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1. Bevezetés

A meghajtd kétfazisi Iéptetdmotorok meghajtasara és vezérlésére szolgal. A Iéptetdmotor
meghajtdsa dramgeneratorosan torténik, a motor fazisarama 0,5A és SA kozott allithatdo be. A
fazisaram szabalyozasa kapcsold lizemii aramszabalyozoval van megvalositva, ahol a kapcsolasi
frekvencia koriilbeliil 17kHz. A 1épteté motor felbontasa egész 1épéses tizemben 2001épés/fordulat,
mikrolépéses (mikrostep) tizemben 128001¢épés/fordulat.

A késziilékkel a 1éptetémotort négy féle lizemmodban vezérelhetjiik:

e [épés-irany (step/dir),

o scbesség (speed),

e analog sebesség (analog),

e pozicionalas (position).

A meghajtoé paraméterezése soros vonalon, ASCII vagy Modbus protokollal lehetséges. A meghajtéd
soros vonali cime 01-99 kozott lehet, a 00-s cim pedig a broadcast cim. A soros vonal
kommunikécios sebessége 9600bit/s, 19200bit/s, 38400bit/s, 57600bit/s, 115200bit/s koziil
valaszthato.

Beépitett ho-, alacsony- ¢és talfesziiltség védelem a teljesitmény fokozat és a Iéptetdmotor
védelmére. A hévédelem megszolalasi hdmérséklete 25°C és 120°C kozott, mig az alacsony- és
tulfesziiltség védelem 10V és 65V kozott allithatd be. A késziiléken talalhatd egy ,,Error” LED,
amely villogassal és folyamatos vilagitassal jelzi a hiba allapotokat.

A késziilékhez opcionalis tartozékként harom bdvitdkartya rendelhetd:

o RS-485-6s kommunikacids kartya, amellyel a meghajtdé RS-232-es kommunikacidja
kibdvithetd RS-485-6s kommunikacioval.

e [-O bovitd kartya (8I-80), amellyel az eldre programozhatd 255 pozicionalasi pont
kivélaszthato.

e Enkodder kartya: ,,feedbackmode” 1épésvesztés esetén leallithatjuk a tovabbi miikddést,
»followmode” a motor tengelye a beallitott attétellel kovetheti a master-enkdder jelét.
(részletesen az ,,ef” paraméternél a 44. oldalon)

A bovito kartyak felismerése automatikusan torténik.
Lehetdség van a késziilék miikodtetd szoftverének frissitésére soros RS-232-es vonalon.
A meghajté blokkvazlata az 1.1.-es abran lathato.

ssssss
Teljesitmény  |4—| |— Bemenetek | romec o
fokozat  N—0 N1 | |Homes W =
N \— ©
"A" FET hid = Lot © N
£ N 5 Q
S > N N
i3 2 ¢ 3
28 B o P
o N N— N outs o3
8L () N\ Ki P 7 g I Y ° E
g5 > [)|Kimenet NE(—R s =
= L O
+ X © ]
Teljesitmény /\; - o
fokozat N— ~
"B" FET hid |— Analég
10-60V DC \— bemenet
10-36V DC 1-0 bévits ~Enkéder RS-485 &0
Tapegyseg (opcid) vnsszacs'atclé (0pci6) RS-232 oo PC
ov In0-7  Out0-7 (opcio)
9 9 A B A B

1.1. dbra: a meghajto blokkvazlata



2. A meghaijté felszerelése és huzalozasa

2.1 Atvétel

Bontsa ki a csomagot és végezze az atvételt az alabbiak szerint:
- Ellendrizze, hogy a késziilék és a kezeldi kézikdnyv a csomagban van e.
- Ellendrizze, hogy a késziilék nem sériilt meg a szallitas kozben, nem hianyzik valamelyik
része.
- Ellendrizze, hogy a késziilék valoban a megrendelt modell.
A processzorra ragasztott azonositd cimkén ellendrizhetd a tipusszam és a sorozatszam,
melyek egyértelmiien azonositjak a modellt.
Az azonosito a 2.1.1-es adbran lathato formatumu.

IMSD5-s-24 / 098001s|

2.1.1. abra: a tipusazonosito cimke

A késziilék tipusazonositdjanak jelentése:

MSD5-s-05

L Bemenetek feszlltsége:
05: +5V
12: +12V
24: +24V
Tapfesziltség: i
s: egytap

d: kettdstap

Alkalmazhaté motor aram

Csaladnév: MSD

2.1.2 dbra: a tif Z 145 iolonts

A sorozatszam jelentése:

098001s

Y Tapfesziltség: ,
s: egytap
d: kettéstap
Gyartasi sorozatszam

Gyartasi honap:
1 -9: Januar - Szeptember
A,B,C:Oktober, November, December

Gyartasi év

2.1.3 abra: a tipusazonosito jelentése



2.2 A meghajté felszerelése

A meghajtoé elhelyezése fedett, belsd térben legyen. A késziiléket nem szabad elhelyezni poros
helyen, direkt napfényben, korroziv gazokban, gyllékony gazokban, olaj kodben, paras
kornyezetben. A késziiléket nem szabad iizemeltetni olyan kornyezetben, ahol a homérséklet
valtozésa paralecsapodast okoz.

A meghajto felrdgzitésére az alaplapon elhelyezett 4db rogzité furat szolgal. A rdgzitd furatok
elhelyezkedése a 2.2.1-es abran lathato.

‘41 167 14‘
Jor
N ////
\\O
\“{6‘ Bovitokartya csatlakozd
3 Hdtéborda n) 8
~ ()
Bévitékartya rogzité
furatok
b,
> ‘0\536‘
Pog A
175

2.2.1 dbra: a rogzitd furatok elhelyezkedése

A késziilék httdbordajanak homérséklete miikodés kdzben kb. 110°C-ot is elérheti, ezért
olyan szereld lapot kell hasznalni, amely ezt a hdmérsékletet problémamentesen elviseli. A modult
lehetdleg ugy kell felszerelni, hogy a hiitéborda fiiggdleges helyzetben alljon, ugyanis a vizszintes
szerelési helyzet csokkenti a hiitéborda hdlead4dsanak hatékonysagat, és tulmelegedést okozhat. A
tulmelegedés kovetkeztében a beépitett hd védelem letiltja a meghajtd mikodését. 4A-es fazisaram
folott ventilator alkalmazésa ajanlott.

‘Szerel6lap

Tavtartd
]

Meghajté

\
\

| —

J

2.2.2 dbra: a meghajto felszerelése

/!\ Szereljiik a késziiléket fém, vagy egyéb, nem éghetd anyagbdl késziilt szereld lapra.
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2.3 Huzalozas

A meghajt6 bekotésére az alaplapon elhelyezett sorkapcsok és csatlakozok szolgalnak. A
csatlakozok elhelyezése a 2.3.1-es abran lathato.

Bévitskartya !
csatlakozo [ S—
Y —
by —
8 /
@ C 3 RS 232 // Error LED
@ 7 onI .k - / P|:|LE .
ower
@ 6 csatlakozo -
@ 5 14 V4
e Hltéborda o o
@ 3 T——
1 AN 22—
@ 2 . Con1: féaramkori 3 —
ZIK sorkapocs P4 I
A 4
qel—
e —
Con2: vezérléaramkori ] —
csatlakozd I —
e
O O

2.3.1 abra: a csatlakozdpontok elhelyezkedése az alaplapon



2.3.1 Féaramkori sorkapocs bekotése

A féaramkori (Con,) sorkapocs a maghajto kartya tapellatasara és a 1éptetdmotor bekotésére
szolgal. A foaramkori sorkapocs kiosztasa a 2.3.1.1-es abran lathat6. A féaramkori sorkapcsok
bekotésekor a vezeték keresztmetszete megfeleld legyen, lehetdleg haszndljon érvéghiivelyt.
A féaramkori kabeleket lehetdség szerinti legnagyobb tavolsagban vezessiik a vezérld aramkori
kabelektol.

O

Vc: A vezérld elektronika tapfesziiltsége (10-36V DC).

Vp: A teljesitmény elektronika tapfesziltsége (0 - 80V DC).
0V: A tapfesziiltség kdzds pontja.

Lépteté motor "A" tekercsének "-" pontja.

Léptetd motor "A" tekercsének "+" pontja.

Léptetd motor "B" tekercsének "-" pontja.

Léptetd motor "B" tekercsének "+" pontja.

Arnyékolas.

0 N A WN

eldaleldale

O

2.3.1.1 abra: a csatlakozopontok elhelyezkedése az alaplapon

Tapfesziiltség bekotése

A meghajto kartya rendelhetd egy vagy két tapfesziiltségli tipusban. Egyfesziiltségili taplalas esetén
a vezérld elektronika és a teljesitmény elektronika is ugyanarrdl a sorkapocs pontrél kapja a
fesziiltséget. KettOs taplalas esetén a vezérld elektronika és a teljesitményelektronika kiillonbozé
sorkapcsokrol kapja a fesziiltséget.

Egyfesziiltségli taplalas esetén a vezérldelektronika és a teljesitmény elektronika ugyanarrol a
sorkapocs pontrdl kapja a fesziiltséget. Ebben az esetben a miikddtetd fesziiltség 10V — 36V-ig.

A tapfesziiltség bekotése egyfesziiltségli taplalas esetén a 2.3.1.2-es abran lathato.

O
e -

ve 1@ ‘
Vo 2|Q | +
Sz 10-36V DC Cc 230V
A 41D ‘
A+ 5| - -
B- 6 @ Biztositék Sziré Egyeniranyitd Haloézati
B+ 7(® transzformator
sh. 8|©

2.3.1.2 dbra: tapfesziiltség bekotése egyfesziiltségii taplalds esetén

A tapfesziiltség polaritasanak felcserélése az aramkor tonkremeneteléhez vezet!
A tapfesziiltség nem haladhatja meg a 36V-ot!
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Kettds taplalas esetén a vezérloelektronika és a teljesitmény elektronika két kiilonbozé sorkapocsrol
kapja a tapfesziiltséget. Ebben az esetben is a vezérld elektronika tapfesziiltsége

10V — 36V, a teljesitmény elektronika tapfesziiltsége: 16 — 65Vlehet.

A tapfesziiltség bekotése kettds taplalas esetén a 2.3.1.3-as abran lathato.

O
+ L D Tr*o
A — L7
w219 10-36V DC c==* 2
o 3|
A 4|Q
A+ 5|
B- 6 @ Biztositek Szliré Egyeniranyité 230V
B+ 719 F L D
+
sh. 8| o~ .
o ol
10-65V DC CT
O Biztositek Sziiré Egyeniranyité Halézati
transzformator

2.3.1.3 abra: kettds tapfesziiltség bekitése

A vez¢érl6 elektronika tapfesziiltsége nem haladhatja meg a 36V-ot !
A teljesitmény elektronika tapfesziiltsége nem haladhatja meg a 65V-ot !
A tapfesziiltség bekotését csak a tapegység fesziiltségmentes allapotaban végezze !

-10 -
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Léptetomotor bekotése

A készilék kétfazisu Iéptetomotor meghajtasara és vezérlésére alkalmas. A 1éptetdmotor
lehet unipolaris és bipolaris is. A meghajtott motor fazisarama 0,5 és 5A kozott lehet. A
Iéptetémotort az Con;-es féaramkori sorkapocs 4-5-6-7 pontjai kozze kell bekdtni. Ha a motor
egyik tekercsének kivezetéseit felcseréljiik a motor forgdsirdnya megvaltozik.

4 kivezetéses bipoldaris motor: csak egyféleképpen kothetd be. Ebben az esetben a
maximalisan beéllithatd fazisaram a motor fazisdraméaval egyezik meg. Az egyes tekercsek
ellenallas mérével kimérhetok. Ha az A- és A+ kivezetéseket felcseréljiik, a motor forgésiranya
meg valtozik. Ugyanez torténik a B- és B+ tekercs kivezetéseinek felcserélésekor is. A motor
bekotése a 2.3.1.3-as abran lathato.

Ve 1@

Vo 2|

ov 3 @ A
aslo—AR

A+ 5 % | }B- ‘

B- 6 H

B+ 7 @ﬁﬁ&' m
sh. 8|

2.3.1.3 abra: Bipoldris motor, soros bekotése

A A motor bekotését csak a késziilék fesziiltségmentes allapotaban végezze!
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6 kivezetéses unipoldris motor soros bekitése: A tekercsek ellendllds mérdvel kimérhetdk. A
kozépkivezetést nem hasznaljuk, tehat a kivezetd huzalt jol le kell szigetelni. Soros mitkddtetés
esetén a hajtasnak kisebb aramot kell szolgaltatnia, mint a motor fazisarama, ugyanakkor a motor
nyomatéka valtozatlan marad, de a maximalis 1éptetési frekvencia a felére csdkken.

A motor névleges fazisaramat egy fél tekercsre vonatkoztatva adjak meg. A névleges aram a
névleges gerjesztést hozza 1étre és a motor melegedése is a megengedett érték alatt marad. Egy
tekercsfél hasznalatakor a gerjesztés: ©=1*N_ahol N az egy tekercsfél menetszama, ' a motor
névleges fazisarama. Ha a két tekercset sorba kotjiik a névleges gerjesztést a névleges aram fele
hozza 1étre. A teljes tekercset gerjesztve a menetszam 2N lesz, azonos gerjesztéshez tehat csak a
névleges aram fele engedhetd meg. Ezzel az eljarassal a motor homérséklete sem emelkedhet a
megengedett f61é. A motor bekotése a 2.3.1.4-es abran lathato.

Ve 1@
Vo 2|0
ov 3 @ A
A 4\ ﬂA+ nc.
A+ 5 @ | }B ‘
B- 6|0 e
B+ 7 @
80 Q . nc.

2.3.1.4 abra: Unipoldris motor, soros bekitése

6 kivezetéses unipoldaris motor egy tekercses bekitése: a hajtisnak a motor névleges
fazisaramat kell szolgaltatnia, a motor névleges nyomatékkal és maximalis Iéptetési frekvenciaval
miikodtethetd. A motor szabadon hagyott vezetékeit le kell szigetelni, hogy semmihez se
érhessenek hozza. A motor lizemszerti miikddése alatt a nem hasznalt tekercsekben ugyanis 40-60V
koriili fesziiltség indukalodik. A motor bekotése a 2.3.1.5-0s abran lathato.

NRNSNSNS
1T D
CIPSES

>
+
0w N O WN A

B+
nc.

2.3.1.5 abra: Unipoldris motor, egy tekercs bekditése

/'\ A motor bekotését csak a késziilék fesziiltségmentes allapotaban végezze!
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8 kivezetéses bipoldris motor soros bekotése: ellenallas mérdvel a tekercsek kimérhetdk, de a
bekotésiikkor fontos szerepe van a tekercselések iranyanak, vagyis a tekercskezdetet és a
véget nem szabad felcserélni! Nézze at a motor adatlapjat a tekercselés iranyat illetéen! A motor
fazisaramat egy tekercsre adjdk meg. A tekercsek soros Osszekdtése miatt a hajtas altal szolgéltatott
maximum aram csak a fele lehet a motor névleges fazisaramanak, a motor névleges nyomatékkal
miikodik, viszont a maximalis 1éptetési frekvencia jelentdsen csokken. A két tekercs soros
kapcsoldsa miatt, a névleges gerjesztést mar a névleges fazisaram fele létrehozza. A maximalis
1éptetési frekvencia — a soros kapcsolasbdl eredendden — a kétszeresre ndtt induktivitas és a szintén
kétszeresre nétt ellendllas miatt csokken szamottevden.

Figyelem ! Ha valamelyik tekercsfél forditva van bekotve, a kor induktivitasa csaknem
nullara csokken. Az aram hirtelen felfutisa miatt zarlati Aram alakul ki, ami a hajtas
teljesitmény fokozatanak tonkremeneteléhez vezet.

Az A-, A+, vagy a B-, B+ kivezetések felcserélésekor a motor forgasiranya megvaltozik.

A motor bekotése a 2.3.1.6-o0s dbran lathatd. A tekercskezdeteket a rajzon megjeloltiik.

SOSISSISISS)

>
+
0 N O WN

2.3.1.6 dbra: 8 kivezetéses motor, soros tekercsbekitése

8 kivezetéses bipolaris motor parhuzamos bekotése: a tekercsek ellenallas mérdvel kimérhetok, de
a bekotésiikkor fontos szerepe van a tekercselések iranyanak, vagyis a tekercskezdetet és a
véget nem szabad felcserélni! A hajtas altal szolgaltatott maximalis d&ram a névleges fazisarammal
egyenld, a motor nyomatéka nem véltozik, viszont a maximalis 1éptetési frekvencia jelentsen
megnd, tovabba nagyobb fordulatszamok esetén is nagyobb lesz a motor nyomatéktartaléka. A fent
elmondottak miatt a nyolc kivezetéses motoroknak parhuzamos bekdtését ajanljuk. A motor
bekotése a 2.3.1.7-es dbran lathato.

A modul a motor A-, A+ kivezetései kozott a névleges fazisaramot hajtja at. Ez oszlik meg egyenld
aranyban a két tekercs kozott. Egy tekercs tehat a névleges gerjesztés felét hozza 1étre, a gerjesztés
masik felét a vele parhuzamosan kotott masik tekercs hozza 1étre. A maximalis 1éptetési frekvencia
a soros kapcsolashoz képest jelentdsen nd, a felére csokkent induktivitas (soros kapcsolashoz képest
a negyedére) €s a felére csokkent ellenallas miatt.

B+ 45

SSISISSISISIS)
D
lbdbe

>
+
W N U AW —

2.3.1.6 dbra: 8 kivezetéses motor, parhuzamos tekercsbekitése
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2.3.2 Vezérl6 aramkori csatlakozék bekotése

A vezérl6 aramkori (Con,, Cons) csatlakozok a meghajto kartya vezérlo jeleinek bekotésére szolgal.
Az Cons-es csatlakozo a logikai be- és kimenetek bekotésére szolgal, kiosztasa a 2.3.2.1.-es abran
lathato.
A Cons-as csatlakozd az RS-232-es kommunikacié bekotésére szolgal, kiosztasa a 2.3.2.2-es dbran
lathato.

Com: Bementek kdzds pontja.
Step/Start: Iépés/inditas.
Dir: Mozgas iranya.
Enable: Meghajté engedélyezése.
Home c.: Referencia pont felvétele.
Home SW: Referencia pont kapcsolé.
ESW-+: Negaiv iranyu végkapcsolé.
ESW-: Pozitiv iranyu végkapcsold.
— Com: Bemenetek k6zds pontja.
10— Out+: Kimenetek kéz6s pontja.
1M1 Drive ST: Meghajto allapot.
12— Move ST: Mozgasi allapot.
13— Ain: Analdg feszlltség bemenet.
14— 0V: Analég bemenet k6z6s pontja.

O

O©CONOOOARWN-=-

2.3.2.1. abra: Cony-es vezérld aramkori csatlakozo kiosztisa

PC soros port

[ GND: Soros kommunikacié kdzds pontja.
RxD: Soros kommunikacié adat.
TxD: Soros kommunikacié adat.

GND: Soros kommunikacié k6zds pontja

A OWON -

2.3.2.2. abra: Con; RS-232-es csatlakozo kiosztdsa
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Logikai bemenetek bekotése

A logikai bemenetek jelszintje +5V, +12V, és +24V koziil valaszthatd, amelyet rendeléskor kell
meghatarozni. A bemenetek meghajté drama koriilbeliil 10mA. A logikai bemenet elvi kapcsolasi
rajza a 2.3.2.3-as abran lathato.

Bemenetek r o T
I
VANG

Optocsatold

Com

2.3.2.3. abra: Logikai bemenetek

A logikai bemenetek funkciojat az alabbi tablazat ismerteti:

Csatlakozé
pont Megnevezés Funkcio
(Conyp)
2 Lépés / Start Step-Dir modban: Lépés parancs
Sebesség és pozicid Mozgas inditasa
§ vezérelt modban:
b 3 [rany Step-Dir és sebesség Mozgas irdnyanak meghatarozasa.
g vezérelt modban
2 Logikai ,,1”” esetén a motor forgasi iranya: elére.
:% Logikai ,,0” esetén a motor forgasi irdnya: hatra.
5 4 Engedélyezés Meghajto engedélyezés, teljesitmény elektronika engedélyezése.
A 5 Referencia pont felvétele Referencia pont felvételének inditasa.
6 Hiba torlés / Ref. pont kapcsolé |Hiba esetén: Hiba torlése.
Ref. pont felvétele Referencia pont végkapcsoloja.
kozben:
7 Pozitiv iranyt végkapcsolo Pozitiv irany(i mozgas végkapcsoldjanak bemenete.
8 Negativ iranya végkapcsold INegativ iranytl mozgas végkapcsoldjanak bemenete.

A bemenetek ajanlott bekotési modjai a 2.3.2.4-es abran lathatoak.

Vezérl6 aramkor PLC
Bemenetek r T t Vezérlé aramkor
Bemenetek r T
‘ “ ‘ o
S XZ N
Optocsatold - ZX
Optocsatold
Com
Com
2.3.2.4.a. abra: relé csatlakoztatisa a bemenethez 2.3.2.4.b. abra: PLC csatlakoztatisa a bemenethez
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Logikai kimenetek bekotése

A logikai kimenetek maximalisan 30V-os fesziiltséggel és 75mA-es drammal terhelhetdek.
A logikai kimenetek elvi kapcsolési rajza a 2.3.2.5-0s abran lathato.

Vezérld aramkor

I R

BEEYe
T _ Y14

Optocsatold

.
Kimenetek

2.3.2.5. abra: Logikai kimenetek

A logikai kimenetek funkciojat az aldbbi tdblazat ismerteti:

Csatlakozé
pont Megnevezés Funkcid

£ | (Cony

% 11 Meghajto allapota INormal miikddés esetén a kimeneti tranzisztor bekapcsolt

E allapotban van.

f Hiba esetén a kimeneti tranzisztor kikapcsolt allapotban

= lvan.

5 12 Mozgas allapota A motor forgasa esetén a kimeneti tranzisztor bekapcsolt

a allapotban van.
IA kimeneti tranzisztor kikapcsolt allapotban van, ha a motor
nem forog.

A kimenetek ajanlott bekotési modjai a 2.3.2.6-o0s dbran lathatoak.

Vezérlé aramkor

Vezérlé aramkor
r T dout r - T Uout PLC
QAN g
7 + VANd

L

Optocsatold

+1
7 Kimenetek
L kA

2.3.2.6.a. dbra: Relé bekotése 2.3.2.6.b. dbra: PLC bekdtése

Optocsatold

M

Kimenetek
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Analog bemenet bekotése

Az analég bemenet analdg sebesség vezérelt modban a sebesség alapjelet szolgéltatja a
késziiléknek. Az anal6g bemenet elvi kapcsolasi rajza a 2.3.2.7-es abran lathato.

Vezérl6 aramkor

Ain AD
konv.

1

2.3.2.7. abra: analég bemenet

Az analdg bemenetek funkcidjat az alabbi tablazat ismerteti:

Csatlakoz6
‘a;a pont Megnevezés Funkcio
2 (Conyp)
2 13 Fesziiltség bemenet Analog sebesség vezérelt modban a sebesség vezérlés
& alapjele.
Té 0 - (+10V) a motor forgasi irdnya: eldre.
< 0 - (-10V) a motor forgdsi irdnya: hatra.

14 | Ko6z0s pont |Az analdg bemenet kdzds pontja.

Az analdg bemenet ajanlott bekotési modjai a 2.3.2.8-as abran lathatoak.

Vezérl6 aramkor

PLC Vezérlé aramkor

1+ 10V Ain AD
T konv. DA Ain AD

konv. konv.

ov
j+10V L

2.3.2.7.a. abra: Potenciométer bekitése 2.3.2.7.b. abra: PLC bekitése

toOnkremeneteléhez vezet!

Az analdg bemenet kozos pontja a tapfesziiltség negativ pontjaval azonos
potencidlon van!

i: Az analdg bemenetre +12V-ndl nagyobb fesziiltség keriilése az dramkor
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2.3.3 RS-485 kommunikaciés kartya bekotése

A bdvitékartya haszndlatdval a késziilék RS-232-es kommunikacidjat kiegészithetjiik
RS-485-6s kommunikéacioval. A kartya hasznéalatdhoz semmilyen paramétert nem kell beallitani,
bekapcsolas utan a kartya azonnal mitkddoképes. A kommunikacids vezetékeket (A-B) a kartyan
elhelyezett Cony,—es sorkapocsba kell bekdtni. A sorkapocs kiosztdsa a 2.3.3.1-es abran lathato. A
masodik A-B csatlakozok a busz tovabbvezetését teszik lehetévé. Az SH jelli kapcsokra a buszkabel

arny¢kolasat kell kotni.

0000000000

1@ S.I;L
2| o
3/ 3
4| 5
5/ 3
6@ S.I;I.

O O

2.3.3.1. dbra: RS-485-0s sorkapocs kiosztisa
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2.3.4 1-0 bovito kartya bekotése

A bovitokartya hasznalataval a késziilék 255 pozicionalasi ponttal bovithetd.

A vezérld jelek bekotése a kartydn elhelyezett Conp-es 20 polust szalagkdbel csatlakozoval
lehetséges.

A bovitkartyan 8 bemeneti és 8 kimeneti pont talalhato.

A bemeneti pontok felépitése és bekdtése megegyezik a meghajtdo bemeneteivel. A bemenetek itt is
+5, +12, vagy +24V-os fesziiltséggel miikodtethetdk, amelyet rendeléskor definidlni kell.

A bemenetek kombinacidja adja a pozicionalasi pontok cimét 8 bites bindris kod formdjaban. A
legkisebb helyértékii bit az In0.

A kartya kimeneteinek felépitése szintén megegyezik a meghajtd kimeneteinek felépitésével és
bekotésével, de ezek a kimeneti pontok csak 10mA-el és 35V-os fesziiltséggel terhelhetok.

A kimenetek visszaadjak a bemenetekre adott cimkddot, ha a pozicionalds megtortént.

A Cons-es csatlakozo6 kiosztasa a 2.3.4.1-es abran lathato.

A kartya megfelelé miikddéséhez a hasznalni kivant pontok paramétereit(,,ip”, ,.is”, ,,ia”, ,,im”) be
kell allitani. A kértya hasznalatakor a poziciondlés a 4.9.4-es fejezetben leirtak szerint valosul meg.

Uout 2

Uout 20
I L

Jf =1
W

Out0 4

~
=
)

|
5%

Out1 6

©
=
@

|
5%

Out2 8

5
=

Out3 10

w
=1
o

Out4 12

o
=
>

|
[5%

Out5 14
- N,

3
=3
2

J J
;ij ;ij
ST T T

|
8

Out6 16

|
[5%

1 Com

Out7 8

19 Com

2.3.4.1. dbra: I - O béviti kartya csatlakozdjanak kiosztisa
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2.3.5 Enkéder kartya bekotése

crey

ellendrzésére. A kartya inkrementélis enkdderek jeleinek(A és B csatorna) fogadasara alkalmas, az
enkoder kimenete lehet line driveres, open kollektoros, vagy push pull. Az enkoder fesziiltsége +5V
¢és +24V kozotti érték lehet. Line driveres enkdder hasznalata esetén a kartyan talalhato J;-es és a J»-
es jumpert 0ssze kell kotni, barmely mas tipusu enkoder hasznalata esetén a Ji-es és a J,-es jumpert
szabadon kell hagyni.

A kartya kiils6 tapfesziiltséget igényel, amely fesziiltségnek meg kell egyezni az enkoder
tapfesziiltségével. A kartya bekotése a 2.3.5.1-es abran lathato.

19 2
s 2|0 R | AL
5 @ enc T
] oV J
6@ 5-24V
O O

.3.5.1. dbra: az enkdder visszacsatolo kartya bekitése

A megfeleld miikodéséhez a kartya paramétereit (,,em”, ,.er”, .ev”, ,.ee”, ,ef”) be kell allitani.

Ha az enkoder kartyara nincs bekotve a kiilso tapfesziiltség, a meghajté nem ismeri
fel az enkoder kartyat.
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3. A meghaijté kezelése

3.1 Bekapcsolas

A vezérld elektronika tapfesziiltségének meglétét a meghajton elhelyezett zold szini ,,Power” LED
vilagitasa jelzi. A bekapcsoldsa utdn 1 masodpercig lehetdség van a meghajtd szoftverének
frissitésére, ezt a hiba LED villogasa jelzi. A szoftver frissitése a 7-es fejezetben lathatd. Az 1
masodperc letelte utan a hiba LED kikapcsol. Ezutan egy belsd inicializalas torténik. Inicializalas
soran a késziilék megvizsgalja a bovitd kartya jelenlétét és megallapitja a bovitd kartya tipusat,
beallitja a paraméterek értékét.

Bekapcsolas utan a késziilék egy bejelentkezo iizenetet kiild fel soros vonalon. A soros vonal
sebessége alapesetben 57600b/s, a soros cim pedig 01. A bejelentkez6 iizenet kikapcsolhaté az
iizenetkiildés paraméterben(,,st”). A bejelentkez6 képernyé utan a meghajto iizemkész. A
bejelentkez6 iizenet a 3.1.1-es abran lathato.

MSD5 — Készulék tipusa
5A MicroStepper Drive Készllék megnevezése
Sn.: 098001s — Sorozatszam
Interface: none — Bévit6kartya tipusa
Serial Address : 01 Soros vonali cim

Hardver verzidszam a
Szoftver verzidszama

Hardware version.: 3.10

Firmware version.: 3.50
Q-TECH Kft.
www.q-tech.hu

3.1.1. abra: bejelentkezd iizenet

Amennyiben az automatikus referencia pont felvétele(,,ah) be van kapcsolva a késziilék a
bejelentkez6 képernyd utan felveszi a referencia pontot. A referencia pont felvételének folyamatarol
a kovetkezd lizenet ad t4jékoztatast: ,,01wt= 16 Move Home! .

Referencia pont felvétele kozben a meghajtonak engedélyezve kell lennie. Amennyiben a meghajtéd
nincs engedélyezve a késziilék a kdvetkezd iizenetet kiildi fel a soros vonalon:

,01lwt=17 Wait Enable! .

A meghajté engedélyezése utan a késziilék felveszi a referencia pontot. a 5.9-es fejezetben leirtak
szerint.
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3.2 ASCII protokoll

A késziilék kezelése és paramétereinek beallitasa, soros kommunikacioval lehetséges. A csatlakozo
kiosztasat lasd a 2.3.2.2-es abran. A kommunikacid6 ASCII protokollal valésul meg. A
kommunikaci6 soran elsének a soros vonali cimet kell lekiildeni a késziiléknek, két ASCII karakter.
A cim utan kovetkezik a paraméter kodja, két ASCII karakter. A paraméter kodot a parancs kod
koveti ami lehet ,,?” olvasés esetén és ,.=" iras esetén. [ras esetén a parancskodot az adat mez6
koveti amely a paraméter 0 értékét tartalmazza, olvasds esetén az adatmezd elmarad. A mondat
lezarasaként egy ,,CR” karaktert (0Dy) kell lekiildeni. A késziilék valasza paraméter olvasasa esetén
megfelel az el6z6ekben leirtaknak. A késziilék paraméterei a 4-es fejezetben lathatoak.

Példaként egy paraméter értékének lekérdezése a 3.2.1-es dbran lathato.

I £ mondat vége, "CR" karakter(0D,) és/vagy
"NL" karakter(0A)

parancskdd (olvasas)

paraméter kdd (sorozatszam)
soros vonali cim

3.2.1. abra: paraméter lekérdezése

A készilék valasza a 3.2.2-es abran lathato.

T Y mondat vége, "CR" karakter(0OD:) és/vagy
Uj sor, "NL" karakter(0An)
adatmez6(sorozatszam)

szokoz (20,)

parancskod

paraméter koéd (sorozatszam)
soros vonali cim

3.2.2. abra: vidlasz a paraméter lekérdezésére

A paraméterek bedllitasa a 3.2.3-es dbran lathato.

01fc= 45%- .

Y mondat vége, "CR" karakter(0D,)
"NL" karakter(0A,)

adatmez6(45%-os fazisaram)
sz6k6z(20,), nem kotelezd

parancskoéd(iras)
paraméter kod (faziaram)
soros vonali cim

3.2.3. dabra: paraméter bedllitisa
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A késziilék valasza annak megfelelden, hogy a paraméter bedllitisa megtortént vagy sem a 3.2.4-as
abran lathato.
— o/ . —
01fc= 45%- . 01fc= not- .
t———— mondat vége, "CR" karakter(0D,) [ L mondat vége, "CR" karakter(0D,)
4j sor, "NL" karakter(0A,) 4j sor, "NL" karakter(0A,)
adatmezd, paraméter bedllitasa elfogadva

$26k62(20,) adatmezd, paraméter bedllitasa elvetve

parancskod(iras) SZOkOZ(ZKQg(' o)
paraméter kod (fazisaram) parancskod(lras)
soros vonali cim paraméter kod (fazisaram)

soros vonali cim

3.2.4. abra: valasz a paraméter beallitasdra

A késziilék vezérlését a vezérld bemenetekrdl érkezd impulzusok helyett soros vonalon
lekiildott parancsokkal is elvégezhetjiik. Parancs kiadasakor is els6ként a soros vonali cimet kell
lekiildeni. Ezutan kovetkezik a parancskdd €s utana, - ha van - a kiegészito parancskéd. A mondat
lezarasaként egy ,,CR” karaktert(0Dy,) és/vagy ,,NL” karaktert (0Ay) kell lekiildeni a késziiléknek. A
lehetséges parancsok az 5. fejezetben lathatoak.

Pé¢lda egy parancs kiadéasara a 3.2.5-es abran lathato.

T— mondat vége, "CR" karakter(0D,) és/vagy
Uj sor, "NL" karakter(0A,)

parancskod(meghaijtdé engedéjezés)
soros vonali cim

3.2.5. abra: parancs lekiildése

A késziilék valasza annak megfelelden, hogy a parancs elfogadasra keriilt vagy sem a 3.2.6-0s dbran
lathato

O01de= ok- . 01de= not-
| U ey T

adatmez6, parancs elfogadva adg‘t((peé% parancs elvetve
sz6kbz(20,) .?_Z.?J. e‘l’z( ")

"="jel Kod haito a6l 3 parancs kéd(meghajté engedélyezés)
parancskos I_(m'eg ajté engedélyezés) soros vonali cim

soros vonali cim

3.2.6. abra: valasz a parancs kiaddsara
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4. Paraméterek

A meghajt6 paramétereinek beallitasaval a meghajtot az alkalmazas kovetelményeihez illeszthetjiik.
A paraméterek beallitasat soros vonalon keresztiil végezhetjiik el.
A paraméterek 5 {6 csoportba sorolhatdk be, ezek:
— meghajtd paraméterek,
— mozgasi paraméterek,
— soros kommunikaci6 paraméterei,
- I-O bovitd kartya paraméterei,
— Enkdder visszacsatol6 kartya paraméterei.
A lehetséges paramétereket az alabbi tablazat tartalmazza:

n ©
[J) 7)) ) 7] (] [} ~
o N -6 [® S
g3l £3 Paraméter Bedllithat6 érték / SS9 SE |5858|5
x| &Xx megnevezése Olvasott érték =3 G‘ -l g I
5 & < ¢ 1= gx(w
Q Q |s
>
=" won : ——
sn ? Sorozatszam f}l{(;i(r;l;i;x” A meghajto gyartasi szama Csak olvashaté 4l
n " non 4 A e r . ’
fw ? Szoftver verzid szama f}l{(}a(r;l;:c’r IA meghajté szoftverének verzio szama Csak olvashato 42
"it" "o B6vit6 kartya tipusa
0: none nincs bévitdkartya
1: RS-485 RS-485-6s kommunikaci6s kartya Csak olvashat6 43
2: 1-0 [-O bo6vitd kartya
3: QE [Enkoder visszacsatolo kartya
"de" "o | Meghajto allapot
0: disable teljesitmény fokozat tiltva )
(a motor tekercseiben nem folyik 4ram) Csak olvashato 4.4
1: enable teljesitmény fokozat engedélyezve
(a motor tekercseiben dram folyik)
"mv" | " | Mozgas allapot
0: not move a motor nem forog Csak olvashatd 4.5
1: move la motor forog
e won " o " PR om0
tp ? %Iutyobf;rda XX°C /A hiitéborda homérséklete, 0 - 120°C Csak olvashato 4.6
x hémérséklete
g © |"an" non Analdg bemenet  =XX% IAz anal6g bemenet fesziiltsége %-ban Csak olvashat6 4.7
S| & [pv " Tapfesziiltsé XX, XV A teljesitmény elektronika .
o[ 2 |"pv apfesziiltség s j y
g ? tapfesziiltsége, 0 - 65V Csak olvashato 4.8
E = |"dm"| "?";"=" | Meghajt6 izemmod
1: step-dir [épés-irany mod
2: speed sebesség vezérelt mod 1 Nem 4.9
3: analog lanalog sebesség vezérelt mod
4: position [pozicionalas mod
"ms"| "2";"=" Mikro 1épés 1,2,4,5,8,10, 16,
b0, 32, 50, 64 64 Nem 4.10
"fe" [ "oy=" Fazis aram 10-125 JA motor fazisarama a meghajto
aramahoz (5A) viszonyitva (%) D[ 50 | Nem j411
W | normoi—n — - v —
he ™ Tartéaram 10 - 100 A motory tartdarama a fazis &ramhoz 1 50 Nem 412
viszonyitva (%)
" " H‘)H.Hzﬂ 4 Aot 1AL - rr Il r
ht 7" Késleltetési id6 10 - 30000 A'tartoarlar.n'ra Yalo atkapcsolas 1 500 Nem | 4.13
[késleltetési ideje ms-ban
"ot" | "?"; "=" |Hiitéborda megengedett 25-120 °C-ban
hémérséklete 1 95 Nem | 4.14
"pl" [ "My =" Tapfesziiltség 10 - 65 IV-ban
megengedett 1 16 Nem | 4.15
minimuma
"ph" | "2?"; =" Tapfesziiltség 10 - 65 IV-ban
megengedett 1 [36/65| Nem |4.16
maximuma
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a (7] — (7] :: ] ~—
sl £3 Paraméter Bedllithat6 érték / I EE IR HE
§x| 5x megnevezése Olvasott érték =3 & s |3 gy} ®
& a < 2 § EX|W
"rt" | "?";"=" |Ref kapcsold polaritasa
0: ponalt Zar6 kontaktus(pozitiv logikas) 0 Nem 4.17
1: negalt Bont6 kontaktus (negativ logikas)
"It" | non = |Végkapcsol(’) polaritasa
0: ponalt Zar6 kontaktus(pozitiv logikas) 0 Nem 4.18
1: negalt IBonto kontaktus (negativ logikas)
"mi" | non =" |Start-dir bemenet modjal
0: start-dir Start-dir mod
2 - 0 Nem |4.19
'g‘ 1: start-stop Start-stop mod
2 2: fwd-rev [El6re-hatra mod
= "ps" | o= |Start bemenet polaritasa
0: ponalt Zar6 kontaktus(pozitiv logikas) 0 Nem | 4.20
1: negalt [Bonto kontaktus (negativ logikas)
”pd"| non = | Dir bemenet polaritasa
0: ponalt Zar6 kontaktus(pozitiv logikas) 0 Nem 421
1: negalt Bont6 kontaktus (negativ logikas)
"dy" | "?"=" Inditasi késleltetés 0-30000 Inditési parancs késleltetése ms-ban 0 Nem | 4.22
"so" | "?""=" Lassitasi offszet 0-(+2°"-1) Stop parancs késleltetése pozicioban 0 Nem | 4.23
"po" e Pozicio (-2 = (+2°'-1)  |A bels6 pozicié szamlalo értéke Csak olvashato 4.24
"cs" non Aktualis sebesség  [XXXXXstep/s IAktualis sebesség Csak olvashato 4.25
"dp" | "?=" Kivant pozicié "sI" - "sh" IPozicionalas soran a kivant pozicié 12800 [ Nem | 4.26
"da"| "?";=" Alternativ pozicio "sI" - "sh" [Pozicionalas soran az alternativ pozicid 0 Nem | 4.27
"pm"| "2";"=" Pozicionalasi mod
0: absolute IAbszolut pozicionalas 1 Nem | 4.28
~ 1: relative Relativ pozicionalas
g "ds" | "om=" Kivant sebesség 1-65000 lépés/s-ban 64000 Nem | 4.29
2 "ss" | "2M=" Kezd6 sebesség 1 — 65000 [épés/s-ban 4000 Nem [ 4.30
E "rp" | "2""=" Refereincia pozicio "s1" - "sh" IRefpont felvételkor a refpont eltolasa 0 Nem 4.31
E "se" | "?""=" | Szoftpoz figy. Enged.
0: off Szoftveres pozicio figyelés kikapcsolva 1 Nem | 4.32
ﬁ _ 311: on Szoftveres pf)zi({ié figyelés be‘ke‘lpcsolva i
] "sl" ”?“'”=:: Szoftveres minimuma (-2°) — “3s]h“ Szoftveres n17ircnf3'ﬁ2velérs minimum -106‘ Nem |4.33
s |"sh" [ "?";"=" | Szoftveres maximuma "sl" — (+27°-1) Szoftveres pozicid figyelés, maximum 10 Nem | 4.34
"hd " Refpont felv. allapota
0: off INem volt referencia pont felvétel Csak olvashato 4.35
1:on IReferencia pont felvétel volt
"hs" | "?";"=" | Refpont felvételi seb. 1 -65000 lépés/s-ban 14000 | Nem | 4.36
"ah" [ "?";"=" |Automatikus refpont felvétel
0: off IAutomatikus refpont felvétel kikapcsolva 0 Nem | 4.37
1: on IAutomatikus refpont felvétel bekapcsolva
"ac" | "?";"=" [Gyorsitasi, lassitasi id6 50 - 65000 Ims-ban 500 Nem 4.38
"am"| "?"; "=" Gyorsitasi mod
0: normal ILinearis gyorsitas 1 Nem 4.39
1: table Tablazatos (e-ad fiiggvényil) gyorsitas
"sa" | "?", =" Soros vonali cim 1-99 Soros vonali cim 01 Nem 4.40
"sb" [ "?"; "=" | Kommunikacios seb.
2 0: 9600bit/s
2 I 11200bit's e s
E 2: 38400bit/s :
g 3: 57600bit/s
- 4: 115200bit/s
g "st" | "2 =" | Soros v. lizenetkiildés
@ 0: off Soros vonali lizenetkiildés kikapcsolva 1 Nem | 4.42
1:on Soros vonali lizenetkiildés bekapcsolva
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- ©
‘Q_J' 7)) - 0 |9 © N~
3 N = ® |® S
€3 | S3| Paraméter Bedllithat érték / g9 S 5888 §
g x § < | megnevezése Olvasott érték S5 o3 |5888] &
T a < o ETEX| W
Q Qs
S
"ii" "?"  [Bemenet lekérdezése 0-255 A nyolc bites bemenet lekérdezése. Csak olvashato 4.43
"ipXXX"# ["?"; ="  Kivant pozicié 2 - (21 Nem | 4.44
*
::‘9 "isXXX"* 2" "="] Kivant sebesség 1 - 65000 lépés/s -ban Nem | 4.45
8 | X [y | OYOISISL Lassitdst 5065000 |ms-ban Nem | 4.46
(@)
= | "imXXX"* |"?"; "="[ Pozicionalasi mod
0: absolute |Abszolut pozicionalas Nem |4.47
1: relative Relativ pozicio
3 "ep" ngn | Enkdder pozicid (22— (+2°1)  [Enkéder pozicié szamldls Csak olvashaté | 4.48
o P ) lekérdezése P )
"g "es" o Lépés hiba (-32768) — (+32767) Csak olvashato 4.49
©
S
P "em" "?"; "=" Motor felbontas 10-1000 lépés/fordulat 200 Nem | 4.50
. "er"  |"2;"="| Enkoder felbontds 1-65535 impulzus/fordulat vagy 2048 | Nem |4.51
i impulzus/sten
g "ev" "?"; "="Enkoder kiértékelése 2:4 4 Nem 4.52
0
é "ee" non, n_n Megengedett lépés 0-200 5 Nem 4.53
I} T hiba (egész 1épés) i
"ef" ;= Enkoéder mod
0: off ik 1
N rapesolva 0 Nem | 4.54
1: feedback |Visszacsatolas
2: follow kovetés

*  XXX: apozicionalasi pont szama.

** A paraméterek csak akkor érthetdk el, ha I — O bovitd kartya van csatlakoztatva a késziilékhez.
**% A paraméterek csak akkor érthetdk el, ha enkoder visszacsatolo kartya van csatlakoztatva a késziilékhez.

4.1. Sorozatszam (sn)

A késziilék sorozatszamanak lekérdezése. Csak olvasas lehetséges. Lekérdezéskor az adatmezdben
6 karaktert kapunk vissza. A sorozatszam jelentése a 2.1.3-es dbran lathato.

4.2. Szoftver verziészama (fw)

A késziilék miukodtetd szoftverének verzidoszama. Csak olvashatd. Lekérdezéskor az adatmezoben
négy karaktert kapunk vissza.

Az mi, ps, pd, so, dy, ¢és a hd paraméterek csak a 3.50-es firmware verziészamtol
¢rhetdek el!
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4.3. Bovité kartya tipusa (it)

A késziilék bekapcsolaskor automatikusan megallapitja a bévitd kartya tipusat. Csak olvashato.
Olvasas soran az adatmezdben 11 karaktert kapunk vissza. Ha nem hasznalunk bdvitdkartyat a

valasz soran az adatmez6 tartalma: ,,0: none . RS-485-6s kartya haszndlatakor az adatmezo
tartalma: ,,1: RS-485 7. I-O Dbovité kartya hasznalatakor az adatmezd tartalma:
W2 1-0 . Enkoder visszacsatolo kartya haszndlatakor az adatmezd tartalma:,,3: QE ”

4.4. Meghajto allapota (de)
Meghajté engedélyezésének lekérdezése. Valasz sordn az adatmezdében 10 karaktert kapunk vissza.

Ha a meghajté nincs engedélyezve az adatmezd tartalma: ,,0: disable”. Ha a meghajtd
engedélyezve van az adatmez0 tartalma: ,,1: enable ”

4.5. Mozgas allapota (mv)

A mozgas allapotanak lekérdezése. Ha a motor nem forog az adatmezd tartalma: ,,0: not move”.
Ha a motor forog az adatmezd tartalma: ,,1: move”.

4.6. Hiitbborda hémérséklete(tp)

A hiitéborda hémérsékletének lekérdezése. Valasz soran az adatmezoben maximum 5 karaktert
kapunk vissza, példaul: ,,31°C”. Az elsé két karakter a hiitdborda hémérséklete, a masodik kettd
pedig a mértékegység.

4.7. Analég bemenet(an)

Az analdg bemenet fesziiltségének értéke %-ban kifejezve. Az analég bemenet fesziiltsége —10V és
+10V kozott lehet. Ez a fesziiltség van atskaldzva %-os értekre.

4.8. Tapfesziiltség(pv)

A teljesitmény elektronika tapfesziiltsége. A fesziiltség 10V-65V-kozott lehetséges. A tapfesziiltség
mérése egy tizedes jegy pontossagu.
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4.9. A meghajté iizemmod(dm)

A 1éptetémotor vezérlési modja. A késziilékben négyféle miikodési mod van megvaldsitva, ezek:

1 (1épés — irany), 2 (sebesség vezérelt), 3 (analdg sebesség vezérelt) vagy a 4 (pozicionalas).

A paraméter beallitasa csak akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter beallitasakor a
parancskod az ,,=" karakter, az adatmezd pedig a lizemmodd értékét (1, 2, 3 vagy 4) tartalmazza. A
paraméter olvasasakor a parancskdd az ,,?” karakter, az adatmez6 pedig elmarad. Ha az tizemmod
1épés-irany az adatmezd tartalma: ,,1: step-dir”. Ha az lizemmod sebesség vezérelt az adatmezd
tartalma: ,,2: speed”. Ha az iizemmod analog sebesség vezérelt az adatmez0 tartalma: ,,3: analog”.
Ha az iizemmod sebesség vezérelt az adatmez0 tartalma: ,,4: position”.

4.9.1. Lépés — irany(step-dir) mod

Lépés irany modban a ,,1épés(step)” bemenetre érkezé impulzusok - felfutd élek - hatasara a
Iéptetémotor egyet 1ép az ,,irdny(dir)” bemenet altal meghatarozott iranyban. Ha az irany
bemeneten logikai ,,1”” van, akkor a motor eldre forog, ha az irdny bemeneten logikai ,,0” van, akkor
a motor hatra forog. A 1épés bemenetre érkezd impulzusok maximalis frekvencidja 100kHz. A
motor megallasa és a beallitott késleltetési id0 (ht) letelte utdn a meghajtd a motor fazisdramat
visszaveszi a tartéadram (hc) altal meghatarozott értékre. A mozgés a 4.9.1.1-es abran lathato.

Enable J
Step H H L

Dir

step ‘

Position ;,—,—,_,_,_,_,_,—'_'_'_‘_‘_‘—\_‘_‘_‘—‘*—

I v

t

4.91.1. abra: Step-dir mod

A A miikddéshez a meghajtot engedélyezni kell az ,,engedélyezés” bemenettel.
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4.9.2. Sebesség vezérelt (speed) moéd

Sebességvezérelt modban a motor az inditasi parancs hatdsara - melyet a bemeneti mod hataroz meg
- és a késleltetési 1d6 letelte utan (dy), a bedllitott kezddsebességrdl (ss) a beallitott gyorsulassal (ac)
felgyorsul a kivant sebességre (ds). Az inditasi parancs megsziinésekor a motor a lassitasi ofszet
paraméterben (so) beallitott pozicid6 megtétele utdn a bedllitott lassuldssal (ac) lelassul a kezdd
sebességre (ss) és megall. Az inditasi parancsot és a mozgas iranyat az ,,inditas (start)” és az ,,irany
(dir)” bemenetek hatarozzak meg a bemenetek mitkodési modja (mi), és bemenetek polaritasa (ps,
pd) paraméterek alapjan. A motor megallasa és a beéllitott tartéaram késleltetési id6 (hr) letelte utan
a meghajté a motor fazisdramat visszaveszi a tartéaram (hc) altal meghatarozott értékre. Sebesség
vezérelt modban a maximalis sebesség 65000 1épés/s, a minimalis gyorsitasi id6 S0ms. A gyorsulas
lehet linearis vagy e-ad fliggvényli a gyorsitdsi mddban (am) bedllitott értéktdl fliggden. A mozgas
a4.9.2.1-es abran lathato.

‘dy” inditasi késleltetes

Engedélyezés J S

oy ” ) e ) “so” lassitasi ofszet pozicio

, i ‘
Inditasi parancs —‘ Li

Mozgas irany ’_‘

step/s
kivant seb.

kezd6 seb. /
-kezd6 seb. \ t
-kivant seb.

4.9.1.1. abra: Sebesség vezérelt mod

Sebesség

A mozgas soran felhasznalt paraméterek:
- kezddsebesség (ss)
- kivant sebesség (ds)
- gyorsulas/lassulas (ac)
- gyorsitasi mod (am)
- ,inditas (start)” és az ,,irdny (dir)” bemenetek miikodési modja (mi), polaritasuk (ps, pd)
- inditasi késleltetés (dy)
- lassitasi ofszet (so)

A mozgast vezérld parancsok:
- forgas (gof, gor)
- lassitas (sp)
- kilépés minden mozgésbol (ca)

A miikodéshez a meghajtot engedélyezni kell!
Az mi, ps, pd, so, dy paraméterek csak a 3.50-es firmware verzioszamtol érhetdek el,
3.50-es verzi6 szam alatt az inditasi parancs az ,.inditas (start)” bemenet, a mozgasi
irany pedig az ,,irany (dir)” bemenet!
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4.9.3. Sebességvezérelt méd analég sebesség paranccsal (analog)

Analog sebességvezérelt modban a meghajto az analdg bemenetrdl (,,Ain”") veszi a sebesség
alapjelet. +10V-os bemend fesziiltség felel meg a bedllitott sebességnek (ds) pozitiv forgési irany
mellett. —10V-os fesziiltség felel meg a beallitott sebességnek (ds) negativ forgasi irany mellett. Az
aktualis sebesség az alabbi képlettel szamolhat6 ki a bemend fesziiltségbdl.

naldg|

A L0
sebesség = |T maximalis sebesség (ds)

Ha a bemend fesziiltségbdl kiszamolt sebesség kisebb, mint a beallitott kezdd sebesség (ss), akkor a
motor nem indul el, vagy leall. Az analdg fesziiltség mérésének felbontasa 20mV, mintavételezése
pedig Ims-onként torténik. Analdg sebesség vezérelt moédban a maximalis sebesség 65000 1€pés/s.
A motor megallasa és a beallitott késleltetési ido (h#) letelte utan a meghajté a motor fazisaramat
visszaveszi a tartédram (hc) altal meghatarozott értékre. A mozgés a 4.9.3.1-es abran lathato.

100

-100

Analég bemenet

step/s

kivant seb.

kezd6 seb.

-kezd6 seb. t

Sebesség

-kivant seb.

4.9.3.1. dbra: analog sebesség vezérelt mod

A mozgas soran felhasznalt paraméterek:
- kezddsebesség (ss)
- kivant sebesség (ds)

A mozgast vezérld parancsok:
- pozicionalas parancs (mp)
- I - O bovito pozicionalas parancs (ig)
- kilépés minden mozgésbol (ca)

A A muikddéshez a meghajtot engedélyezni kell az ,,engedélyezés” bemenettel.
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4.9.4. Pozicionalas (position) lizemmod

Az inditasi paranccsal - felfut6 éllel — indithatjuk el a pozicionalasi folyamatot. A mozgas csak az
inditasi késleltetési id0 (dy) letelte utan indul el. Inditds utdn a motor a kezddsebességrol (ss)
felgyorsul a bedllitott gyorsuldssal (ac) a kivant sebességre (ds), majd a cél elott lassit és megall a
cél pozicidban. A cél a pozicionalasi ponttdl fiigg, ami a kivant pozicié (dp) vagy az alternativ
pozicio (da) lehet. Az inditasi parancsot és a pozicionalasi pontot a ,,inditas (start)” és az ,,irany
(dir)” bemenetek hatarozzak meg a bemenetek miikodési modja (mi), és a polaritas (ps, pd)
paraméterek alapjan. A poziciondlds lehet abszolut és relativ is, modjat a poziciondldsi mod (pm)
paraméter hatarozza meg. Poziciondlds sordn a maximalis sebesség 650001épés/s, a minimalis
gyorsitasi id6 50ms. A motor megalldsa és a beallitott késleltetési id6 (h7) letelte utan a meghajté a
motor fazisaramat visszaveszi a tartdaram (hc) altal meghatarozott értékre. A mozgas a 4.9.4.1-es
abran lathato.

Engedélyezés |
oy dy” inditési késleltetés ms-ban

Inditasi parancs ’_‘ h

Mozgas irany ‘

step/s

kivant seb.
kezdo seb. \

-kezdo seb. t

step \

4.9.4.1. dabra: poziciondlds mod

Sebesség

Pozicio

A mozgas soran felhasznalt paraméterek:
- kivant pozicio (dp, da)
- pozicionalasi mod (pm)
- kezddsebesség (ss)
- kivant sebesség (ds)
- gyorsulas/lassulas (ac)
- gyorsitasi mod (am)
- ,inditas (start)” és az ,,irany (dir)” bemenetek miikodési modja (mi) és polaritasuk (ps, pd)
- inditasi késleltetés (dy)

A mozgast vezérld parancsok:
- mozgas (mp, ma)
- kilépés minden mozgésbol (ca)

A miikodéshez a meghajtot engedélyezni kell!
Az mi, ps, pd, so, dy paraméterek csak a 3.50-es firmware verzidoszamtol érhetdek el,
3.50-es verzi6 szam alatt az inditasi parancs az ,,inditas (start)” bemenet.

A célt (dp, da) pedig az ,,irany (dir)” bemenet hatarozza meg!
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[-O bovitd kartyaval torténd pozicionalds esetén az inditasi parancs hatdsara a meghajtd beolvassa
az [-O bovitd bemenetét. A bemenet beolvasdsa utan elvégzi a poziciondlast a kivalasztott pont
paramétereinek megfelelden (ipxxx, isxxx, iaxxx, imxxx — ahol xxx: a pozicionaldsi pont szdma, a
bemenetek altal meghatirozva). Az inditasi parancsot az ,inditas (start)” és az ,irany (dir)”
bemenetek hatdrozzdk meg a bemenetek miikodési mddja (mi), €s a polarités (ps, pd) paraméterek
alapjan. A poziciondlds végén a bdvitokartya kimenetére kiteszi a poziciondlasi pont szamat.
Pozicionalast a 4.9.4.2-es dbra szemlélteti.

A poziciondlés elinditasakor (ha az st-be van kapcsolva) a meghajtdé a soros vonalon felkiildi a
pozicionalasi pont sorszdmat. A felkiildott {izenet: ,,0limxxx”, ahol az ,,xxx” a pozicionalasi pont
sorszama.

Enable |
o dy” indiftasi kesleltetés

Inditési parancs 1 H

1-0 Bemenet [

1-0 Kimenet 1

stepls

kivant seb.
kezdé seb. \

~kezd6 seb. *

step \

Sebesség

Pozicié

4.9.4.2. abra: Pozicionalds I-O bovitd esetén

A mozgas soran felhasznalt paraméterek:
- kivant pozicio (ip)
- pozicionalasi mod (im)
- kezddsebesség (ss)
- kivant sebesség (is)
- kivant gyorsulas/lassulas (ia)
- gyorsitasi mod (am)
- ,inditas (start)” és az ,,irdny (dir)” bemenetek miikodési modja (mi) és polaritasuk(ps, pd)
- inditasi késleltetés(dy)

A mozgast vezérld parancsok:
- forgas (ig)
- kilépés minden mozgésbol (ca)

Az mi, ps, pd, so, dy paraméterek csak a 3.50-es firmware verzioszamtol érhetbek el,

f A miikodéshez a meghajtot engedélyezni kell!
3.50-es verzi6 szam alatt az inditasi parancs az ,,inditas (start)” bemenet.
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4.10. Mikrolépés (ms)

A meghajtoval lehetdség van a 1éptetomotor egy lépésének elektronikus felbontdsara. A felbontas
mértékét a mikrolépés paraméter hatdrozza meg (ms). Lehetséges mikrolépések: 1, 2, 4, 5, 8, 10,
16, 20, 32, 50, 64. Legnagyobb felbontds a 64-es mikrolépés, ekkor egy 200 1épéses 1éptetomotor
felbontasa: 12800 1épés/fordulat. A paraméter bedllitdsa csak akkor lehetséges, ha a motor nem
forog. A paraméter beallitasakor a parancskod az ,,=" karakter, az adatmez6 pedig a mikrolépések
szamat tartalmazza. A paraméter olvasdsakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmez6 pedig
elmarad.

4.11. Fazisaram (fc)

A motor tekercseinek fazisarama, a meghajté aramahoz viszonyitva. A meghajtdo névleges drama
S5A. A fazisaram 10%(0,5A) és 125%(6A) kozott allithatd be. A paraméter beallitdsa csak akkor
lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter bedllitdsakor a parancskod az ,.=" karakter, az
adatmez6 pedig a fazisdram % értékét tartalmazza. A paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?”
karakter, az adatmezd pedig elmarad.

Figyelem! 4A-nél nagyobb fazisairam beallitisa esetén ventilator hasznalata ajanlott a
teljesitmény elektronika hiitésére.

4.12. Tartéaram (hc)

A meghajtd a motor megélldsa utan a tekercsek daramat lecsokkenti a tartdoaram értékére. A
tartoaram a bedllatott fazisdramhoz(fe) van viszonyitva. A tartédram 10% és 100% kozott allithatd
be. A paraméter beallitasa csak akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter beéllitasakor a
parancskod az ,,=" karakter, az adatmezd pedig a tartédram %-os értékét tartalmazza. A paraméter
olvasasakor a parancskdd az ,,?” karakter, az adatmezd pedig elmarad.

4.13. Késleltetési id6 (ht)

A motor megalldsa utan a tartoaram beallitdsanak késleltetési ideje. A késleltetési id6 10ms és
30000ms kozott allithato be. A paraméter beallitasa csak akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A
paraméter bedllitasakor a parancskod az ,,=" karakter, az adatmezd pedig a tartdidd értékét
tartalmazza ezredmdsodpercben. A paraméter olvasidsakor a parancskod az ,,?” karakter, az
adatmezd pedig elmarad.

4.14. A hiitéborda megengedett hé6mérséklete (ot)

A hitdborda hédmérsékletének megengedett értéke, a belsd hdovédelem megszodlaldsi értéke. A
homérseklet 25°C és 120°C kozott allithatd be, a paraméter bedllitdsa csak akkor lehetséges, ha a
motor nem forog. A paraméter beallitasakor a parancskod az ,,=" karakter, az adatmezd pedig a
megengedett hOmérséklet értékét tartalmazza celziuszfokban. A paraméter olvasasakor a
parancskod az ,,?” karakter, az adatmez0 pedig elmarad.
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4.15. A tapfesziiltség megengedett minimuma (pl)

A teljesitmény elektronika tapfesziiltségének megengedett minimuma, a belsé fesziiltség védelem
megszolalasi fesziiltsége. A fesziiltség 10V és ,,ph” kozott allithatd be, a paraméter beéllitasa csak
akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter beallitasakor a parancskod az ,,=" karakter, az
adatmez0 pedig a megengedett fesziiltség minimumat tartalmazza tized V-ban. A paraméter
olvasasakor a parancskdd az ,,?” karakter, az adatmez6 pedig elmarad.

4.16. A tapfesziiltség megengedett maximuma (ph)

A teljesitmény elektronika tapfesziiltségének megengedett maximuma, a belsd fesziiltség védelem
megszolalasi fesziiltsége. A fezsziiltség ,,pl” és 40V / 65V (egytapos / kéttapos valtozat) kozott
allithatd be, a paraméter bedllitasa csak akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter
beallitdsakor a parancskod az ,=" karakter, az adatmezd pedig a megengedett fesziiltség
maximumat tartalmazza tized V-ban. A paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az
adatmezd pedig elmarad.

4.17. Referencia pont kapcsolé tipusa (rt)

A referencia kapcsolo tipusanak, polaritasanak bedllitdsa. A kapcsold lehet 0(zard, pozitiv jellel
aktiv) vagy 1(bontod, nullaval aktiv). A paraméter bedllitdsa csak akkor lehetséges, ha a motor nem
forog. A paraméter bedllitasakor a parancskod az ,,=" karakter, az adatmezd pedig a kapcsold
tipusat (0 vagy 1) tartalmazza. A paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmezd
pedig elmarad. Ha a kapcsold zar6é az adatmezd tartalma: ,,0: ponalt ”. Ha a kapcsold bontd az
adatmez0 tartalma: ,,1: negalt ”

4.18. Végkapcsolok tipusa (It)

A végkapcsolok kapcesold tipusanak, polaritasanak beéllitasa. A kapcsold lehet 0(zaro, pozitiv jellel
aktiv) vagy 1(bonto, nullaval aktiv). A paraméter beallitasa csak akkor lehetséges, ha a motor nem
forog. A paraméter bedllitdsakor a parancskoéd az ,,=" karakter, az adatmezd pedig a kapcsolo
tipusat (0 vagy 1) tartalmazza. A paraméter olvasdsakor a parancskdd az ,,?” karakter, az adatmez6
pedig elmarad. Ha a kapcsold zard az adatmezd tartalma: ,,0: ponalt”. Ha a kapcsold bonto az
adatmez0 tartalma: ,,1: negalt”.
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4.19. Start-dir bemenetek miik6dés maodja (mi)

Sebesség(speed) és pozicionalasi(position) modban az ,.inditas(start)” és az ,.irany (dir)”
bemenetek alapjan az inditdsi parancsot és a mozgas iranyat hatdrozza meg.
Sebesség vezérelt modban:
-Start-dir médban A motor forgasa az ,,inditas(start)” bemenetre adott felfuto éllel indul el
és addig forog amig a bemenet aktiv. Az iranyt az ,.irany (dir)” bemenet hatirozza meg.
-Start-stop modban a az inditas az ,inditas(start)” bemenetre adott aktiv impulzussal
torténik, ezutan a bemenet hatastalan. A megallitas az ,,irany (dir)” bemenetre adott
impulzussal torténik. A mozgas irdnya csak pozitiv lehet.
-Elére-hatra (fwd-rev) modban az ,.inditas(start)” bemenetre adott felfuto éllel a motor elére
forog addig, amig a bemenet aktiv. Ha a bemenet inaktiv a motor lelassul és megall. Az
»irany (dir)” bemenetre adott felfuto éllel a motor visszafele forog addig, amig bemenet
aktiv. Ha a bemenet inaktiv a motor lelassul és megall.
Pozicid vezérelt izemmodban:
-Start-dir modban a pozicionalas az ,,inditas(start)” bemenetre adott felfuto éllel indul el. A
cél poziciot(,,dp” vagy ,.da”) pedig az ,,irany (dir)” bemenet hatarozza meg.
-Start-stop modban a az inditas az ,inditas(start)” bemenetre adott aktiv impulzussal
torténik, az ,,irdny (dir)” bemenet hatastalan. A pozicionalas csak a kivant pozicioba (,,dp”)
torténhet.
-Elére-hatra (fwd-rev) modban az ,.inditas(start)” bemenetre adott felfuto éllel a
pozicionalasa a kivant pozicioba(,,dp”), mig az ,.,irany (dir)” bemenetre adott felfuto éllel az
alternativ pozicioba(,,da”) torténik.
A paraméter bedllitdsa csak akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter beallitdsakor a
parancskod az ,,=" karakter, az adatmez6 pedig a miikodési mddot (0, 1 vagy 2) tartalmazza. A
paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmezd pedig elmarad.. Ha a miikodési
mod start-dir az adatmezd tartalma: ,,0: start-dir”. Ha a mukddési mod start-stop az adatmezd
tartalma: ,,1: start-stop”. Ha a miitkddési mod eldre-hatra az adatmezd6 tartalma: ,,1: fwd-rev’.
A bemenetek miikodési modjait a 4.19.1-es abra szemlélteti.

start-dir médban start-stop médban
inditas(start) M ita ) N
irany(dir) [ irany(dir) 1
inditési parancs M inditasi parancs
mozgés irany mozgas irdny
pozicionalasi pont pozicionalasi pont

elére-hatra médban
inditas(start)

irany(dir) 1 ]_|_’_\

alasi pont "_‘ "_“

4.19.1. abra: bemenetek miikédési modjai

Az mi, ps, pd, so, és a dy paraméterek csak a 3.50-es firmware verzidoszamtol
érhetbek el!
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4.20. ,inditas(start)” bemenet polaritisa (ps)

Az ,,inditas(start)” bemenet polaritasanak beallitasa sebesség és pozicio tizemmodban. A bemenet
lehet 0(zarod, pozitiv jellel aktiv) vagy 1(bontd, nullaval aktiv). A paraméter beallitdsa csak akkor
lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter bedllitdsakor a parancskod az ,.=" karakter, az
adatmez6 pedig a bemenet tipusat (0 vagy 1) tartalmazza. A paraméter olvasasakor a parancskod az
»? karakter, az adatmez0 pedig elmarad. Ha a bemenet zaré az adatmezd6 tartalma: ,,0: ponalt”. Ha
a bemenet bont6 az adatmezd tartalma: ,,1: negalt”.

4.21. irany (dir)” bemenet polaritdsa (pd)

Az ,,irany (dir)” bemenet polaritasinak beallitasa sebesség és pozicido tizemmodban. A bemenet
lehet 0 (zar6, pozitiv jellel aktiv) vagy 1(bonto, nullaval aktiv). A paraméter beallitasa csak akkor
lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter bedllitdsakor a parancskod az ,.=" karakter, az
adatmez6 pedig a bemenet tipusat (0 vagy 1) tartalmazza. A paraméter olvasasakor a parancskod az
»2 karakter, az adatmez0 pedig elmarad. Ha a bemenet zaré az adatmezd6 tartalma: ,,0: ponalt”. Ha
a bemenet bont6 az adatmez0 tartalma: ,,1: negalt”.

4.22. Start parancs késleltetése (dy)

Sebesség és pozicid lizemmoddban az inditadsi parancs késleltetése ezredmasodpercben. A start
parancs kiadasakor a mozgas allapot kimenet aktiv lesz, a mozgas viszont ténylegesen csak a
késleltetési 1d6 letelte utdn indul meg. A késleltetési id6 0 és 30000ms kozott allithatd be. A
paraméter bedllitdsa csak akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter beallitasakor a
parancskod az ,=" karakter, az adatmezd pedig a késleltetési id6 értékét tartalmazza
ezredmésodpercben. A paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmezd pedig
elmarad.

4.23. Lassitasi késleltetés (so)

Sebesség lizemmodban a megallitdsi parancs késleltetése 1épésszamban. A megallasi parancs
kiadasakor a késziilék nem kezdi el azonnal lelassitani ¢és megallitani a motort, hanem csak
paraméterben meghatarozott ofszet utan kezdi el lelassitani a motort. A paraméter 0 &s
+2148483647 (+2°'-1) kozott allithaté be. A paraméter bedllitasa csak akkor lehetséges, ha a motor
nem forog. A paraméter beallitasakor a parancskod az ,,=" karakter, az adatmezd pedig az ofszet
értekét tartalmazza 1épésszdmban. A paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az
adatmezd pedig elmarad.

Az mi, ps, pd, so, és a dy paraméterek csak a 3.50-es firmware verzidszamtol
érhetbek el!
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4.24. Pozicié (po)

Az értéke a mindenkori abszolut pozicid. A pozicid értéke —2147483647(-2") és +21484836
(+2°1-1) kozott lehetséges. Csak olvashatd, a paraméter olvasasakor a parancskod az ,,2” karakter,
az adatmez6 pedig elmarad.

4.25. Aktualis sebesség (cs)

A motor sebessége 1épés/s-ban. Csak olvashato, a sebesség 11épés/s és 650001épés/s kozott lehet. A
paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmez0 pedig elmarad.

4.26. Kivant pozicioé (dp)

Poziciondlds sordn a kivant pozicid, a megallasi pozicid. A beirt érték a pozicionaldsi modtol
fliggben abszolit, vagy relativ poziciot jelent. A pozicio —2147483648(-2°") és +2148483647(+2°'-
1) kozott allithatd be. A paraméter bedllitdsa csak akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A
paraméter beallitasakor a parancskod az ,,=" karakter, az adatmez6 pedig a pozicio szamlalé értékét
tartalmazza. A paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmez6 pedig elmarad.

4.27. Alternativ pozicié (da)

Pozicionalas sordan a megallasi pozicio. A beirt érték a pozicionalasi modtol fiiggden abszolut, vagy
relativ poziciot jelent. A pozicid —2147483648(-2°") és +2148483647(+2°'-1) kozott allithato be. A
paraméter beallitasa csak akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter beallitasakor a
parancskod az ,,=" karakter, az adatmez0 pedig a pozicid szamlalo értékét tartalmazza. A paraméter
olvasasakor a parancskdd az ,,?” karakter, az adatmezd pedig elmarad.

4.28. Pozicionalasi mod (pm)

Pozicionalds soran a pozici6 megadas modja. A pozici6 megadas lehet abszolut, vagy relativ. A
pozicionalasi mod ennek megfelelden O (abszolut), vagy 1 (relativ) lehet. A paraméter beallitasa
csak akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter beallitdsakor a parancskod az ,.="
karakter, az adatmezd pedig a poziciondlasi mod értékét (0, vagy 1) tartalmazza. A paraméter
olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmez6 pedig elmarad. Ha a pozicionalas abszolut
az adatmez0 tartalma: ,,0: absulute”. Ha a pozicionalas relativ az adatmez0 tartalma: ,,1: relative”.
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4.29. Kivant sebesség (ds)

A sebesség €és pozicionalasi mod soran a kivant sebesség, tranzit sebesség. Analdog sebesség
modban pedig a maximalis sebesség, a +10V-hoz tartozo sebesség. A sebesség 1 és 65000 1épés/sec
kozott allithatd be és nem lehet kisebb, mint a kezdd sebesség paraméter, beallitds csak akkor
lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter bedllitdsakor a parancskod az ,.=" karakter, az
adatmez6 pedig a sebesség értékét tartalmazza. A paraméter olvasasakor a parancskéd az ,,?”
karakter, az adatmezd pedig elmarad.

4.30. Kezd6 sebesség (ss)

A sebesség €s pozicionalasi mod sordn a kezdd sebesség. Analdg sebesség modban pedig a
minimalis sebesség. A sebesség 1 és 65000 lépés/sec kozott allithatd be és nem lehet nagyobb, mint
a kivant sebesség paraméter. A beallitas csak akkor lehetséges, ha a motor nem forog.

A paraméter bedllitisakor a parancskdd az ,.=" karakter, az adatmezd pedig a sebesség értékét
tartalmazza. A paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmez6 pedig elmarad.

4.31. Referencia pozicio (rp)

A referencia pont felvétel soran a referencia pont eltoldsa. Referencia pont felvétele utan
automatikusan betoltodik a pozicio(po) paraméterbe. A paraméter beallitdsakor a parancskod az
»= karakter, az adatmez0 pedig a pozici6 értékét tartalmazza. A paraméter olvasasakor a
parancskod az ,,?” karakter, az adatmez0 pedig elmarad.

4.32. Szoftveres poziciofigyelés engedélyezése (se)

A szoftveres pozicid figyelés engedélyezése / tiltasa. A bedllitas csak akkor lehetséges, ha a motor
nem forog. A paraméter beallitdsakor a parancskdd az ,,=" karakter, az adatmez0 pedig ,,0” vagy
,»17. A paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmez6 pedig elmarad

4.33. Szoftveres poziciofigyelés, minimalis pozicio (sl)

A szoftveres pozicid figyelés minimalis pozicid értéke. Amennyiben volt referencia felvétel és a
pozicio értéke kisebb, mint az ,,sI”” a programozott mozgasok ledllnak, illetve pozicionalas soran el
sem indul a pozicionalds. A meghajté hibaallapotot jelez, de engedélyezve marad. A beallitas csak
akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter beallitasakor a parancskdd az ,,=" karakter, az
adatmez06 pedig a pozicid értékét tartalmazza. A paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?”
karakter, az adatmez0 pedig elmarad
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4.34. Szoftveres poziciofigyelés, maximalis pozicio (sh)

A szoftveres pozicio figyelés maximalis pozicid értéke. Amennyiben volt referencia felvétel és a
pozicid értéke nagyobb, mint az ,,sh a programozott mozgasok leallnak, illetve pozicionélas soran el
sem indul a pozicionalds. A meghajté hibaallapotot jelez, de engedélyezve marad. A beallitas csak
akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter beéllitasakor a parancskéd az ,,=" karakter, az
adatmez6 pedig a pozicid értékét tartalmazza. A paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?”
karakter, az adatmez6 pedig elmarad

4.35. Referencia pont felvétel allapota (hd)

A bekapcsolas ota volt-e referencia pont felvétel. Csak olvashatdo paraméter. Ha nem volt az
adatmezd tartalma: ,,0: off”. Ha volt az adatmezd tartalma: ,,1: on”. A pozicié torlése parancs a
referencia pont felvétel allapotat 1-be allitja.

4.36. Referencia pont felvételi sebességq (hs)

A referencia pont felvétel sordn a maximalis sebesség. A sebesség 1 és 65000 1épés/sec kozott
allithat6 be ¢€s nem lehet kisebb, mint a kezd6 sebesség paraméter, beallitas csak akkor lehetséges,
ha a motor nem forog. A paraméter bedllitasakor a parancskdd az ,,=" karakter, az adatmez0 pedig a
sebesség értékét tartalmazza. A paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmezd
pedig elmarad.

4.37. Automatikus referencia pont felvétel (ah)

Bekapcsolas utani referencia pont felvétel ki vagy bekapcsolasa. Az automatikus referencia pont
felvétel 0 (kikapcsolva) vagy 1 (bekapcsolva) lehet. A paraméter beallitdsa csak akkor lehetséges,
ha a motor nem forog. A paraméter beallitdsakor a parancskdd az ,,=" karakter, az adatmez6 pedig
az automatikus referencia pont felvétel értékét(0 vagy 1) tartalmazza. A paraméter olvasasakor a
parancskod az ,,?” karakter, az adatmezd pedig elmarad. Ha a ki van kapcsolva az adatmezo
tartalma: ,,0: off”’. Ha a be van kapcsolva az adatmezd tartalma: ,,1: on”.

4.38. Gyorsitasi, lassitasi id6 (ac)

A sebesség €s poziciondldsi mod sordn a gyorsitasi és a lassitasi id6, vagyis a kezddsebességtol a
kivantsebesség eléréséig eltelt id6 ezredmasodpercben. A gyorsitasi 1d6 50 és 65000 kozott allithato
be, a beallitas csak akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter beallitasakor a parancskod
az ,.=" karakter, az adatmezd pedig a gyorsulas(lassulas) értékét tartalmazza. A paraméter
olvasasakor a parancskdd az ,,?” karakter, az adatmezd pedig elmarad.

iz A hd paraméter csak a 3.50-es firmware verziészamtol érheto el!
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4.39. Gyorsitasi mod (am)

A sebesség és pozicionalasi mod soran a gyorsitas modja. A gyorsitas lehet linearis, vagy e-ad
fliggvényli (tdblazatos). A paraméter bedllitasa csak akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A
paraméter beallitasakor a parancskod az ,,=" karakter, az adatmez6 pedig a gyorsitasi mod értékét(0
vagy 1) tartalmazza. A paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmez6 pedig
elmarad. Ha a gyorsitas linedris az adatmez6 tartalma: ,,0: linear”. Ha a pozicionalas relativ az
adatmez06 tartalma: ,,1: table”. A linearis és az e-ad fliggvényli gyorsitas a 4.38.1-es és a 4.38.2-es
abran lathato.

v T %
kivant seb. kivant seb.
kezdeti seb. kezdeti seb.
S
t t
4.38. 1. abra: linedris gyorsitds 4.38. 2. abra: e-ad fiiggvényii gyorsitas

4.40. Soros vonali cim (sa)

Soros kommunikacioé soran a késziilék cime. A cim 1 és 99 kozott allithatdo be. A beallitas csak
akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A cim bedllitasakor a parancskéd az ,,=" karakter, az
adatmez6 pedig a cimet tartalmazza. A paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az
adatmez0 pedig elmarad.

4.41. Soros kommunikacié sebessége (sb)

A soros kommunikécid sebessége. A sebesség mod 0 (9600 bit/s), 1 (19200 bit/s), 2 (38400 bit/s), 3
(57600 bit/s) vagy 4 (115200 bit/s) lehet. A paraméter bedllitdsa csak akkor lehetséges, ha a motor
nem forog. Megvaltozatdsa utan azonnal az 0j sebesség 1ép érvénybe. A paraméter beallitasakor a
parancskod az ,,.=" karakter, az adatmez0 pedig a sebesség értékét(0, 1, 2, 3 vagy 4) tartalmazza. A
paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmez6 pedig elmarad. Ha a sebesség
9600bit/s az adatmez6 tartalma: ,,0: 9600bit/s”. Ha a sebesség 19200bit/s az adatmezd tartalma:
»1: 19200bit/s”. Ha a sebesség 38400bit/s az adatmezd tartalma: 2: ,,38400bit/s”. Ha a sebesség
57600bit/s az adatmezd tartalma: ,,3: 57600bit/s”. Ha a sebesség 115200bit/s az adatmez6 tartalma:
»4: 115200bit/s”.
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4.42. Soros vonali lizenetkiildés (st)

A paraméterrel kikapcsolhato ill. bekapcsolhaté a bejelentkezd képernyd, a hiba iizenetek, a
figyelmeztetd lizenetek felkiildése. A mod 0 (kikapcsolva), vagy 1 (bekapcsolva) lehet.

A paraméter beallitasa csak akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter beallitasakor a
parancskod az ,=" karakter, az adatmezé pedig az lizente kiildési mod értékét(0 vagy 1)
tartalmazza. A paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmez6 pedig elmarad. Ha
a ki van kapcsolva az adatmez6 tartalma: ,,0: off”. Ha a be van kapcsolva az adatmez6 tartalma:
,1: on [?

41



4.43. | - O bovité kartya bemenete (ii)

Az I-O bovité kartya bemenetének értékét adja vissza decimalis formaban. Csak olvashato. A
paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter az adatmezd, pedig elmarad.

r

4.44. | - O bovité kivant pozicio (ip)

Pozicionalas soran a kivant pozicid, a megallasi pozicio. A pozici6 —2147483647 (-2°') és
+21484836 (+2°'-1) kozott allithatd be, a paraméter beallitasa csak akkor lehetséges, ha a motor
nem forog. A paraméter bedllitdsakor a paraméterkdd utdn meg kell adni a pozicionaldsi pont
szamat, ezutdn kovetkezik a parancskdd az ,,=" karakter, az adatmezd pedig a pozicid értékét
tartalmazza. A paraméter olvasasakor a paraméterkdd utan tigyszintén meg kell adni a pozicionalasi
pont szamat. A pozicionalasi pont szama 1 és 255 kozott lehet.

rr 7

4.45. | - O bovité kivant sebesség (is)

Pozicionalds soran a kivant sebesség, tranzit sebesség. A sebesség 1 és 65000 1épés/s kozott
allithat6 be és nem lehet nagyobb, mint a ,,ds” paraméter, bedllitasa csak akkor lehetséges, ha a
motor nem forog. A paraméter beallitasakor a paraméterkod utan meg kell adni a pozicionalési pont
szamat, ezutan kovetkezik a parancskod az ,,=" karakter az adatmezd, pedig a sebesség értékét
tartalmazza. A paraméter olvasasakor a paraméterkod utan tigyszintén meg kell adni a pozicionalasi
pont szdmat. A pozicionalasi pont szadma 1 €s 255 kozott lehet.

r

4.46. | - O bovité gyorsitasi, lassitasi id6 (ia)

Pozicionalds sordn a gyorsitasi és a lassitasi id6. A gyorsitasi id6 50 és 65000ms kozott allithato be
¢s nem lehet nagyobb, mint az ,,ac” paraméter. A beallitasa csak akkor lehetséges, ha a motor nem
forog. A paraméter bedllitdsakor a paraméterkod utdn meg kell adni a poziciondldsi pont szamat,
ezutan kovetkezik a parancskod az ,,=" karakter, az adatmez0 pedig a gyorsulés értékét tartalmazza.
A paraméter olvasasakor a paraméterkod utan tigyszintén meg kell adni a pozicionalasi pont szdmat.
A pozicionalési pont szama 1 és 255 kozott lehet.

rr

4.47. | - O bovité pozicionalasi méd (im)

Poziciondlds soran a poziciondlds moddja. A pozicionalds lehet relativ, vagy abszolut. A
pozicionalasi mod 0 (abszolut) vagy 1 (relativ.) lehet. A paraméter bedllitasa csak akkor lehetséges,
ha a motor nem forog. A paraméter beallitdsakor a paraméterkod utan meg kell adni a pozicionalasi
pont szamat, ezutan kovetkezik a parancskdd az ,,=" karakter, az adatmez0 pedig pozicionalasi mod
értekét (0, vagy 1) tartalmazza. A paraméter olvasdsakor a paraméterkod utdn tigyszintén meg kell
adni a pozicionalasi pont szamat. A pozicionalasi pont szama 1 és 255 kozott lehet. Ha a
pozicionalas abszolut az adatmezd tartalma: ,,0: absulute”. Ha a pozicionalas relativ az adatmezo
tartalma: ,,1: relative”.

A paraméterek csak akkor érhetdk el, ha az I-O bovito kartya csatlakoztatva van a
késziilékhez.
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4.48. Enkdder pozicio (ep)

Az enkdder pozicid szamlalo értéke. Csak olvashatd. A paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?”
karakter, az adatmez6 pedig elmarad.

4.49. Enkdder lépés hiba (es)

e ey

vonatkoztatva. Csak olvashato. A paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmezd
pedig elmarad.

4.50. Motor felbontas (em)

A motor felbontésa, vagyis az egy koriilfordulés alatti egész 1épések szama. A felbontas 10 és 1000
kozott allithatdo be. A beallitds csak akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter
beallitdsakor a parancskod az ,,=" karakter, az adatmez6 pedig a felbontas értékét tartalmazza. A
paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmez0 pedig elmarad.

4.51. Enkdder felbontas (er)

A visszacsatold mddban az enkdder felbontdsa, vagyis az egy koriilfordulds alatti impulzusok
szama. Kovetési modban pedig az attétel, vagyis hogy hany enkodder 1épésre jusson egy motor
1épés. A paraméter 1 és 65535 kozott allithato be. A beallitas csak akkor lehetséges, ha a motor nem
forog. A paraméter beallitasakor a parancskod az ,,=" karakter, az adatmezd pedig a felbontas
értékét tartalmazza. A paraméter olvasdsakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmezd pedig
elmarad.

4.52. Enkdder kiertekelés (ev)

A visszacsatold enkoder A és B csatorna jeleinek kiértékelése. A kiértékelés 2-szeres vagy 4-szeres
lehet, ami azt jelenti, hogy a beérkezd impulzusszamot kétszerezi, vagy négyszerezi a meghajtd. A
visszacsatolo enkoder beszerzésénél ezt figyelembe kell venni! A beallitas csak akkor lehetséges, ha
a motor nem forog. A paraméter beallitasakor a parancskod az ,,=" karakter, az adatmezd pedig a
kiértékelés értékét tartalmazza. A paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmezd
pedig elmarad.

4.53. Megengedett Iépéshiba (ee)

A 1épéshiba megengedett maximuma, a motor egész 1épésére vonatkoztatva. Ha a Iépéshiba ,,es”
paraméter abszolut értéke meghaladja a megengedett 1épéshibat ,,ee”, akkor a meghajté leallitja a
mozgast. A megengedett 1épéshiba értéke 0 és 200 kozott lehetséges. A paraméter beallitasakor a
parancskod az ,,=" karakter, az adatmez0 pedig a kiértékelés értékét tartalmazza. A paraméter
olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmez0 pedig elmarad.

A A paraméterek csak akkor érhetdk el, ha az enkoder visszacsatolo kartya
csatlakoztatva van a késziilékhez.
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4.54. Enkéder méd (ef)

A paraméter értéke 0 (kikapcsolva), 1 (visszacsatolds mod) vagy 2 (kovetés modd) lehet.
veszt ( €s a Iépés vesztés meghaladja a beallitott értéket ,,ee”), a mozgasok letiltodnak. Kdvetd
modban a motor tengelye kdveti az enkoder tengelyét az ,,er” paraméterben beallitott attételnek
megfelelden. A kdvetd modot a START jellel lehet inditani és leéllitani. A DIR jellel a Iéptetémotor
forgéasiranya beallithato.

A paraméter beallitdsa csak akkor lehetséges, ha a motor nem forog. A paraméter beallitasakor a
parancskod az ,,=" karakter, az adatmezd pedig a paraméter értékét(0 vagy 1) tartalmazza. A
paraméter olvasasakor a parancskod az ,,?” karakter, az adatmezé pedig elmarad. Ha a ki van
kapcsolva az adatmezd tartalma: ,,0: off’. Visszacsatold6 modban az adatmezd tartalma:
,,1: feedback. Kovetés modban az adatmezo tartalma: ,,2: follow™.

A paraméterek csak akkor érhetdk el, ha az enkoder visszacsatolo kartya
csatlakoztatva van a késziilékhez.
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5. Parancsok

A paraméterekkel kapcsolatosan megemlitett irds (=) €s olvasas (?) parancsokon kiviil az alabbi
parancs kodokat haszndlja a rendszer.

Parancsok

felcserélése.

)
9 =
3 R ) L i
g9 3 2 Parancs megnevezése Megjegyzés Fejezet
o o
« <
"pr" A paraméter lista feltdltése A paraméterek és a paraméterek értékeinek kiolvasasa 51
a meghajtébdl. )
"de" Meghajté engedélyezése A teljesitmény fokozat engedélyezése (a motor 52
tekercsiben aram folyik). i
"dd" Meghaijto tiltdsa A teljesitmény fokozat tiltdsa (a motor tekercsiben nem 53
folyik &ram). i
"di" Vezérl6 bemenetek allapota 5.4
"ca" Kilépés minden mozgasbdl A meghajté engedélyezve marad.
5.5
"go" "t Forgas parancs Forgas "f" el6re, "r" hatra parancs. A motor a
kezdGsebességrdl ("ss") a beallitott gyorsulassal ("ac") 5.6
felgyorsul a kivant sebességre ("ds").
"sp" Lassitas parancs A motor a beallitott lassulassal lelassul("ac") és leall. 57
"mp" Pozicionalasi parancs a kivant pozicidba A motor a kezd&sebességrél("ss") a beallitott
gyorsulassal("ac") felgyorsit a kivant sebességre("ds"),
majd lelassit és megall a kivant poziciéban("dp"). 5.8
”ma” Pozicionalasi parancs az alternativ A motor a kezd&sebességrél("ss") a beallitott
pozicidba gyorsulassal("ac") felgyorsit a kivant sebességre("ds"),
majd lelassit és megall az alternativ poziciéban("ap"). 5.9
"gh" Referencia pont felvétele parancs 5.10
"cp" Pozicié szamlalé térlése parancs 5.11
"ec" Hiba torlés A hiba nyugtazasa és torlése. 5.12
"oe" Régi hibalizenetek felolvasasa Az utolsé nyolc lementett hiba felolvasasa. 5.13
"ow" Régi figyelmeztetd lizenetek felolvasasa Az utolsé nyolc lementett figyelmeztet6 Gzenet 5.14
felolvasasa .
"sd" Gyari beallitasok visszaallitasa. 5.15
"ig" * | "XXX" **| 1-O bévitd kartya pozicionalasi parancs 5.16
"ew" *** Az enkoder ,A” éa a ,B” bemenetének Az enkoder pozicié szamlalasi iranya megvaltozik. 5.17

*: A parancs csak akkor hajtodik végre, ha a késziilékhez I-O bovitd kartya van csatlakoztatva.
** : XXX: a pozicionalasi pont szama.

Kk .

5.1. Paraméter lista feltbltése (pr)
A parancs hatasara a meghajto a tarolt paramétereinek értékét felkiildi a soros vonalon. A parancs

barmikor kiadhato.

5.2. Meghajto engedélyezése (de)

A parancs hatésara a teljesitmény elektronika modul miikodése engedélyezve lesz, a motor

A parancs csak akkor hajtodik végre, ha a késziilékhez enkoder visszacsatolo kartya van csatlakoztatva.

tekercseiben aram folyik. A parancs csak akkor keriil elfogadasra, ha a nincs aktiv hiba.
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5.3. Meghajto tiltasa (dd)
A parancs hatédsara a teljesitmény elektronika modul tiltva lesz, a motor tekercseiben nem folyik
aram. A parancs barmikor kiadhato.

5.4. Vezérl6 bemenetek allapota (di)

A vezérld bemenetek allapotanak lekérdezése. A parancs barmikor kiadhatd. A valaszban az
adatmez0 tartalmazza a bemenetek allapotat. Az adatmez6 mérete 7 karakter. A karakterek értéke
,»07”(a bemenet inaktiv), vagy ,,1”(a bemenet aktiv) lehet. Az els6 karakter a 1€pés/indités,
»otep/start” bemenet allapota. A masodik karakter az irany, ,,.Dir” bemenet allapota. A harmadik az
engedélyezés, ,,Enable” bemenet allapota. A negyedik karakter a referencia pont felvételi parancs,
,Home c.” allapota. Az 6tddik karakter a referenciapont kapcsolo, ,,Home SW”” allapota. Hatodik
karakter pozitiv iranyt végkapcsolo ,,ESW+" 4llapota. A hetedik pedig a negativ irdny(
végkapcsolo, ,,ESW-"" bemenet allapota.

5.5. Kilépés minden mozgasbol (ca)

A parancs csak sebesség vagy pozicionalas iizemmodban érvényes, hatdsdra minden programozott
mozgas megszakad, de a meghajté engedélyezve marad.

5.6. Forgas parancs (go)

Csak sebesség vezérelt izemmodban mitkddik. Hatdsara a motor a sebesség vezérelt iizemmaodban
(4.9.2. fejezet) leirtak szerint felgyorsul a kivant sebességre. A forgas irdnyat a kiegészitd parancs
hatarozza meg. Eldre forgas esetén a kiegészitd parancs ,,1”” vagy ”f” lehet. Hatra forgés esetén a
kiegészitd parancs ,,0” vagy ’r” lehet.

5.7. Lassitas parancs (sp)

Csak sebesség vezérelt izemmodban miikddik. Hatasdra a motor a sebesség vezérelt iizemmodban
(4.9.2. fejezet) leirtak szerint lelassul és megall.

5.8. Mozgasi parancs a kivant pozicéba (mp)

Csak pozicionalas tizemmodban miikodik, hatasara a motor a poziciondlas iizemmodban (4.9.4.
fejezet) leirtak szerint elmegy a kivant pozicidba.

5.9. Mozgasi parancs az alternativ pozicioba (ma)

Csak pozicionalas tizemmodban miikodik, hatasara a motor a pozicionalas iizemmodban (4.9.4.
fejezet) leirtak szerint elmegy az alternativ pozicidba.
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5.10 Referencia pont felvétele (gh)

A kiadott paranccsal ¢és ,,Ref. pont felvétele (Home c.)” bemenetre adott impulzussal
indithatjuk el a referencia pont felvételi folyamatot. Ha az ,,rt” paraméter értéke ,,0”(NO), akkor
felfuto €1, ha az ,,rt” paraméter értéke ,,1”(NC) akkor lefutd €l inditja el a folyamatot. A parancs
csak akkor hajtédik végre, ha nincs aktiv mozgas parancs (a motor nem mozog). Inditas utan a
motor hatrafele elkezd forogni a bedllitott ref. pont felvételi sebességgel (hs). A ref. pont bemenetre
érkez6 aktiv jel hatasdra a motor lelassul a kezdd sebességre (ss) ¢és forgasiranyt valt.
Forgésirdnyvaltas utan a motor kezddsebességgel forog tovabb, amig el nem hagyja referencia pont
kapcsolot, a kapcsold elhagyasa utan a motor megall a 0° villamos szoghelyzetben. A referencia
pont felvétele utdn a belsd pozicidszamlaloba az (rp) paraméter altal meghatarozott ofszet érték
keriil. Lehetdség van arra, hogy a késziilék minden bekapcsolaskor felvegye a referencia pontot, ezt
az automatikus referencia pont felvétel (ah) paraméterben engedélyezhetjiik, illetve tilthatjuk. A
referencia pont felvétele a 5.10.1-es abran lathato.

Enable J
Home ¢ ’—‘
Home kapcsold
step/s
kezdé seb. —

Sebesség

-kezd6 seb. \—/ t
-ref. seb.

step

Pozicio

5.10. 1. dbra: referencia pont felvétele

A mozgas soran felhasznalt paraméterek:

- kezddsebesség (ss)

- ref. pont felvételi sebesség (hs)

- gyorsulas/lassulas (ac)

- gyorsitasi mod (am)

- automatikus referencia pont felvétel (ah)
A mozgast vezérld parancsok:

- referencia pont felvétele (gh)

- kilépés minden mozgésbol (ca)

/l\ A miikodéshez a meghajtot engedélyezni kell az ,,engedélyezés” bemenettel.
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5.11. Pozicié torlés (cp)

A belso pozicid szamlalo torlése. Hatdsara az aktualis pozicio (pe) értéke 0. Amennyiben a
meghajt6é enkoder visszacsatolo kartyaval van bévitve az enkoder pozicid értéke (ep) is nullazodik.
A parancsot csak akkor lehet kiadni, ha a motor all. A parancs a referencia pont felvételi allapotat
1-be allitja.

5.12. Hibatérlés (ec)

Aktiv hiba esetén a hiba nyugtazasa ¢és torlése. Lasd a 6.1.4-es fejezetben.

5.13. Régi hiba lizenetek felolvasasa (oe)

Az el6z6 nyolc hibaiizenet felolvasasa. Lasd 6.1.5-0s fejezet.

5.14. Régi figyelmeztet6 iizenetek felolvasasa (ow)

Az eldzd nyolc figyelmeztetd lizenet felolvasasa. Lasd 6.2.5-0s fejezet.

5.15. Gyari beallitasok visszaallitasai parancs (sd)

A parancs akkor keriil elfogadésra, ha a motor nem forog. Hatdsara a paraméterek értéke atirodik az
alapbeadllitdsokra, de a letarolt figyelmeztetd €s hiba lizenetek nem valtoznak.

rr 7

5.16. I - O bovité mozgasi parancs (ig)

Csak pozicionalas tizemmodban miikddik, ha az I-O bdvitd kartya csatlakoztatva van a késziilékhez.
A pozicionalasi pont szamat a kiegészitd parancs hatdrozza meg. Hataséara a pozicionalasi pont
paramétereinek megfelelden (,,ip”, ,,is”, ,,ia”, ,,im”) bedll a kivant pozicidba. A pozicionalas a 4.9.4.
fejezetben leirtak szerint valosul meg.

5.17. Enkéder A és B bemenetének felcserélése parancs(ew)

A parancs csak akkor keriil elfogadésra, ha a motor nem forog. A parancs kovetkeztében az ,,A” és
B’ enkdder bemenet felcserélddik, aminek kovetkeztében az enkdder pozicio szamlalési iranya
megvaltozik.
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6. Beépitett védelmek és hiba kédok

6.1. Hibakédok

A késziilék sajat és a 1éptetd motor védelme érdekében beépitett védelmekkel rendelkezik, ezek a
homérséklet és fesziiltség védelmek. A belsé védelmek megszolalasa esetén a teljesitmény
elektronika - és ez altal a motor is - kikapcsoléasra keriil, illetve minden mozgasi parancs le van
tiltva. A hibakodokat az alabbi tablazat tartalmazza.

Hiba tipusa Hiba kodja
Thulmelegedés elleni védelem 01
Alacsony fesziiltség elleni védelem 02
2 [Tilfesziiltség elleni védelem 03
S |Lepes hiba 04
= [Negativ irAnyt végkapcsolora futas 05
Pozitiv irdnyll végkapcsolora futds 06
Negativ szoftveres pozicid limit 07
Pozitiv szoftveres pozicid limit 08

6.1.1. Hibakédok kijelzése

A hiba kodok kijelzése a késziilék alaplapjan elhelyezett ,,Error’” LED-el valosul meg.

Normal miikodés kézben a LED nem vilagit és a ,,meghajto allapot (DST)” kimenet aktiv. Hibas
miitkodéskor a ,,meghajtd allapot (DST)” kimenet inaktiv allapotba keriil és az ,,Error” LED
villogassal jelzi a hiba tipusat. A villogéas soran elsének a hiba kddjanak megfeleld szamu villogas
lathaté a LED-en, majd egy 1,25 masodperces sziinet kovetkezik. Az ,,Error’” LED villogasa a
6.1.1.1-es abran lathato.

A hiba koédjanak levillogasa ‘ ) 1,25s szlinet

n*500ms ‘ ‘

"Error" LED m

250ms

6.1.1.1. abra: az ,,Error” LED villogasa

A késziilék a hiba kodjat és a szovegét soros vonalon is felkiildi a felettes rendszenek
amennyiben az iizenetkiildés mod (sf) paraméterben be van kapcsolva. Az iizenet felépitése a
6.1.1.2-es abran lathato.

Parancskod, a hiba tipusa
Hibakéd  Hiba megnevezése

0\1 et= 01 Over’ Temperature

. Meghaijté soros vonali cime

6.1.1.2. abra: hiba iizenet felépitése
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6.1.2. Homérséklet védelem

A teljesitmény elektronika félvezetdinek és alkatrészek védelme érdekében a hiit6bordara egy
hémérséklet szenzor van felszerelve, amellyel a hiitdborda homérsékletét érzékeli a késziilek. A
védelem megszolalasi szintjét, a hitdborda megengedett homérséklete (of) paraméterben lehet
beallitani. A beéllithatd hdmérsékleti tartomany 25°C - 120°C kozott van. A hémérseklet védelem
hibakodja O1. A homérséklet védelem megszolalasa esetén, a soros vonalon felkiildott iizenet:
»0let= 01 Over Temperature”, vagyis az adatmezd tartalma: ,,01 Over Temperature.

6.1.3. Fesziiltség védelem

A késziilék a motor és a teljesitmény elektronika védelme érdekében méri a teljesitmény elektronika
tapfesziiltségét. A fesziiltség minimuma a ,,pl” paraméterben allithat6 be. A fesziiltség maximuma a
»ph” paraméterben allithato be. Az értékek 16V - 65V tartomanyban allithatok.

Az alacsony fesziiltség hibakodja 02, a tlfesziiltség hibakodja 03. Az alacsony fesziiltség soros
vonalon felkiildott tizenete: ,,01let= 02 Low Power! ”, mig a magas fesziiltség soros vonalon
felkiildott tizenete: ,,01et= 03 High Power! .

6.1.4. Lépéshiba

Enkoder visszacsatolo kartya esetén, ha a motor pozicidobdl (po) és az enkdder pozicidobodl (ep)
szamolt 1épéshiba értéke meghaladja a 1épéshiba paraméterben ,,ee” beallitott értéket. A 1épéshiba
figyelés engedélyezhetd vagy tilthato a lépéshiba figyelés paraméterrel (ef)

A 1épéshiba hibakodja 04. Az [épéshiba soros vonalon felkiildott lizenete:

,,0let= 04 Motion Error! .

6.1.5. Végkapcsoldra futas hiba uzenet

Mozgas soran a végkapcsold bemeneteken megjelend felfutd €l (ha az ,It” értéke nulla), vagy lefutd
¢l (ha az ,It” értéke 1) hatasara jelenik meg az iizenet. Hatdsara minden programozott mozgas
megall ¢és letiltodik, de a meghajto engedélyezve marad. A soros vonalon felkiildott izenet:

,,01wt= 05 End Switch-! [’ ésa,,01wt= 06 End Switch+ ! .

6.1.6. Szoftveres pozicid limit hiba uizenet

Mozgas soran a, ha a pozicié értéke meghaladja az ,,s1” és az ,,sh” paraméterben beallitott pozicio
minimumanak és maximumanak értékét akkor jelenik meg az iizenet. A pozici6 hatarértékének
figyelése csak akkor torténik meg, ha volt referencia felvétel. Hatdsdra minden programozott
mozgas lelassul megall és letiltodik, de a meghajté engedélyezve marad. A soros vonalon felkiildott
tizenet: ,,01wt= 07 Soft Pos Limit-!’ és a ,,01wt= 08 Soft Pos Limit+!.
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6.1.7. Hibak nyugtazasa és torlése

A hibédk nyugtazasa és torlése kétféle képen torténhet. Az egyik a soros vonalon kiadott ,,ec”
paranccsal a masik ,,Hibatorlés” bementre adott jellel lehetséges.

6.1.8. Régi hibauizenetek felolvasasa

A késziilék a legutolsé nyolc hibaiizenetet letarolja, konnyebb karbantartas céljabol. A letarolt
hibakodok az ,,0e” paranccsal olvashatok fel. A késziilék valasza a 6.1.8.1-es dbran lathato.

29 karakter

A meghaijté soros vonali cime

/ _Hiba sorszama

/ /" Hibakédja

/ /

/ /
S/ S/ ~_Hiba megnevezése

" 010e=8: 00 No Error!
: 00 No Error!
00 No Error!
00 No Error!
00 No Error!
00 No Error!
00 No Error!
00 No Error!

8 sor

TNWHEOON

6.1.8.1. dbra: régi hiba iizenetek
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6.2. Figyelmezteté lizenetek

A késziilek a figyelmeztetd iizenet kodjat és a szovegét soros vonalon kiildi fel a felettes rendszenek
amennyiben az tizenetkiildés mod (s7) paraméterben be van kapcsolva. Az iizenet felépitése a 6.2.1-
es abran lathato. A figyelmeztetd lizenetek tipusait az alabbi tdblazat tartalmazza.

0 Figyelmeztetd lizenet tipusa Figyelmeztet6 iizenet kodja
g —
‘E o Inicializalasi hiba 11
g2 Ures EEPROM memoéria 12
g 8 Referencia pontban 13
i3 -
> Referencia pont felvétele 14
T . P P
Engedélyezésre varas 15

Parancskdd, figyelmezteté Gizenet tipusa
Figyelmeztet6 lzenet kédja

_Figyelmeztetés megnevezése

%

O\']V\'/t: 15 In I:/I/ome position

\Meghaijté soros vonali cime

6.2.1. dbra: figyelmeztetd iizenet felépitése
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6.2.1. Inicializalasi figyelmeztetés

Inicializalds soran valamelyik paraméter nem volt megfeleld. Ekkor a hibds paraméter
visszaallitodik gyari beéllitasra. A soros vonalon felkiildott izenet: ,,01wt= 11 Init Warning! .

6.2.2. EEPROM memoria Ures figyelmeztet6 tizenet

I-O bovitd kartya hasznalata esetén, ha a kartyan 1évé memoria iires, akkor induléskor a
bejelentkezd képernyd utan jelenhet meg az lizenet. A soros vonalon felkiildott {izenet:
,01wt=12 Blank EEPROM! .

6.2.3. Referencia pontban figyelmeztet6 lizenet

Referencia pontfelvétele utan jelenik meg az lizenet. A soros vonalon felkiildott izenet:
,,0let=15 In home Position.
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6.2.4. Régi figyelmeztetd Lzenetek felolvasasa

A késziilék a legutolso nyolc figyelmeztetd ilizenetet letarolja, konnyebb karbantartas céljabol. A
letarolt lizenetek az ,,ow” paranccsal olvashatok fel. A késziilék valasza a 6.2.5.1-es abran lathato.

29 karakter \

A meghajté soros vonali cime
/ Figyelmztet6 Gzenet sorszama

/ Figyelmeztetés kédja

/ Figyelmeztetés megnevezése

- 00 No Warning!
00 No Warning!
00 No Warning!
00 No Warning!
00 No Warning!
00 No Warning!
00 No Warning!
00 No Warning!

6.2.5.1. abra: referencia pontban figyelmeztetés

8 sor

=~ NWH OO X oo
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7. A meghajté szoftverének frissitése

Lehetdség van a késziilék miikodtetd szoftverének frissitése egy betoltd program (bootloader)
alkalmazaséaval. A szoftver frissitésére a bekapcsolds utan egy masodpercig van lehetdség, amit az
,Error” LED villogésa jelez. A meghajtd szoftverének frissitéséhez toltse le és telepitse fel az
»ingenia dsPIC bootloader” nevii programot.

Toltse le a meghajto 0j szoftverét http:// www.q-tech.hu oldalrol.

Csatlakoztassa a meghajtot a szamitégépéhez soros porton keresztiil, de a késziiléket ne
helyezze fesziiltség ala.
Inditsa el az ,,ingenia dsPIC bootloader programot (Start meni/programok/ingenia/dsPIC bootloader).

A program még egyszer felhivja figyelmét, hogy kapcsolja ki a késziiléket. Ha kikapcsolta a
késziléket kattintson az ,,OK”-ra.

. SHUT D2 YOUR DSPIC PLATRORM BEFORE COMTIMNUE,
’ ingenia dsPIC bootloader will not work if vour platform is already started,
o fou will be naticed when vour platfarm is required tao skart,

O, my platform is shut down et i

Ezutan be kell allitani a kommunikacios port-ot és a kommunikacid sebességét. Barmelyik
kommunikécios sebességet be lehet allitani, ugyanis a késziilékben 1évé betoltd program
automatikusan felismeri a kommunikdcio sebességét. Bedllitds utan kattintson a ,,configuration
done”-ra.

ingenia dsPIC bootloader, - configuration - 1/3

Serial Port

Select the communication port and the baud rate wou wank ko
~ use, Then click on the 'configuartion done' buttan,

g Com. Port: |ﬂ Kommunilacids pork (COM1)

Baud Rate:

configuration done
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Port megnyitasa utan a program keresni kezdi a kapcsolatot a késziilékkel.

ingenia dsPIC bootloader - detection - 2/3

dsPIC detection

Plug wour dsPIC platform in the selected COM and start it.

AN -
bRl /it For IsFIC detection,

Kapcsolja be a késziiléket. Ha a program felvette a kapcsolatot, akkor a késziiléken talalhato
hiba LED folyamatosan vilagit. A program befejezi az eszk6z keresését, kiirja az eszkdz tipusat
¢s a betolto program verzi6 szamat. Kattintson az ,,OK”-ra.

ingenia dsPIC bootlt detection success |z|

dsPIC detection -
dsPIC4011 detected .
Firrware version; 1,2 |20 COM and start it

oK |

& ingenia dsPIC bootloader - loading and writing - 3/3
. .
—Load & wri TelfFax (+34) 93.401,98.45
ingenia s
Load your HEX file. Select *e AL i I om
S o “ -— L
options, and start the write

process, Log viewsr:
[lag | time [ resutt |
0 idsPIC bootloader started | 12:48:42 ok
!/
open HEX file

The following checked options have I program flash

been detected into the HEX file, (00000 - 0x7FFE).

1 you dor't want ta write them inta

dsPIC, uncheck them prior to stark o EVDT:F;"?;BE_EES%':FFE)

writing operation,
I~ configure registers
(0xFE0000 - 0FE000E)

b1

Valassza ki az 0j szoftvert. A felbukkané ablakban ¢€s kattintson az ,,OK” gombra.

select hex file to load

Hel: |19 Temp = « ek E-

MifiMicraStepperDrive

Halozati helpek

Féilnéy |MicraSteppeiDiive Megryités
Féiltfpus intel HEX fles [" e Megse
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e A program valasza az lesz, hogy a betdltott fajl tartalmazza a betdltd program részt is.
Kattintson az ,,OK” gombra.

riting - 3/3 [MicroStepperDrive350.he m
. .
Load & witite TelfFax (+34) 93.401.98.95
I n ge n I a info@ingenia-cat.com
Load your HEX File. Select L]

www.inqenia-cat.com
options, and start the write

3 i i T3
B lbgviewer) fimuare wersion
bootloader conflict
- G Your HEX fils contains dlata In boctoader addresses.
apen HEX file I\ The write wil be cutted out properly for safsty reasons.

Contact ingenia(wns ingenia-cat, com) For Further information.

=]

e FEzutan ha nem akarja a paramétereket a gyari beallitasokkal feliilirni, illetve ha nem kérjiik
kiilon, hogy hagyja bekapcsolva, akkor kapcsolja ki a pipat a ,,write data EEPROM” —nal.
A ,,program flash”-t és a viszont hagyja bekapcsolva.

D

inger ader - loa nd writing - 3/3 (MicroStepperDrive. hex)
- -
Load & Write TeliFa (+34) 93.401.98,45
INgeNIa " wisrseiecson
.

Load your HEX File. Select Wi, Ingenia-cak.com
the appropiate writing = software version 1.1
options, and start the write

——— firmuware version 1.2
process. Log viewsr:

| log | time | result |
0 idsPIC bootloader started  13119:16 ok
o 1 e il 131928 | o

open HEX file

The following checked options have W program flash
been detected into the HER file, %0000 - D 7FRE
IF you don't want ko write them into

et e e e e )
writing oper ation,
I configure registers

[}

-

stark write

o A szoftver frissitéséhez kattintson a ,,start write”-ra.

& ingenia dsPIC bootloader, - loading and writing - 3/3 (MicroStepperDrive. hex)

Load . s i ngen - R e
*

Load your HEX file, Select

Wi, ingenia-cat.com
the: appropiats writing 0 —’ software version 1.1
options, and start the write

B f 12
b Log viewer: irmisrare version
| log | time | result |
lez 0 idsPIC bootloader started  12:52:00 ok
== 1 load HEX file 12:52:06 ok
2 write process started 12:52:09 ok

The Following checked options have [¥ pragram Flash
been detected into the HEX fils.

IF you don't want to write them into
dsPIC, uncheck them prior to start
writing operation,

| ——

start write:

o! 3
0 flash programming started !

¥ write data EEPROM

I configure registers

e A szoftver frissitése utan zarja be a programot €s inditsa jra a késziiléket.

Program frissitése soran a késziilék kikapcsoldsa, vagy a tapfesziiltség kimaradasa
az aramkor tonkremeneteléhez vezethet!
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8. A meghaijté bekotése

Folottes

vezérls Féléttes vezeérls

Com
In0-7
Out0-7
Uout
A
B
Uenc
V.

~o o ~N®

Con3: RS-232
csatlakoz6

Con2: vezérléaramkori
csatlakozo

3
B2 Conf: f6aramkori
1 sorkapocs

[ Home SW

—— oD

— M

Home ¢

GND

RxD

o

PC

Step
Dir
Enable

ESW+
ESW-

Com

love ST

8.1. dbra: az egy tapfesziiltséges meghajto bekotése

Sh.
A
B+} }
B
A+‘ |
AU
Hiaat
transzformator Egyeniranyito Sziirg. Biztositék
230V +% C 10-36V DC
S S e ‘
D L +
Tr F
St
=
H
B
A+ i
A
i
transzformator Egyeniranyito Szlré. Biztositék
W *% Cc 10-65V DC
I+ ~
b A S
230V .
Egyeniranyits Szire. Biztositék
+J' C 10-36V DC
; 1
T Tr D L *

Folottes v .
vezérls Foélottes vezérls
g o
3l
g3 HE 83
< @ 3|2 [e]}=] <| m| 23S
8
7
6 RXD p———
2| o
: k==
4
7
S— A
S
9 Com
10 Out+
1" Drive ST [
12 Move ST ’E
Con1: f6aramkori 1
Dla sorkapocs Con2: vezerl6aramkori Ain +10v
2
212 u GND +10v

8.2. dabra: a két tapfesziiltséges meghajto bekotése
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9. Méretek

65

S
o
o
°
°
o
°
°
o
o

o T

100

9.1. dbra: a késziilék méretei
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10. Altaldnos miiszaki adatok

Miikodési fesziiltség tartomany:
Meghajto aram:

Automatikus dramcsokkentés:
Automatikus dramcsokk. késleletetés:
Felbontas(mikro-1épés):
Uzemmodok:

Sebességek:

Pozicionalasi pontok szdma:

Pozicionalasi parancs:

Paraméterek programozott lizemben:

Bemenetek (8):

Logikai bemenetek jelszintje:
Analég bemenet jelszintje:

Kimenetek (2):

Logikai kimenetek jelszintje:
I/O bovitokartya (8/8):
Logikai bemenetek jelszintje:
Logikai kimenetek jelszintje:

Kommunikacid:

Kommunikaciés paraméterek:
Cimezhetdség

Opcionalis kartyak:

Paraméterezés

Fizikai felépités:

egy tap esetén: 24VDC - 25%, + 50% (18V — 36V DC),
ketts tap esetén: 10V — 65V.

0,5 - 5A (programozhato).

10 — 100% (programozhatd).

0,01 — 30 sec. (programozhatd).

1,2,4,5, 8,10, 16, 20, 32, 50, 64 (programozhato).
step-dir, sebesség, analog sebesség, pozicionalas
(programozhato).

step-dir modban 100 kstep/s max,

programozott modban 65 kstep/s.

I/O bovitd kartya nélkiil: 2,

I/O bovitd kartyaval: 255

I/O bévitd kartya nélkiil ,,lepes/start” inputrol,

I/O bovitd kartya INO-IN7 inputrol.

kezdd sebesség(,,ss”), kivant sebesség(,,ds”),
gyorsuléas-lassulas(,,ac”), ref. pont felvételi sebesség (,,hs”),
kivéant pozicio(,,dp”), alternativ pozicid(,,ap”).

Engedélyezés,

1épés/start,

irany,

ref. pont felvétel parancs,

ref. pont kapcsolo,

végallas kapcsolod +,

végallas kapcsolo -,

analog bemenet.

+5V, +12V, +24V levalasztott, maximalisan 10 mA.
+10V (10kOhm).

meghajto allapot, mozgasi allapot.

Nyitott emitteres optocsatold kimenet, max. 50mA, 30VDC.
INO — IN7, OUTO — OUT7 (Opcid).

+5V, +12V, +24V levalasztott, maximalisan 10mA.

Nyitott emitteres optocsatold kimenet, max. 10mA, 30VDC.
(Csak jelkimenet, kiilon jelfeldolgozas sziikséges!).

RS232 - Beépitve az alap késziilékbe.

RS485 - BOvitd kartyaval. (Opcio)

9600, 19200, 38400, 57600, 115200 bit/s, N,8,1.

1-99, 00=broadcast (kdrcimzes).

I/O bovito kartya,
RS 485 kommunikéacio,
Enkoder visszacsatolas.

Soros vonalrol ASCII vagy Modbus protokollal.

175 x 100 x 30 mm - NYAK lemez + hiitéborda
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Paraméter . Gyari Helyi .
kod Megnevezés bedllitss | _bedllitas | Mértéke
"dm" Meghajté uzemmaod 1
"ms" Mikro lépés 64
"fc" Fazis aram 50 %
"hc" Tartdaram 50 %
"ht" Tarto id6 500 ms
° "ot" Htéborda megengedett h6mérséklete 95 °C
= "pl" Tapfesziltség megengedett minimuma 16 V
S "ph" Tapfesziltség megengedett maximuma 36 V
§ "rt" Referenciapont. kapcsol6 tipusa 0
"It" Végkapcsoldk tipusa 0
"mi" ,.start-dir” bemenetek mikddési médja 0
"ps" ,.inditas(start)” bemenet polaritasa 0
"pd” irdny (dir)” bemenet polaritasa 0
"dy" Inditasi késleltetés 0 ms
"so" Lassitasi késleltetés 0
~ "dp" Kivant pozicio 12800 step
g "da" Alternativ pozicio 0 step
o "pm" Pozicionalasi mod 1
g "ds" Kivant sebesség 64000 step/s
® "ss" Kezdd sebesség 4000 step/s
o | @ "rp" Referencia pozicio 0
g’ "se" Szoftveres poziciodfigy. engedélyezése 1
s "sl" Szoftveres pozicidfigyelés, minimum | 1000000
"sh" Szoftveres poziciofigyelés, maximum | -1000000
"hs" Referencia pont felvételi sebesség 14000 step/s
"ah" Automatikus referenciapont felvétel 0
"ac" Gyorsitasi, lassitasi id6 500 ms
"am" Gyorsitasi moéd 1
o "sa" Soros vonali cim 1
o w "sb" Soros kommunikacio sebessége 3
* "st" Soros vonali Uzenetkildés 1
o "em" Motor felbontas 200 full step/turn
] "er" Enkdder felbontas 2048 inc/turn
> "ev" Enkoder kiértékelése 4
T "ee" Megengedett Iépés hiba 5 full step
"ef" Enkdéder mod 0
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