymany
Wtaczona — pogram uruchomiony

0 000

LINK Miga — sygnalizacja komunikacja RS485
Nr | Opis - UWAGI
Komunikacja (RS485) )DomysIne parametry komunikacji:
1 RS485 B Predkos¢: 57600bps, bity: 8, bit stopu: 1, parzystos¢: brak
2 RS485 A Adres Modbus:1, Adres wewnetrzny:0
3 Masa (GND)
Wyjscia uniwersalne Wyjscia tranzystorowe, maksymalny prad 1A/30VDC.
4 Wyjscie OUT4
5 Wyjscie OUT3
6 Wyjscie OUT2
7 Wyjscie OUT1
8 Masa (GND)
Zasilanie VL+:
9 Masa zasilania (GND)
10 | Zasilanie sterowania i wyjs¢ (VL+) 12..36 VDC. Pobor pradu zalezny od napiecia zasilania i
ustawionego pradu sterownika.
11 | Zasilanie silnika (VM+) 12...36 VDC. Pobdr pradu 100mA + OUT1..4
Wejscia Wszystkie wejscia s optoizolowane.
12 IN1 — uniwersalne wejscie 1 Wejscie jest aktywne, gdy miedzy zacisk COM(-), a dane
13 | IN2 —uniwersalne wejscie 2 wejscie zostanie podany sygnat min. +3V (maks.+24V).
14 | IN3 —uniwersalne wejscie 3
15 | IN4 —uniwersalne wejscie 4
16 IN5 — uniwersalne wejscie 5
17 IN6 — uniwersalne wejscie 6
18 | COM —sygnat wspdlny wejsé
19 GND —masa
Wejscia uniwersalne / enkodera / analogowe Maksymalny pobdr pradu z zacisku +5V moze wynosi¢ 300mA.
20 | Masa (GND) Dla enkoderéw zasilanych z napig¢ 12...24V, nalezy zastosowac
SIC184 rev2 — programowalny sterownik silnikdw krokowych - instrukcja obstugi 08-04-2024
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21 IN7 / ENCA - wejscie uniwersalne 7 / enkoder sygnat A zewnetrzne Zrédto zasilajace enkoder. Maksymalne napiecie
22 IN8 / ENCB - wejscie uniwersalne 8 / enkoder sygnat B wejsciowe na zaciskach A i B wzgledem (GND) to 24V.

23 | IN9/ENCC/ AIN - wejécie uniwersalne 9 / enkoder sygnat B / | Sygnat C dla enkodera wymaga napigcia min 12V.

analogowe 0-10V

24 | Wyjscie +5V do zasilania enkodera / potencjometru

Wyjscie na zewnetrzny sterownik mocy Sygnaty wyjsciowe - Stan niski:0V, stan wysoki: +5V
25 CLK - sygnat kroku Sygnat CLK — szeroko$¢ impulsu: 5ps, maks. czestotliwosé
26 DIR — sygnat kierunku sygnatu: 200kHz.

27 EN — sygnat aktywacji
28 GND —masa
Silnik krokowy

29 | /B
30 | B
31 [ /A
32 | A

Tabela 1. Opis ztgcz sterownika.

3.2 Zasilanie

SIC184 (rev2) posiada osobne zasilanie dla czesci sterujgcej oraz silnika. Dzieki temu mozliwe jest m.in. odciecie
zasilania od silnika w celu jego bezpiecznego zatrzymania przy jednoczesnym podtrzymaniu zasilania czesci

sterujace;j.

Logic + outputs power Logic + outputs + motor power
12..36 VDC
) 12..36 VDC
min. 100mA
+OUT1..4 current + min. 100mA
+OUT1..4 cument +
Motor power SLER TS
GND c;
- VL+ o
12..36 VDC Logic / outputs supply %
aF VM+ &
Motor supply O
GND %)
Safety motor off Ty VL+

Logic / outputs supply
VM+
Motor supply

\ SIC184 rev2

Rys. 2 Osobne zasilanie czesci sterujacej i silnika Rys. 3 Wspdline zasilanie czesci sterujacej i silnika

Do zasilania silnika zaleca uzywac sie zasilacza o napieciu wyjSciowym w zakresie +12...+36 V. Zasilacz musi tez
odebrac energie zwrotng silnika, co umozliwiajg kondensatory wyjsciowe
0 pojemnosci co najmniej 4700 pF.

Minimalna wydajnosé prgdowa Zrddta zasilania powinna by¢ dobrana wedtug ponizszej zaleznosci:
Izas = 12/Uzas*Ister

gdzie, Izas - minimalna wydajnos¢ pradowa zasilania, Uzas — napiecie zasilania, Ister — ustawiony prad sterownika.

Przyktadowe wartosci minimalnych wydajnosci pragdowych zastosowanego zrédta zasilania:

Prad silnika [A]
Zasilanie [V] 1 2 3 4
12 0,8A 1,5A 2A 3,5A
24 0,5A 1A 1,6A 2,5A
36 0,4A 0,8A 1,5A 2,2A
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UWAGA!
Odwrotna polaryzacja lub przekroczenie maksymalnego napiecia zasilania moze spowodowa¢ uszkodzenie
sterownika.

Zbyt mate kondensatory wyjsciowe lub ich brak mogga uszkodzi¢ sterownik lub powodowac jego niewtfasciwg
prace, podczas pracy sterownika z wysokim napieciem zasilania i duzym silnikiem, ktory pracuje dynamicznie
(gwattowne zmniejszanie jego predkosci).

Zaleca sie stosowanie kondensatoréw elektrolitycznych 10000 pF przy maksymalnych pradach sterownika
i wiekszych predkosciach obrotowych (>50br/sek.).

Wyijscie +5V
Sterownik udostepnia napiecie +5 V, ktére mozna wykorzysta¢ do zasilania enkodera (typu TTL) lub zewnetrznego
potencjometru podtagczonego do wejscia AIN. Maksymalny pobér pradu 5V nie powinien przekracza¢ 300 mA.

UWAGA!

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

3.3 Podtaczenie silnika

Silnik nalezy podtaczy¢ do sterownika za pomoca przewodu 4-zytowego. W celu minimalizacji zaktdcen zaleca sie
uzycia skrecanego parami przewodu (A z /A, B z /B), najlepiej dodatkowo ekranowanego. W przypadku silnikéw
unipolarnych (posiadajgcych 6 lub 8 wyprowadzen) nalezy podtaczy¢ je wedtug ponizszych przyktadow.

Podtaczenie silnika bipolarnego
Przyktad podtaczenia silnika krokowego bipolarnego.

Potaczenie silnika bipolarnego réwnolegte

= Uzwojenia potgczone roéwnolegle w celu uzyskania
wiekszej predkosci maksymalnej silnika (wiekszy
moment przy wyzszych predkosciach)

= Zwiekszony maksymalny prad/faze w stosunku do
nominalnego x2(przyktadowo silnik o pradzie 2A, moze
by¢ sterowany pragdem maks. 4 A)

/B

A

Lo

Potaczenie silnika bipolarnego szeregowe
= Uzwojenia potaczone szeregowo w celu uzyskania
wiekszego  momentu  silnika  (przy  mniejszych

A predkosciach)
A
Rys. 4 Sposoby podtaczenia silnika.
UWAGA!
Nigdy nie nalezy odtgczac silnika od sterownika podczas jego pracy. Moze to spowodowac uszkodzenie
sterownika.
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3.4 Ztacze RS485

Sterownik SIC184 wyposazony jest w interfejs RS485 stuzgcy do komunikacji z urzgdzeniami nadrzednymi poprzez
protokdét MODBUS-RTU. Sterownik pracuje jako urzadzenie SLAVE, ktére moze by¢ sterowane komendami ruchu
przez zapis odpowiednich rejestrow. Doktadny opis rejestrow znajduje sie w dokumentacji SIC184-
protokol_MODBUS.pdf.

DomysIne parametry transmisji:

= Predkos¢: 38400bps, bity: 8, bit stopu: 1, parzystosé: brak

= Adres Modbus: 1 (dla komunikacji MODBUS-RTU)

= Adres wewnetrzny: 0 (do komunikacji i programowania poprzez program ML-PROG)
Parametry transmisji mogg by¢ zmienione za pomocg oprogramowania SIC-KONFIGURATOR.

RS485 MODBUS-RTU

1T

Kinco
Urzadzenie nadrzedne (MASTER)
Panel HMI

P“P“?“

Silnik krokowy 1 Silnik krokowy 2 Siinik krokowy 16

Rys. 5 Przyktad sterowania napeddéw przy uzyciu protokotu MODBUS-RTU.
3.5 Wyjscia

SIC184 (rev2) posiada 4 wyjscia tranzystorowe typu PNP o obcigzalnosci do 5A / wyjscie oraz nie wiecej niz 5A
tacznie na wszystkie wyjscia. Aktywne wyjscie zwierane jest do zasilania VL+.

SIC184 rev2

Rys. 6 Budowa wewnetrzna i sposéb podfaczania urzadzen do wyjsé¢ OUT1...4

3.6 Wejscia cyfrowe

Urzadzenie posiada 9 wejsé, ktdre mogg byc¢ uzyte jako wejscia uniwersalne podczas tworzenia programow
ruchu. Wejscia IN1...IN6 sg optoizolowane. Wejscia IN7..IN9 s3 nieizolowane i posiadajg dodatkowe funkcje:

IN7 / A, IN8/B — sygnaty A i B dla enkodera inkrementalnego
IN9 / C/ AIN — sygnat C dla enkodera inkrementalnego (index) lub wejscie analogowe 0...10 V.
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Stan wysoki dla wejs¢ IN1...IN8 to podanie napiecia w zakresie 3....24 V.
Stan wysoki dla wejscia IN9 to podanie napiecia w zakresie 10....24 V.

24 VDC

o

| Button 1

]

Button2

S

Sensor

Rys. 7 Przyktadowy sposéb podtaczenia i sterowania
wejs¢ optoizolowanych IN1...IN6.

3.7 Enkoder

Sterownik SIC184 umozliwia podtaczenie enkodera inkrementalnego. Wspodtpracujacy z silnikiem krokowym
enkoder zapewnia lepszg kontrole pozycji silnika i zapobiega gubieniu pozycji (krokéw) przez silnik w przypadku
jego przecigzania lub nieoczekiwanego zatrzymania.

Enkoder moze by¢ mechanicznie podtgczony z silnikiem w nastepujacy sposdb:
= enkoder inkrementalny sprzegniety bezposrednio z watem silnika krokowego,
= enkoder inkrementalny zamontowany posrednio np. za przektadnig silnika krokowego,
= liniat magnetyczny (inkrementalny) zamontowany na elemencie wykonawczym napedzanego przez silnik
krokowy

Maksymalna czestotliwos¢ sygnatu dla enkodera to 100 kHz. Zalecany jest enkoder z wyjsciem typu Push-Pull lub
nadajnik linii (TTL). W przypadku enkodera typu otwarty kolektor nalezy doda¢ dodatkowe rezystory podciggajgce
wejscia IN7A i IN8B do +5V.

W zaleznosci od typu enkodera (Push-Pull / TTL) nalezy potgczy¢ go wedtug ponizszego schematu:

GND GND
IN7 /A IN7 /A
IN8/B IN8 /B
IN9 /C IN9 /C - - =
+5V +5V L 1+5V
Enkoder 5V TTL Enkoder 24V Push-Pull

Rys. 8 Podtaczenie enkodera inkrementalnego 5 V TTL. Rys. 9 Podtagczenie enkodera inkrementalnego 24 V Push-Pull.
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rownoczesne uzywanie tych dwdch sygnatéw. Ponadto minimalne napiecie, ktére moze zosta¢ wykryte jak

0 Wejscie kanatu C enkodera (Index) wspodtdzielone jest z wejsSciem analogowym AIN. Nie jest mozliwe
stan wysoki na kanale C to okoto 10V.

UWAGA!

Z racji na zaktdcenia, ktére moga byé generowane przez pracujacy silnik zaleca sie stosowac enkoder
z ekranowanym przewodem (szczegdlnie przy stosowaniu enkoderéw typu TTL). Ekran nalezy podtgczyé od
strony sterownika do sygnatu GND.

3.8 Wejscie analogowe 0-10V

Sterownik SIC184 posiada wejscie analogowe 0-10 V, ktére moze by¢ wykorzystane np. do sterowania predkoscia
lub pozycja silnika poprzez odpowiednie jego oprogramowanie podczas tworzenia programéw ruchu.

GND
0..10V

+
Potencjometr

1... 10k

Rys. 10 Sposdb podtaczenia sygnatu 0-10V do sterownika. Rys. 11 Przyktad podfaczenia potencjometru do
sterownika.

3.9 Sygnalizacja btedow

W zaleznosci od stanu diod SIC184 moze sygnalizowa¢ nastepujgce btedy:

Stan diod

T t K ie bt
RUN ‘ ERR LINK . yp btedu asowanie btedu
OFF ON - Btad programu Ponowny start programu
OFF MIGA - Btad pozycji napedu -
MIGA MIGA i Btad POZVC]I napedu. Program w trakcie pracy | Ponowny start programu
zostaje wstrzymany.
MIGA MIGA MIGA Btad krytyczny sterownika Po kilku seku.ndach ste.rovxfnlk
automatycznie zresetuje sie.

Btad programu (dioda RUN wytgczona) moze pojawic sie gdy:
» Zapis / odczyt z nieistniejgcego rejestru (np. OUT10, AccM5)
> Btad sumy kontrolnej programu
» Uruchomienie przerwania bez etykiety przerwania

Btad pozycji (dioda RUN miga) moze pojawic sie gdy:
» Podczas pracy z enkoderem, gdy naped nie moze osiggna¢ zadanej pozycji przez 3 sek.
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4. Konfiguracja sterownika

Konfiguracja i programowanie sterownika odbywa sie przy pomocy aplikacji SIC-KONFIGURATOR (wersja v3 lub
wyzsza).

Do pofaczenia przez USB nalezy uzy¢ przewodu USB typu A — B mini. Po podfgczeniu do komputera mozna
wtaczyé zasilanie sterownika i uruchomi¢ program SIC-KONFIGURATOR. Poprawna komunikacja bedzie
sygnalizowana informacjg w gérnym oknie programu.

UWAGA!

1) Potaczenie USB nalezy wykonac zawsze przed wtgczeniem zasilania sterownika.

2) Potaczenie USB podatne jest na zaktécenia 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 dfugosci < 1,5m wyposazonego w koraliki ferrytowe

= Stosowania optoizolowanych HUBéw USB po stronie komputera PC

Przy wiekszych zaktéceniach moze zdarzyc 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 podtgczyc
sterownik do portu USB 2.0.

0 SIC184 komunikuje sie przy wykorzystaniu portu USB (1.1, 2.0).

4.1 Informacje wstepne — parametry ruchu
Sterownik SIC184 pozwala na prace sterownika w trybie predkosci lub pozycji.

Tryb predkosci powoduje ustawienie zadanej predkosci VMAX [jednostek/sek]. Zwiekszenie lub zmniejszenie
obrotéw silnika do osiggniecia zadanej predkosci realizowane jest z ustawionym parametrem przyspieszenia ACC
[jednostek /sek?].

Tryb pozycji powoduje ustawienie zadanej pozycji [jednostek]. Silnik rozpedza sie z przyspieszeniem ACC
[jednostek /sek?] i zwalnia z opdznieniem DEC. Podczas ruchu silnik nie przekracza predkosci VMAX [jednostek
/sek].

Predkos¢ i pozycja moze by¢ zadawana z wartosciami utamkowymi (np. zadanie pozycji 3,0254 jednostek.)
Domyslnie jednostkq sg petne obroty silnika. Wartos¢ ta moze byé jednak przeskalowana tak by np. dostosowac
obroty na np. mm w przypadku napedu zamieniajgcego ruch obrotowy na liniowy.

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

Parametr Opis Jednostki ‘
VMAX Predkos¢ maksymalna w trybie zadanej pozycji. [i/s]
Podczas ruchu na nowg pozycje predkosc¢ ta nie zostanie przekroczona.
ACC Przyspieszenie dla rozpedzania w trybie zadanej pozycji. li/s?]
Przyspieszenie dla rozpedzania i hamowania w trybie zadanej predkosci.
DEC Przyspieszenie dla hamowania w trybie zadanej pozycji. li/s?]

j —jednostka ruchu zalezna od konfiguracji napedu (np. obr.,mm itp.)
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Rampa dla zadanej pozycji
= Rozpedzanie: rozpoczecie ruchu nastepuje od predkosci 0 do predkosci okreslonej parametrem VMAX
(predkos¢ maksymalna dla pozycji) z przyspieszeniem ACC.
=  Stata predkosé¢ VMAX (tylko wéwczas jesli docelowa droga bedzie dtuzsza niz droga potrzebna na
rozpedzenie i wyhamowanie z zadanymi parametrami i DEC).
= Hamowanie: zmniejszanie predkosci do 0 z opdznieniem DEC, az do osiggniecia pozycji docelowej.

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. 12 pokazuje przypadek osiggniecia predkosci maks., natomiast Rys. 13Rys. 13
pokazuje rampe z ograniczong predkoscia do predkosci Vreal.

Predkosc
VML AX oo oo
i i
I |
I I
! I
I I
! I
I
! i DEC oo
0 . :
7 | | i
//'__rozpedzanie | tata predkoic i__hamowanie 1 "
) , ozpgdzanie stata predkosé AN )
Pozycja poczatkowa POS ~ Pozycja docelowa

Rys. 12 Przyktad rampy pozycji — predkos¢ Vmax mozliwa do osiggniecia.

Predkosé
VMAX ,
Vreal |- —~
1
1
i
1
ACC i DEC
0 ' Czas
/,: 1 r\
St rozpedzanie H hamowanie [N
Pozycja poczatkowa POS '\ _Pozycja docelowa

Rys. 13 Przyktad rampy pozycji — predkos¢ VMAX niemozliwa do osiggniecia.

Przyktadowo dla parametréow ruchu VMAX = 1, ACC = 1, jednostek = obroty, zadanej pozycji 10 obrotow, silnik
rozpedzi sie do predkosci 1 obr/sek. w czasie 1 sek., wykona kolejne 8 obrotéw w 8 sekund, a nastepnie
wyhamuje do predkosci 0 w ciggu 1 sekundy.

Uwagi:

= Zadanie pozycji powoduje ruch zawsze od predkosci zerowej.

= Zadanie nowej pozycji wiekszej od aktualnej podczas trwajgcego ruchu spowoduje ustawienie nowej
pozycji z predkoscig VMAX = aktualnej predkoscig silnika.

= Zadanie nowej pozycji mniejszej od aktualnej podczas trwajgcego ruchu spowoduje nagte zatrzymanie
silnika i ruch w drugg strone. Taka sytuacja moze spowodowac utrate pozycji dla napedu krokowego
podczas pracy bez enkodera.

= Zadanie predkosci podczas trwania ruchu na pozycje spowoduje ustawienie nowe]j predkosci z rampg ACC
(dla wyhamowania lub przyspieszenia do predkosci zadanej).

Rampa dla zadanej predkosci
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Predko$é
e
,
V2
ACC '
1
V1 '
1 | | ACC
H | I
1 1
: 1 1
V3 ACC H ! !
+ 1 T Y -
! 1 1 i Czas
0 ] ] 1 1 |
1 Rozpedzanie do | lRozpedzanie do: |
' predkosci V1 1 predkod¢ V1 predkosci V2 hamowanie do V3 1
/ /
/ 7 7’ ’ /
B / / / / 7/
Zadame’ ’/ Osiagniecie ,/ Zadanie /’Zadanie ,’ Osiagni'gc‘ie ‘
Predhosciv__s __ _miedigiciyd  _PredkesciVa s predkosci vas _Predkoscivs ;s

Rys. 14 Przyktad rampy dla zadanej predkosci.

Uwagi:

= Rampa dla predkosci (dla rozpedzania i hamowania) realizowana jest zawsze z parametrem ACC.

= Podczas trwania ruchu nie jest mozliwa zmiana parametru ACC. Nowa warto$¢ ACC uwzgledniana jest
podczas ruchu od predkosci zerowe;.

= Zadanie nowej predkosci podczas ruchu spowoduje osiggniecie nowej predkosci z uwzglednieniem rampy
ACC.

= Zadanie pozycji wiekszej od aktualnej pozycji silnika spowoduje ruch do tej pozycji z aktualng predkoscia
VMAX.

= Zadanie pozycji mniejszej od aktualnej pozycji silnika spowoduje nagte zatrzymanie silnika i ruch w druga
strone. Taka sytuacja moze spowodowac utrate pozycji dla napedu krokowego podczas pracy bez
enkodera.

4.2 Konfiguracja napedu
[ sic-koNFIGURATOR ver: 302 JNNNNENNNEREN oo

Polaczenie Konfiguracja Opcje Info

Polaczono z SIC184 ver.: 3,02 (standard)
= e
8 Sterowanie manualne ‘ E Konfiguracja Program ruchu I . Rejestry uzytkownika

Naped , We]saakmlni(acp

Parametry napedu >~ [ Parametry ruchu ®_
Prad silnika [A] Podziat krol Jednostki: imp -
< = v B 1/64 v
Predkosc maks. [imp] 1,000
[ Auto redukcja pradu [A] Skok alrka Rozpedzanie [mp/s2] 10,000
< » 200 (1,89 «

Hamowanie [imp/s2] 10,000

Skalowanie ruchu @ Enkoder i kontrola pozycji @I
1 obrot silnika = 1,00000 [imp] Enkoder impulséw/obr [x4] : 800

Bazowanie i sygnaty kraricowe @ Test enkodera -.
v

Tryb bazowania: HOMEOD

Offset wartosd enkodera: 0

Wejsde czujnika KL: IN1 v
= Kontrola pozycji przez enkoder: OFF v
|| Ogranicz pozycje czujnikiem KL (ruch w strone -) )
Wspdiczynnik korekgji pozygji: 50
i A .2
e et = Reakdja na zatrzymanie NONE v

[ ogranicz pozycie czujnikiem KR (ruch w strone +)

B [Be ] (B | B

Domysine parametry napedu okreslajg parametry z ktorymi pracuje sterownik po wigczeniu zasilania. Parametry te
moga byc zmienione podczas pracy sterownika poprzez wyslanie odpowiednich nastaw przez interfejs MODBUS lub z
poziomu programu ktory realizuje zaprogramowany sterownik

Status: ...

Rys. 15 Okno konfiguracji napedu w programie SIC-KONFIGURATOR. -
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1) Parametry napedu:
Sg to domyslne parametry napedu, z ktérymi bedzie pracowat sterownik po wigczeniu zasilania. Zapisywane
sg w pamieci nieulotnej sterownika. Parametry te mogg byé zmieniane podczas pracy sterownika poprzez
protokotu MODBUS lub odpowiednie komendy podczas programu realizowanego z pamieci sterownika.

= Prad silnika nalezy ustawi¢ w zaleznosci od zastosowanego silnika krokowego. Ustawienie zbyt duzego pradu
dla stabszego silnika spowoduje jego szybsze nagrzewanie sie lub moze spowodowac uszkodzenie.

= Automatyczna redukcja pradu powoduje automatyczne ograniczenie pragdu do ustawionej w redukcji
wartosci, gdy silnik nie znajduje sie w ruchu.

= Podziat kroku wbudowanego sterownika mocy umozliwia podzielenie standardowego kroku (200 krokow /
obrdt silnika) na mniejsze czesci, co zapewnia ptynniejszy ruch i doktadniejsze pozycjonowanie. Przyktadowo
wybranie podziatu 1/16 pozwala ustawi¢ wat silnika krokowego z doktadnoscig 1/200/16 = 0,0003125 obrotu.

= Skok silnika nalezy ustawi¢ w zaleznosci od zastosowanego silnika. Najczesciej jest to 200.

2) Parametry ruchu:
S3 to domyslne parametry ruchu, z ktédrymi bedzie pracowat sterownik po wtgczeniu zasilania. Zapisywane s3
w pamieci nieulotnej sterownika. Parametry te mogg by¢ zmieniane podczas pracy sterownika poprzez
protokotu MODBUS lub odpowiednie komendy podczas programu realizowanego z pamieci sterownika.

= Jednostki — okreslajg jednostki dla parametréow i zadanych wartosci ruchu

= Predkos¢ maksymalna VIMAX (opisane w rozdziale 4.1)

= Przyspieszenie ACC (opisane w rozdziale 4.1)

= Hamowanie DEC (opisane w rozdziale 4.1)

3) Skalowanie ruchu:
Parametr ten pozwala przeliczy¢ domysine jednostki (jakimi sg obroty napedu) na inne jednostki np. mm.
Przyktfad:
Silnik krokowy napedza $rube toczng o skoku 4 mm/obrét. By przeskalowad warto$¢ w obrotach na mm
nalezy wprowadzi¢ ,,1 obrdét silnika = 4”

4) Bazowanie i sygnaty krancowe:
Pozwala okresli¢ numery wejs¢ stuzgce do bazowania napedu/kontroli skrajnych pozycji oraz wybrac¢ tryb

bazowania.

= Tryb bazowania — pozwala wybrac tryb bazowania napedu (opisane w 4.2.1)

= Wejscie czujnika KL/KR - pozwala wybra¢é numer wejscia dla sygnatu bazujgcego/kraricowego
lewego/prawego.

= Ogranicz pozycje czujnikiem KL/KR — okres$la, czy wejscia KL/KR majg petni¢ role sygnatow krancowych,
zatrzymujacych ruch napedu po ich aktywowaniu.

5) Enkoder i kontrola pozycji
Ustawienia zwigzane z enkoderem

= Enkoder impulséw / obr [x4] — nalezy wprowadzi¢ rozdzielczo$¢ enkodera z kwadraturg (x4) (opisane
w rozdziale 4.2.2)

= TEST ENKODERA — pozwala przetestowaé poprawnos$¢ podtgczenia enkodera.

= Offset wartosci enkodera —domyslna wartos¢ enkodera po resecie.

= Kontrola pozycji przez enkoder — wtgczenie kontroli pozycji napedu za pomocg enkodera.

® Podfaczony do sterownika enkoder wymaga jego skonfigurowania przez wprowadzenie rozdzielczosci
enkodera (ilosci impulséw na obrot).

= Wspotczynnik korekcji pozycji - okresla wzmocnienie regulatora pozycji dla trybu kontroli pozycji z enkodera.
Im wieksza warto$¢ tym szybsze ustalenie pozycji po utracie kroku.

= Reakcja na zatrzymanie: Sposdb zachowania sterownika w przypadku wykrycia utraty pozycji. Opcja
dostepna tylko dla trybu kontroli pozycji z enkodera:

NONE - brak reakgcji
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ERRMODE 0 = zatrzymanie napedu, status napedu (rejestr STATUS) = M_POS_ERROR
ERRMODE 1 = ERRMODE 0 + zatrzymanie programu
ERRMODE 2 = ERRMODE 1 + wiaczenie wyjscia OUT1

W
L
Po ustawieniu parametréw nalezy zapisac je w sterowniku za pomocg przycisku ,Zapisz”

Przycisk ,,Konfigurator” @ pozwala w prosty sposéb skonfigurowad uzyty naped.

Wybierz skok silnika (ilos¢ krokéw na obrot) Kontrola pozycji z enkoderem?
Rozdzielczos¢:
- -
200 (1,89 ~ 5 400
—— Bez enkodera Z enkoderem
Czy silnik wyposazony jest w przekfadnie? Okresl sygnaty kraricowe

b e —-;i é K: RN

1 Przesz‘e:ie: { __i P \?
* a : [ .|

" KL KR
Bez przektadni Z przekfadnig Lewa (KL) Prawa (KR)
Wybierz docelowy typ ruchu i jednostki Okresl sposdb bazowania
i i HOME4 v
H ($1 @ mm
i Bazowanie enkoder tryb 2
* Dem Om Dojazd do kraricowki
i powrdt do kanatu C.
Liniowy Obrotowy

Wybierz sposob przeniesnienia napedu

Srednica kofa:

>
25
AR NN [mm]

==

Pasek Sruba

@ Anuij @ o

Rys. 16 Okno konfiguratora napedu.

4.2.1 Tryby bazowania i ograniczenia ruchu

Sterownik pozwala na ustawienie dwodch sygnatow wejsciowych, 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)

L1 LU

Rys. 17 Sygnaty kraricowe i kierunki ruchu napedu.

Bazowanie napedu moze odbywac sie w jednym z ponizszych trybéw, ustawianych w nastawie HOME:
» HOMEO: Bazowanie proste. Zatrzymanie napedu nastepuje od razu po dojezdzie do czujnika kraricowego.
» HOMEL: 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).

SIC184 rev2 — programowalny sterownik silnikdw krokowych - instrukcja obstugi 08-04-2024

&



» 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 krarncowego, 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 kraricowe konfiguruje sie za pomocg nastawy LIMIT. Naped zatrzymuje sie, gdy
wykryty zostanie sygnat kraicowy. Mozliwy jest wéwczas ruch tylko w przeciwng strone. Nie nalezy ustawiac 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). Domyslnie rejestry te przechowujg maksymalne zakresy pozycji.

4.2.2 Kontrola pozycji z enkoderem

Sterownik moze kontrolowa¢ pozycje silnika w oparciu o zewnetrzny enkoder podtaczany do wej$é IN7/A oraz
IN8/B.

Do prawidtowej wspodtpracy enkodera z silnikiem konieczne jest wprowadzenie poprawnych parametrow ,Skok
silnika” okres$lajgcego ilos¢ impulsow silnika na peten obrét oraz ,, Enkoder impulséw / obr [x4]” okreslajgcego ilos$é
impulséw z enkodera na peten obrét z uwzglednieniem kwadratury.

Przyktadowo dla enkodera o rozdzielczosci podanej na obudowie 400, powyzszy parametr bedzie rowny 4 * 400 =
1600.

Po wprowadzeniu parametréw nalezy przetestowac naped zadajgc np. pozycje absolutng réwng 1. Mozliwe sg
wowczas nastepujgce sytuacje:

Zachowanie napedu ‘ (0]]H

Wykonanie petnego obrotu.

Parametry i podtgczenie enkodera poprawne.

Naped wykona peten obrdt, a nastepnie
cofnie sie.

Wprowadzona za mata rozdzielczos¢ enkodera (np. nie uwzgledniona
zostata kwadratura) lub za duza rozdzielczos¢ silnika.

Naped wykona wiecej jak peten obrét i
zatrzyma sie.

Wprowadzona za duza rozdzielczo$¢ enkodera lub za mata

rozdzielczos$¢ silnika.

Naped wykona peten obrét i
kontynuowat prace bez zatrzymania.

bedzie

Btednie podtaczony enkoder lub silnik. Nalezy zamieni¢ jedng z faz
silnika (np. A z /A) lub kanaty z enkodera (A z B)

Naped wykona peten obrot, ale podczas
utraty pozycji wolno jg koryguje.

Nalezy zwiekszy¢ wartosc regulatora pozycji KP.

4.2.3 Kontrola stanu napedu

Stan napedu moze by¢ kontrolowany za pomoca:
» Informacji w oknie sterowania manualnego,
» Rejestrow MODBUS: STATUS (1010)
> Rejestrow w programie WBCprog: STATUS

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

Naped wytgczony (sygnat EN = 0)

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

Naped znajduje sie w trybie zadanej predkosci

Naped znajduje sie w trybie ruchu do zadanej pozycji

Naped dojechat do zadanej pozycji

rw|N|k|o
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Bfad dojazdu do zadanej pozycji (dla pracy z enkoderem)
Naped w trybie bazowania

Naped w trybie korekcji pozycji (dla pracy z enkoderem)

Naped osiggnat kraricowa pozycje L podczas ruchu w strone zmniejszajaca
pozycje (programowag, lub przez aktywacje sygnatu krarnicowego KL)

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

(ol e NI NE N NEC, |

4.3 Konfiguracja wejs¢ / komunikacji

5] SIC-KONFIGURATOR ver. 3.01-7 C=nray

Polaczenie Konfiguracja Opcje Info

Polgczono z SIC184 ver.: 3,02 (standard) o Info
| } I |
| Sterowanie manualne ‘ Konfiguracja | g Program ruchu Rejestry uzytkownika i
L. d L . - o —
{ Naped | Wejscia/komunikacja

Wejscie cyfrowe IN RS485 (MODBUS-RTU)
Negacja Filtracja Predkosc transmisji Adres
N1 ] oms  ~ 38400 . 1 .
N2 F 0ms  «
N3 5 T Wejscie analogowe AIN (IN9)
Wartosc dla Vin =0v: 0,000
NG ] 10ms  «
Wartosc dla Vin = 10v: 10,000
INS F 0ms v
IN6 - oms v
IN7 (ENCA) 0ms v
INS (ENCE) oms v
INg (ENCC) 10ms v

@ Odczytaj z urzadzenia I & Zapisz do urzadzenia

Domysine parametry napedu okreslaja parametry z ktérymi pracuje sterownik po wiaczeniu zasilania. Parametry te
moga byc zmienione podczas pracy sterownika poprzez wyslanie odpowiednich nastaw przez interfejs MODBUS lub z
poziomu programu ktdry realizuje zaprogramowany sterownik

Status: ...

Rys. 18 Okno ustawien wejsé i komunikacji.

Wejscie cyfrowe IN
= Negacja - gdy zaznaczone, brak sygnatu na wejsciu oznacza stan wysoki
= Filtracja - okresla minimalng dtugos¢ sygnatu jaka musi pojawic sie na wejsciu, by zostat on uznany za stan
wysoki. Filtracja tyczy sie tylko odczytu wejs¢ w programie ruchu. Nie obowigzuje dla sygnatéw
bazujgcych/krancowych oraz enkodera.

RS485 (MODBUS-RTU)
= Predkosc¢ transmisji - predkosc transmisji RS485
= Adres - adres sterownika SIC184 w komunikacji MODBUS.

Ustawienia wejscia analogowego AIN
= Wartos¢ dla Vin = 0V — okresla warto$¢ rejestru AIN1 dla napiecia=0V.
= Wartos¢ dla Vin = 10V — okresla wartosc¢ rejestru AIN1 dla napiecia =10 V.
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5. Programowanie sterownika

5.1 Wstep

Programowanie sterownika odbywa sie przy wykorzystaniu wbudowanej w SIC-KONFIGURATOR aplikacji
WBCprog. Aplikacje uruchamia sie z zaktadki ,Program ruchu” przyciskiem , Tworzenie programow ruchu
(WBCprog)”.

Programowanie polega na wprowadzaniu w jezyku tekstowym, zwanym WBL (Wobit Basic Language), prostych
komend np.: ,,PABS 10” (ruch na pozycje absolutng 10) lub ,SET OUT2= ON” (wtgczenie wyjscia OUT2).

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

Uzytkownik ma mozliwos¢ zapisania do pamieci sterownika 6 niezaleznych programoéw sktadajgcych sie z maks.
1000 komend kazdy. Wybrany program z pamieci sterownika moze by¢ uruchomiony automatycznie po wtgczeniu
zasilania sterownika lub po aktywacji wejsciem IN1. Takiej konfiguracji dokonuje sie w oknie zaktadki , Program
ruchu”.

Polaczenie Konfiguraja Dodatki Opcje Info

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

I
B Sterowarie manuaine Q Konfiguracia | U Program ruchu Rejestry uzytkownika
Stan programu
H" Tworzenie programéw ruchu (WBCprog)
Program wylaczony
Uruchamianie programu
Aktywaca programu ruchu Aktywuj program 2 :
©) Nie aktywuj automatycznie programu ruchu ooz paeer e

(©) Aktywuj program ruchu po wiaczeniu zasilania

Pozyde z pamied nr:

) Aktywu; program ruchu wejéciem INS (stanem wysokim)

g Zapisz do sterownika

Programowanie z pliku

[ ﬁow:mk ‘ LQ Programuj |

Status: ...

Rys. 19 Okno z ustawieniami uruchamiania programu z pamieci sterownika.

Ponadto mozliwe jest uruchomienie wybranego programu za pomocg odpowiedniego rejestru MODBUS.

SIC184 rev2 — programowalny sterownik silnikdw krokowych - instrukcja obstugi 08-04-2024

&



5.2 Opis programu WBCprog

Okno gtéwne

1)

2)

3)

4)

5)

r ,
=7 Tworzenie programéw ruchu (WBCProg) n_.uﬁ B
@ IPﬂeh E&: ja Testowanie Dodatki Pomoc I

= — T =
(== program: (1.7 L T T s o
@ ﬁ o Pozyce: |1 w Q Aktusing ina: |15 L2/ - e 3 ded
>

Komendy | Rejestry ml[ww SET TIMB1 = 0

SET LICZNIK = 0
Resestry (e systemone) @

DecM - MATN
PosM
VmaxM

¥
Lnx 1 IP TIMB1 > 10

LY SET OUT2 = ON
. ENDIF

Uniwersaine timery 0 podstawie czasu 10 ms

PAREMETR: TMA1. TMA16

PRZYKLAD
SET TMA1 = 0 - wyzerowanie timera 0
IF TMA1 > 50 - warunek speiniony, gdy wartosc

Konsola

[Rozs r o omendy 15
[Kompilacia zakofczona SUKCESEM

Zapsanc do: E:Projel Wwbc \pomiar_czam 0

Rys. 20 Gtéwne okno programu WBCprog.

Pasek narzedzi:
Zawiera dostep do wszystkich funkcji programu.

Pasek skrétow:

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

Otworzenie Zapisanie pl'Oi_EkW Przestanie programu Wybér pamiegci ) Testowanie programu
projektu do nowego pliku do sterownika do zaprogramowania (Start, Stop, Pauza, krok w przdd, krok w tyt)

Numer banku pafieci  Testowanie programu

Program: ,l : {a \6} a ‘6 LMah:w&lw

Pozycle: |1

o —
Zapisanie Kompilacja Tablica p
projektu projektu

Rys. 21 Pasek skrotow.
Panel podpowiedzi:
Zawiera spis wszystkich komend oraz rejestréw kompilatora WBCprog (zaktadki Komendy i Rejestry).
Pokazuje takze uzyte w programie wiasne 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.

Zapisywanie i otwieranie projektu

Przycisk Zapisz E powoduje zapisanie zmian w projekcie.

Przycisk Zapisz jako 'i'® powoduje zapisanie projektu do nowego pliku.
Przy zapisywaniu projektu tworzone sg dwa pliki (o takiej samej nazwie, ale innym rozszerzeniu):
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>
>

Plik gtéwny z programem (rozszerzenie .prg).
Plik z aktualnymi ustawieniami sterownika (rozszerzenie .cfg).

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

0 Jesli w katalogu z projektem nie ma pliku konfiguracyjnego (*cfg) program wyswietli komunikat o braku tego

plikdbw. Zapisanie projektu spowoduje automatyczne utworzenie pliku konfiguracji z aktualnymi
Menu szybkich komend

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

Clioo) | =

SET POWER k ¢
SET MOT = u

VABS 0.3 @
SET TIMA1 ‘E

5

Wytnij linie
Kopij finie

Whlej linie

MAIN: Wyjscie ENABLE

b

IF TIMA1 3
SET TI'E—

s~ Predkoi¢ zadana

Parametry rampy

Pozycja zadana

IF XE

sl
b
EmIe | by

seT EX KD

Bazowanie
Hamuj

Stop

Caekaj na pozycie

8 zeniporycie

E Caekaj [s]

Bl ustawwiscie (OUTR)
m Ustaw rejestr (SET A = B)
%
2
EE oodsj etyhiete
B skocdoeykiety
[s5 Ustow breakpoint

s testyWykryw [35] - Kasuj breakpoint

ENDIF

JUMP MAIN
Sprawd wejécie (INX)

Sprawd rejestr (IF A>B)

Rys. 22 Menu szybkich komend.

Przesytanie programu do sterownika

W celu zaprogramowania sterownika nalezy wcisngé przycisk Wyslij do sterownika 6

Przesylanie programu

9:24:30

>> Wysylanie programu:

25/25...0K

>> Wysylanie pozycji:

1/1...0K

====== Programowanie zakonczone ======

| |

wysiy
[V|PROGRAM [VIpozvciE

[ om ) @

Rys. 23 Okno przesytania programu do sterownika.

Po wcisnieciu przycisku Wyslij nastgpi przestanie programu do sterownika. Program zostanie zapisany w pamieci
sterownika o numerze ustawionym na pasku skrétow:

Numer banku pamiecilj Testowanie programu
Progfam: T @

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

wczesniejszej kompilacji za pomoca przycisku
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Uruchamianie i testowanie programu

Przestany do sterownika program moze zosta¢ uruchomiony recznie za pomocg przycisku e Po uruchomieniu

okno edytora zostaje zablokowane. Za pomocg przycisku o mozna wstrzymaé prace programu, a nastepnie

przyciskami o o sterowac krokowo jego pracgy. 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”.

Projekt Edycja Testowanie Dodatki Pomoc
Projekt g B Numer banku pamieci  Testowane programu Tabicapozyj  Panele
Dodanie zmiennej = lm ‘u”a‘ Progrem: (gl OHQJ o {-w‘[]_:m]
do podgladu )
!
I\ Komendy | Rejestry | Zmemne |Etyiety SET TIMBI = 0 Wyzer e licz
C > = SBT LICZNIK = O iyzer ie zmiennej LICZNI
e uzytkownika
b— e HAIN Aktualnie wykonywana linia programu
al: [ m-on |E
U= O
SET OUT2 = OFF
WAIT IN1 = OFF
SET LICZNIK = LICZNIK + 1
SET TIMB1 = 0
ELSE
SET OUT1 = OFF
Okno podgladu ENDIF
zmiennych i rejestrow N
IF TIMB1 > 10
SET OUT2 = ON
ENDIF
Podgiad repestrow/mennych g
| Wartos¢
JUMP MAIN
Konsola | ) Pokaz |
Otwarto program z E: Projekty £C Czasu_y 0 Online

Rys. 24 Spos6b dodawania rejestréw / zmiennych do podgladu.

= Tworzenie programéw nuchu (WBCProg) ver: 121

Praca krokowa wstrzymanego programu

Projekt Edycja Testowanie Dodatki Pomoc
Projkt Numer 2 - panele
: (1w L Program wstrzymany | X ] [
®EHE Be ~ oo/ o)oo NN x| g
e Pozyge: (1 v aktuaina bnia: 20
Panel podpowiedzi ] SET LICZNIK = 0 iyzerowanie zmiennej LICZNI
Komendy | Resesty | 2menne [ Exyety o
Rejestry (zmienne systemowe) IP IN1 = ON
[our SET OUT1 = ON
g’“’m SET 0UT2 = OFF
TS WAIT IN1 = OFF
A SET LICZNIK = LICZNIK + 1 r
|STATUS SET TIMB1 = 0
":(m ELSE
DecM SET OUT1 = OFF
PosM
VmaxM ENDIF
VactM
|stati |
o IF TIMB1 > 10
Okno podgladu SET OUT2 = ON
. N . < ENDIF
zmiennych i rejestrow
JUMP MAIN
- % Usur z podgladu
R Usurt wszystkie
Usuniecie zmiennych || " / 9 poat |
Zapisano do E: ugd _camsuy o e
z podgladu

Rys. 25 Usuwanie z podgladu.

5.3 Opis jezyka WBL

Jezyk WBL (Wobit Basic Language) to prosty jezyk tekstowy zblizony do BASIC. Utatwia on tworzenie programoéw
realizujgcych ruch napedéw oraz daje wiekszg elastyczno$¢ w stosunku do innych standardowych jezykow.

SIC184 rev2 — programowalny sterownik silnikdw krokowych - instrukcja obstugi 08-04-2024

&



Ponizej 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 sg
zrozumiate dla sterownika. Skompilowany program, jesli nie zawiera btedéw, moze zostaé przestany do
sterownika.

Dziatanie programu w sterowniku

Stworzony program wykonywany jest przez sterownik komenda po komendzie. Program powinien by¢
»zapetlony” za pomoca funkcji skokéw. Jesli program po ostatniej komendzie nie wykona skoku do wczesniejszych
komend zostanie zakoniczony. Zakoniczony program powoduje wytaczenie wszystkich wyjs¢ oraz zatrzymanie
i wytaczenie napedow.

Komentarze w programie
Wprowadzenie znakéw ,//” przed dowolng komendga lub opisem spowoduje, ze bedzie on pominiety podczas
kompilacji programu. Przykfad:

SET OUT1 ON
//SET OUT2 = ON // Ta linia programu zostanie pominieta

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

SET OUT1 = ON
/%
SET OUT1 = ON
SET OUT2 = ON
k//

// Te linie programu zostang pominiete

Wartosci zmiennoprzecinkowe
Wartosci liczbowe z przecinkiem nalezy wprowadzaé uzywajac znaku kropki ,, .” Symbol przecinka spowoduje btad

podczas kompilacji.
| SET VMAX = 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 VMAX = 2 // Komenda SET uzyta do zapisania wartosci do rejestru predkosci maks. napedu
PABS -5 // Komenda PABS zadajgca pozycje absolutng
WAITPOS // Komenda WAITPOS oczekiwania na dojazd do pozycji (bez parametréw)

Spis wszystkich komend znajduje sie w rozdziale Btagd! Nie mozna odnalei¢ zrédta odwotania..

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

#POWTORZEN X 10 // Stata wartos¢ 10 jako nazwa "PREDKOSC_MAX"
#PREDKOSC_MAX 15 // Rejestr AccM1 jako nazwa "PREDKOSC_M1"
#HMI PREDKOSC $R50 // Rejestr MODBUS 50 jako nazwa "HMI_PREDKOSC"

IF HMI PREDKOSC < PREDKOSC MAX
SET VMAX = HMI PREDKOSC
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| ENDIF

Ponadto program posiada kilka zdefiniowanych na state wartosci:

Definicja \ Wartosc \ Opis
OFF 0 Stan wytgczony
ON 1 Stan witgczony
M_OFF 0 Naped wytaczony
M_ON 1 Naped wtgczony
M_SPEED 2 Zadana predkosc
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 rosngce i malejgce

Etykiety i funkcje skokow

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, zakoniczonych 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”

Nazwy etykiet i witasnych zmiennych

Uzytkownik moze wprowadza¢ wtasne zmienne, nazwy etykiet itp. zbudowane z dowolnych znakéw bedacych
literami i cyframi. Utworzone nazwy nie mogg by¢ takie same jak nazwy komendy i rejestrow. Spis
zarezerwowanych nazw znajduje sie w rozdziale Btad! Nie mozna odnalezé Zzrédta odwotania..

Rejestry

Rejestry to zmienne, ktére uzywane sg przez sterownik do kontroli napeddéw, odczytu wejsé, sterowania wyjsc itp.
Dostepne sg takze uniwersalne rejestry uzytkownika, pozwalajagce na komunikacje w protokole MODBUS-RTU
z urzadzeniami zewnetrznymi.

Spis wszystkich rejestréow znajduje sie w rozdziale Btad! Nie mozna odnalez¢ zrédta odwotania..

Rejestry MODBUS uzytkownika

Uzytkownik ma dostep do 500 rejestréw (komoérek pamieci) do ktorych moze zapisywaé lub odczytywac 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 uzyé przedrostka:

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 $I200 > 50 // Sprawdzenie, czy warto$é (INT) w rejestrze 200 > 50

PABS M1 $R20 // Zadanie pozycji absolutnej (typu REAL) z rejestru 20

SIC184 rev2 — programowalny sterownik silnikéw krokowych - instrukcja obstugi 08-04-2024

&



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 szybkg reakcje sterownika na sygnaty
zewnetrzne.
Przerwanie moze by¢ wykonane dla:

» zmiany stanu wejs$¢ IN1...INX

» zapisu przez Modbus rejestréw uzytkownika (0...500).

» cykliczne przerwanie realizowane z okresem 10ms, 100ms i 1000ms

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

Zrédto przerwania ‘ Nazwa etykiety

Zmiana stanu na wejsciu IN1 ... INX INT_INI ... INT_INX
Zapis przez Modbus do rejestru 0...500 INT_MODBUS
Przerwanie cykliczne 10ms INT_TICK
Przerwanie cykliczne 100ms INT_TICK_100MS
Przerwanie cykliczne 1000ms INT_TICK_1000MS

Etykieta przerwania moze konczy¢ sie komendg RETURN albo JUMP. Jesli koniczy sie komendg JUMP skok musi
nastgpic¢ do etykiety, ktdra nie jest zakoriczona komendg RETURN (np. petla gtdwna programu). Podczas trwania
przerwania (dopdki nie pojawi sie komenda RETURN albo JUMP) inne przerwania sg zablokowane.

By aktywowac przerwanie od danego sygnatu nalezy zapisaé 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 rejestrdé4w Modbus (0..500)
SET CFGINT TICK = HIGH // Przerwanie czasowe wykonywane co 10 ms

Do konfiguracji przerwan mozna uzy¢ nastepujacych wartosci:

Przerwania od wejs¢ IN1..INX:

0 (OFF) — przerwania wytgczone

1 (RIS) — przerwanie wigczone na zbocze rosnace (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 rosngce i opadajace (zmiana sygnatu z 0 na 1 albo 1 na 0 na wejsciu)

Przerwania od zapisu rejestréw uzytkownika przez MODBUS, przerwanie cykliczne
0 (OFF) — przerwania wytaczone
4 (HIGH) — przerwanie wtaczone
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6. Przykiady programow

Ponizej zestawiono przyktady wykorzystania poszczegdlnych funkcji sterownika SIC184. Dodatkowe
przyktady mozna znalez¢ w katalogu programu o nazwie WBC przyktady.

6.1 Obstuga wejs¢ / wyjsé

Wykorzystywane rejestry:

OUTX - pojedyncze wyjscie

OUTPUTS — wszystkie wyjscia

INX — pojedyncze wejscie

INPUTS — wszystkie wyjscia

MX_EN — sygnat ENABLE sterowania napedem

YVVYVYYVY

Sterowanie wyj$ciami

SET OUT1 = ON // Wtaczenie wyjscia 01

SET OUT1 = OFF // Wytaczenie wyjsécia 01

SET OUTPUTS = 0 // Wytaczenie wszystkich wyjsé
SET MOT = ON // Zataczenie napedu

Sprawdzenie stanu wejscia

IF IN2 = ON // Jes$li wejscie I2 aktywne
V-
ENDIF // Koniec warunku

Oczekiwanie na wejscie

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

6.2 Odczyt wejs¢ analogowych (0-10V)

Wykorzystywane rejestry: AINX —wartosc z wejscia analogowego

VABS AIN1 // Zadanie predkosci dla napedu = warto$ci z wejscia AINL

IF AIN1 < 5,0 // Sprawdzenie czy napiecie na AIN2 mniejsze od 5.
// zrdb cos...

ENDIF

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

6.3 Sterowanie napedami

Wykorzystywane rejestry:

ACC, DEC, VMAX — parametry rampy (przyspieszenie, hamowanie, predkos¢ maks.)
POS — pozycja aktualna

VACT — predkos¢ aktualna

MOT - sterowanie danym napedem (zatgczenie wyjscia ENABLE, funkcja STOP i BRAKE)

YVVVYYV

Ustawienie parametréw ruchu (rampy)

SET ACC = 10 // Ustawienie przyspieszenia dla napedu

SET DEC = 10 // Ustawienie hamowania dla napedu

SET VMAX = 50 // Ustawienie predkos$ci maks. dla napedu
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Zataczenie napedu

SET MOT = ON // Wtaczenie napedu

Zatrzymanie/zahamowanie napedu w ruchu

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

Bazowanie napedu

HOME -2 // Rozpoczecie bazowania napedu w kierunku ujemnym (do
WAITPOS // krahcdédwki KL)

Zadanie predkosci

VABS 5 // Zadanie predkos$ci 5 dla napedu

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

VREL 0,5 // Zwiekszenie predkos$ci napedu o 0,5

Zadanie pozycji

PABS 10 // Zadanie pozycji 10 dla napedu M1
WAITPOS // Oczekiwanie na osiagniecie zadanych pozycji
PREL -1 // Zmniejszenie pozycji napedu M2 o 1

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

PABS 10 // Zadanie pozycji 10 dla napedu M1
WAITPOS // Oczekiwanie na osiagniecie pozyc]i

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

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

Sposdb 3 — sprawdzenie rejestru statusowego STATUS.

PABS 10 // Zadanie pozycji 10 dla napedu M1
WAIT STATUS = M POS OK // Oczekiwanie, az naped osiagnie zadang pozycje

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

Zerowanie pozycji

SET POS = 0 // Wyzerowanie pozycjil napedu

7. Spis komend i rejestrow w WBL

Komendy podstawowe
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Komenda Opis | Sktadnia
SET X =Y
Ustawia wyjscie, zmienng, rejestr, wykonuje operacje SET X = Y operacja Z
SET .
matematyczne. SET X = funkcja(Y)
operacja — dostepne operacje opisane nizej.
IF X warunek Y
. gdy warunek spetniony
ENDIF
Poréwnuje stan wejsé, wyjs¢, zmiennych, rejestréw. Gdy lub
IF / ELSE warunek spetniony wykonanie kolejnych linii programu, az IF X warunek Y
JENDIF do komendy ENDIF (do ELSE jesli istnieje). Jesli nie .. gdy warunek spetniony
przeskoczenie do ENDIF (ELSE jesli istnieje) ELSE
... gdy warunek niespetniony
ENDIF
warunek — dostepne warunki opisane nizej
Poréwnuje stan wejs¢, wyjsé, zmiennych, rejestrow. Dopdki | WHILE X warunek Y
WHILE / warunek spetniony wystepuje zapetlenie miedzy WHILE, a .. wykonywanie dopoki warunek spetniony
ENDWHILE | ENDWHILE. Jesli warunek niespetniony nastepuj wyjscie z ENDWHILE
ENDWHILE. warunek — dostepne warunki opisane nizej
Oczekuje na stgn wejsé, .\{Vy.JSC, zmlennych., _re!.estrf)yv..Jesll 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 Whprowadza opdZnienie czasowe w sekundach. DELAY X
Jump Skok do istniejgcej etykiety programu. JUMP NAZWA_ETYKIETY
RETURN Powrét do linii za ostatnig komendg skoku. RETURN
END Zakonczenie dziatania programu END
PULSE Zmiana stanu wyjscia po uptywie okreslonego czasu PULSE(REJESTR_WYISCIA, CZAS)

Parametry X, Y, Z mogg by¢ zmiennymi uzytkownika, rejestrami urzadzenia, rejestrami modbus lub warto$ciami

statymi.

Spis dostepnych operacji i warunkow matematycznych
Funkcje matematyczne

Operacje matematyczne

> +(dodawanie), > sin (sinus), » =(réwny),
» - (odejmowanie), > cos (cosinus), » < (mniejszy),
» *(mnozenie), » tg(tangens), » > (wiekszy),
» [ (dzielenie), > ctg (cotangens), » <= (mniejszy rowny ),
» % (reszta z dzielenia), » asin (arcus sinus), » >=(wiekszy réwny)
> | (suma bitowa), > acos (arcus cosinus),
» & (iloczyn bitowy), > sqrt (pierwiastek
» || (suma logiczna), kwadratowy),
> && (iloczyn logiczny), » min (warto$¢ min),
» >>(przesuniecie bitowe w » max (warto$¢ maks),
prawo),
» << (przesuniecie bitowe w Funkcje trygonometryczne
lewo), przyjmujg wartosci w stopniach.
Komendy ruchu
Komenda \ Opis \ Skfadnia
. . HOME Y
HOME Wykonuje bazowanie napedu. ¥ — predkoéé bazowania
Zadanie predkosci absolutnej (rGwnej wprowadzonej VABS Y
VABS . s
wartosci). Y — predkos¢ absolutna
VREL Zwiekszenie (zmniejszenie) aktualnej predkosci. VREL ¥
Y — predkosc relatywna
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Zadanie pozycji absolutnej (rdwnej wprowadzonej PABS Y
PABS L. .
wartosci). Y — pozycja absolutna
PREL Zwiekszenie (zmniejszenie) aktualnej pozycji napedu. PRELY .
Y — pozycja relatywna
BRAKE Zatrzymanie napedu (ustawienie predkosci 0). BRAKE
STOP Zatrzymanie napedu (szybkie). STOP
Oczekiwanie na osiggniecie pozycji we wszystkich
napedach.
WAITPOS UWAGA: Jesli dany naped nie jest aktywny (SET MOT = WAITPOS
OFF) to jest on pomijany przy sprawdzaniu pozycji.

Rejestry ogolne

Rejestr Zakres wartosci
0 — wyjscie wytaczone,

Dostep do wybranego wyijscia

OuUTX . . R/W .
uniwersalnego sterownika. > 0 — wyjscie wigczone
OUTPUTS Blr?arny dostep do wszystkich wyjs¢ R/W 0 . 65535
uniwersalnych
INX Dostep do wybranego wejscia R 0 — wyjscie nieaktywne
uniwersalnego sterownika. > 0 — wyjscie aktywne
INPUTS Blr?arny dostep do wszystkich wejsé¢ R 0 . 65535
uniwersalnych.
AINX Dostep do wejs¢ analogowych sterownika R REAL
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 wytaczone
) . , 1 (RIS) — przerwanie na zbocze rosngce
CFGINT_INX Konfiguracja przerwari dla wejsc IN1..IN8 R/W | 2 (FALL) - przerwanie na zbocze

X=1..8 .
opadajace

1 (RISFALL) — przerwanie na oba zbocza
Konfiguracja przerwania dla zapisu danych R/W 0 (INT_OFF) - wytaczone
do rejestrow uzytkownika Modbus. 4 (INT_HIGH) - wtaczone
Konfiguracja przerwania od zapisu wartosci
1=0 do rejestru uzytkownika o adresie 0,1,2
CFGINT_USER_REGX | lub 3. Po wystgpieniu przerwania rejestr jest R/W
automatycznie zerowany.
X=0..3

CFGINT_TICK Konfiguracja przerwania cyklicznego,
CFGINT_TICK_100MS | wykonywanego co 10ms, 100ms lub 1000ms R/W
CFGINT_TICK_1000MS | (1s)

CFGINT_MODBUS

0 (INT_OFF) - wytaczone
4 (INT_HIGH) - wtaczone

0 (INT_OFF) - wytaczone
4 (INT_HIGH) - wiaczone
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Rejestry napedu

Rejestr Zakres wartosci
Sterowanie wyisciem ENABLE. Zapis  [OFF) - wylaczenie napecl
MOT Wi i i jest R/W
0] 3czenie napedu, sprawdzenie czy naped jest w / Odczyt: 0 — naped w spoczynku
ruchu.
1 —naped w ruchu
0 (M_OFF) — naped wyfaczony
1 (M_ON) — naped wtaczony
2 (M_SPEED) — tryb predkosci
3 (M_POS_SEARCH) — tryb pozycji
4 (M_POS_OK) — pozycja osiggnieta
5 (M_POS_ERROR) — btad pozycji
STATUS Status pracy napedu. R 6 (M_POS_HOMING) — bazowanie
8 (M_POS_CORRECTION) — korekcja pozycji
9 (M_POS_LIM_L) — osiagnieta skrajna
pozycja L
10 (M_POS_LIM_R) — osiggnieta skrajna
pozycja R
s — -
POWER Moc n:a\Pedu (%) odpow'ladajaca procentowe;j R/W 5 100
wartosci pradu sterownika
POWRED | Redukcja mocy sterownika przy bezczynnosci. R/W 2..100
VMAX Predkos¢ maksymalna dla trybu pozycji. R/W REAL
VACT Predkosc¢ aktualna napedu. R REAL
ACC Przyspieszenie dla rozpedzania w trybie zadanej
pozycji.
Przyspieszenie dla rozpedzania i hamowania w R/W REAL
trybie zadanej predkosci.
DEC Przys;.).leszenle dla hamowania w trybie zadanej R/W REAL
pozycji.
POS Pozycja aktualna napedu. R/W REAL
POSLIML Z_r)ogramowe ograniczenie pozycji w strone ujemng R/W REAL
POSLIMR FRr)ogramowe ograniczenie pozycji w strone dodatnia R/W REAL
ENC Impulsy z enkodera. R/W DINT
XENC Impulsy z enkodera przeliczone na pozycje napedu. R REAL
Rejestry MODBUS uzytkownika
Rejestr ‘ Opis Dostep ‘ Zakres wartosci
SI0 - SI1499 | Rejestry uzytkownika (wartosci typu INT) R/W | INT(-32768...32767)
$$|Ef9_8 Rejestry uzytkownika (wartosci typu DINT) RAW | pinT (-2147483648...2147483647)
RO - R/W
S$R4098 Rejestry uzytkownika (wartosci typu REAL) / REAL (zmiennoprzecinkowa)

UWAGA: rejestry SI, SD i SR zajmujg tg samg przestrzen pamieci.
UWAGA: rejestry nie sg domysinie zapamietywane po wytgczeniu zasilania. By zapisaé rejestry do pamieci nieulotnej nalezy
zapisac bit o adresie 4000 przez Modbus.
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8. Parametry techniczne

Opis
Zasilanie

Parametr \
VL+ (zasilanie sterowania i wyjs$¢): 12 ... 36 VDC, min 100mA
VM+ (zasilanie silnika): 12 ... 36 VDC, maks. 2,5A

Wyjscia tranzystorowe PNP OC

Maks. 5 A / wyjscie oraz 5 A na wszystkie wyjscia

Wejscia optoizolowane (IN1... IN6)

5 ... 24 VDC (stan niski — maksymalnie 1 V)
Filtracja wejscia: minimalny czas trwania sygnatu 10ms,
konfigurowana programowo.

Wejscie enkodera (IN7..IN9)

Sygnaty A,B: stan niski <1V, stan wysoki 3-24V.
Maks. czestotliwos¢ wejsciowa: 100Khz
Sygnat C: stan niski <5V, stan wysoki >10V

Wejscie analogowe AIN1 0..10V

Rozdzielczos¢: 12bit
Rezystancja wejsciowa 22k

Prad silnika na faze dla wbudowanego sterownika
mocy

maks. 4 A (ptynnie regulowany)

Podziat kroku dla wbudowanego sterownika mocy

%,1/5,1/8,1/10, 1/16, 1/20, 1/32, 1/40, 1/64

Generator trajektorii

Kontrola pozycji, predkosci, przyspieszenia

Sygnaty wyjsciowe CLK, DIR, EN dla zewnetrznego
sterownika mocy

Stan niski: OV, stan wysoki: 5V
Maks. czestotliwosé: 200khz, szerokosé impulsu: 5us

Pamie¢ programu

2000 komend

Pamie¢ uzytkownika z dostepem przez modbus

500 stéw 16-bitowych z mozliwoscig zapisu do pamieci nieulotnej

Komunikacja

RS485, domyslnie parametry 38400bps, 8:n:1, protokot
wewnetrzny, protokét MODBUS-RTU
USB: 1.12.0

Zakres temperatur pracy

-5°C...+50°C

Obudowa

Wymiary: 120 x 101 x 23 mm
Stopien ochrony: IP20
Mocowanie: uchwyt na szyne DIN
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