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0GOLNE WARUNKI EKSPLOATACJI

1 Uzycie opisywanych urzadzen w systemach o specjalnym znaczeniu (na przyktad medycz-
nych, w pojazdach, itp.) wymaga stosowania dodatkowych zabezpieczen, przeciwdziataja-
cych btedom funkcjonowania.

2 Urzadzenia musza by¢ poprawnie montowane w panelu. Niezastosowanie moze spowodo-
wac porazenie pradem.

3 Nie wolno podfacza¢ urzadzer zewnetrznych jeéli urzadzenie jest wiaczone.

4 Nie nalezy samodzielnie rozmontowywac i dokonywaé przerdbek urzadzenia. W razie potrze-

by prosimy o kontakt. Nieautoryzowane dokonywanie zmian moze grozi¢ porazeniem lub
spowodowac pozar. Powoduje tez utrate gwarancji.

5 Niniejsze urzadzenia nie moga by¢ eksploatowane na wolnym powietrzu. Mogtoby to spowo-
dowa¢ porazenie pradem i znacznie skréci¢ czas poprawnego funkcjonowania urzadzenia.

6 Pofaczen zewnetrznych nalezy dokonywa¢ przewodami ZOAWG, przykrecajac do ztacz
z sita 0,74-0,9 Nm. W przeciwnym razie na skutek niewtasciwego kontaktu moze dojs¢ do
niepoprawnej pracy lub pozaru.

7 Przekraczanie zalecanych parametrow pracy moze prowadzi¢ do uszkodzenia urzadzenia lub

pozaru.

Do czyszczenia urzadzenia nie wolno stosowac srodkéw zawierajacych wode lub oleje.

W przypadku koniecznos$ci przetransportowania urzadzenia (np. w celu dokonania naprawy),

nalezy zadbaé o staranne zapakowanie, uniemozliwiajace powstanie szkod.

O oo

« Prosimy o uwazne przeczytanie instrukcji i stosowanie sie do zawartych w niej zalecen
« Prosimy o zwrdcenie szczegdlnej uwagi na nastepne znaki:

A Uwaga: niedostosowanie sie moze spowodowaé uszkodzenie urzadzenia
albo utrudni¢ postugiwanie sie sprzetem lub oprogramowaniem.
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1  WSTEP

1.1 Przeznaczenie

Miniaturowy sterownik SUC63 wykonany w montazu powierzchniowym bazuje na mikroprocesorze
AT8958252 i stopniu mocy zawierajacym nowoczesne tranzystory HEXFET Power MOSFET o niskiej
rezystancji wiaczenia. Sterownik przeznaczony jest do wspdtpracy z dwufazowym silnikiem unipolar-
nym 8 do 24 VDC. Sterownik jest zasilany napieciem rownym napieciu znamionowemu silnika. Prad
znamionowy podtaczonego silnika nie powinien przekracza¢ 3A. Sterownik steruje silnikiem w petnym
kroku lub w potkroku. Sterownik dostepny jest w dwdch wykonaniach: wykonanie RP to sterownik
przystosowany do warunkéw przemystowych jako samodzielny uktad, wyposazony w radiator, nato-
miast wykonanie BK to uktad modutowy — bez radiatora, ze ztaczem stykowym katowym przeznaczo-
nym do montazu w plyte drukowana systemu sterujacego. Sterownik moze by¢ sterowany sygnatami
CLK, ENABLE, DIR, PODZIAL lub zaprogramowany poprzez port szeregowy RS485. Po uzyciu dodat-
kowego konwertera AD31 (RS485/RS232) istnieje mozliwos¢ sterowania i programowania sterownika
poprzez port RS232, jednakze wtedy traci sie mozliwos¢ programowania wielu sterownikéw jedna
linia. Srodki uzwojen silnikéw sa podtaczone do plusa napiecia zasilania.

1.2 Opis wyprowadzen
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Ztacze sygnatow J2 (SUC 63 RP i SUC 63 BK)

pin sygnat pin  sygnat

1  +5VDC 11 GND

2 +5VDC wyjécie 12 wejscie - /[HOME* — /podziat 1/2

3 +5VDC 13 GND . ,
4  +5VDC 14 wejécie - PORTT - w trybie
5 GND 15  GND terminalowym
6  wejscie - CLK 16 wyjscie — OUT1

7 GND 17 GND

8  wejscie - /EN 18 wyjécie — OUT2

9 GND 19 RS485A (data)

10 wejscie — DIR 20  RS485B (/data)

Ztacze silnika J3 (tylko SUC 63 RP) - patrz rys. na str. 18

pin sygnat pin  sygnat

1 silnik, faza A 4 silnik, faza /B

2 silnik, faza /A 5i6 + zasilania (wspdlnego dla silnika i sterownika)
3  silnik, faza B 7 GND
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Ztacze silnika J3 (tylko SUC 63 BK) - patrz rys. na str. 18

pin sygnat pin sygnat

1+4 silnik, faza A 13+16 silnik, faza /B

5+8 silnik, faza /A 1722 + zasilania (wspdlnego dla silnika i sterownika)
912 silnik, faza B 2326 GND

Ztacze wyboru rodzaju pracy J1 (SUC 63 RP i SUC 63 BK)
12345
GOOO0 Pracaz zewnetrznym sygnatem CLK
G©5GHEl Praca terminalowa (wspotpraca z PC)
@® ) Wykonanie programu z ROM

Sterownik umozliwia trzy rodzaje pracy: Praca z zewnetrznymi sygnatami, praca terminalowa oraz
praca samodzielna — dzieki programowi zapisanemu w nieulotnej pamieci ROM. Tryb pracy wybiera
sie poprzez osadzenie zworki na odpowiednich pinach ztacza wyboru trybu pracy (jednorzedowe
ztacze J5 z 5 stykami). Jesli zworki brak — sterownik pracuje z zewnetrznymi sygnatami CLK, DIR,
podziat, ENABLE, itd. Jesli zworka zwiera piny 4 i 5 to sterownik dziafa w trybie terminalowym, co
oznacza, ze wykonuje programy wysytane z komputera poprzez tacze RS485. Jesli natomiast zwar-
te sa piny 3 i 4 to sterownik wykonuje program zapisany wczesniej w pamieci (zapis do pamieci
wykonuje sie w trybie terminalowym).

A Nalezy zwréci¢ szczegdlng uwage na prawidtowe podigaczenie silnika i zasilania.
Odpowiednie wskazéwki zamieszczono w dodatku na str. 18.

1.3 Opis portow

Liczba portéw wejsciowych : 1 P1
Porty wejsciowe specjalizowane: 1 — HOME
Liczba portéw wyjsciowych: 2 — OUT1, oUT2
Podziat krokowy: 1,1/2
Maksymalna dtugos¢ programu: 30 linii

Porty P1, HOME, OUT1 i OUT2 nie maja zastosowania w trybie pracy z sygnatami zewnetrz-
nymi.

1.4 WejScie EN

Aktywno$¢ portu EN podczas uruchamiania (wiaczania) sterownika w trybie pracy niezaleznej
(zwarte piny 3 i 4 ztacza J1), powoduje przejscie do wykonywania programu z ROM (jesli uprzed-
nio zostat wpisany do pamieci). Wykonywany program mozna przerwa¢ ustawiajac port EN
w stan nieaktywny. Uaktywnienie portu EN powoduje ponowne wykonanie programu.

W terminalowym trybie pracy (zwarte piny 4 i 5 ztacza J1), sterownik oczekuje polecen od
programu WINSUC63. Sygnaty CLK i EN musza by¢ w stanie niskim.

W trybie pracy z sygnatami zewnetrznymi (wszystkie piny ztacza J1 rozwarte) — sterownik
oczekuje sygnatu CLK i podejmie prace po uaktywnieniu wejscia EN.
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1.5 WejsScie HOME

Sygnat HOME stuzy do ustalenia punktu odniesienia dla wszelkich ruchdw na obiekcie (,zero” na osi
wspotrzednych). Doktadno$¢ jego podawania (z obu kierunkow) rzutuje na doktadnos¢ uzyskiwa-
nych ruchoéw.

_><_

biad sygnatu HOME

1.6 Wejscie IN 1

Moze by¢ wykorzystane do obstugi zdarzen na obiekcie, ktérych wystapienie warunkuje wykonanie
zaprogramowanych dziatan (np. stop dla sygnatu z wytacznika kraricowego).

1.7 Wyjscia OUT1 i OUT2

Nieizolowane sygnaty logiczne réznicowe o max. obciazalnosci 20 mA. Stan obu wyj$¢ ustawiany
jest programowo — ich aktywnos¢ mozna uzalezni¢ od spetnienia warunkéw zadeklarowanych
w programie WINSUC63, np. osiagniecie zadanej pozyciji.

2 TRYB TERMINALOWY

WSPOLPRACA Z PC POPRZEZ PROGRAM WINSUC63

WINSUC63 stuzy do programowej obstugi sterownikéw SUC 63, ktére maja wbudowana obstuge
tacza szeregowego RS 485.

Przed uruchomieniem programu WINSUC63 nalezy potaczy¢ sterownik SUC 63 z komputerem
wyposazonym w facze RS 485. Jesli komputer wyposazony jest tylko w tacze szeregowe RS 232
mozna zastowaé adapter AD 31, zawierajacy 3 porty RS 485 i jeden RS 232.

2.1 Opis programu WINSUC63

Przeznaczeniem programu WINSUCG63 jest tworzenie programéw sterujacych silnikami krokowymi,
podtaczonych do sterownika SUC 63 firmy WObit.

WINSUC63 umozliwia tworzenie i testowanie programéw za pomoca komputera przed ostatecz-
nym zatadowaniem ich do sterownika.
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X Podziat | 00= Koniec - 2wrdi 0 0000
4+ Predkost start |
1~ Predkost max |
4l Preyspieszenie |

Czekaj |
Skocz |
Skocz jesli |
Koniec |
Ustaw wijscie |
Zeruj pozycje |
Ustaw licznik |
Skocz jedli licznik |

#= Stata predkost |
2| Znajoz HOME |
= Znajdz pozveje | il

= Harmuj |

[SUCES CoM A0 4

% Usufi linig =1 Edytuj linie |

Ekran programu podzielony jest na cztery czesci:
1 — pasek narzedziowy;
2 — okno programu, zawierajace tre$¢ tworzonego programu;
3 — okno informacyjne, w ktérym ukazuja sie komunikaty informacyjne;
4 — przyciski komend.

2.1.1 Pasek narzedziowy

wczytaj program — odczyt programu z pliku;
zapisz program — zapisanie programu na dysk;
nowy program — rozpoczecie nowego programu;
drukuj — drukowanie listingu programu;

ustawienia — parametry definiujace port szeregowy, adres sterownika, itp state programu
— szczegotowy opis — patrz pkt. 2.4

2k | o |5

A Uwaga: prace z nowym programem ( E ) nalezy rozpoczaé od edyc;ji ustawien.
ROM odczyt lub zapis programu z/do pamieci statej sterownika;
By przeslij do sterownika — przestanie programu do sterownika poprzez tacze szeregowe;
‘B uruchom — uruchomienie programu uprzednio zatadowanego do sterownika;
zczytaj — odczyt programu znajdujacego sie w pamieci ROM sterownika;
przerwij — w momencie uruchomienia programu sterujacego komenda uruchom pro-
gram oczekuje na zakorczenie jego dziatania i informacje zwrotna. Funkcja przerwij
umozliwia przerwanie oczekiwania co moze by¢ przydatne w przypadku zerwania

tacznoséci ze sterownikiem lub np. jego dziatania w zamknietej petli;
RAM - patrz uwagi ponizej;

[ 2 =
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Zestaw trzech komend uruchomieniowych wystepuje w dwdéch wersjach ROM
i RAM. Korzystanie z pamigci nieulotnej ROM, powoduje, iz program tadowny
jest do urzadzenia na state tzn. jest mozliwe jego pdzniejsze uruchamianie bez
pomocy komputera — patrz opis konkretnego urzadzenia. Natomiast program
zatadowany do pamigci RAM jest kasowany z chwilg wytaczenia napigcia zasila-
nia urzadzenia. Zaleta korzystania bezposrednio z pamigci RAM jest szybszy do-
step. Uruchamianie z RAM nalezy jednak traktowac jako opcje testowania pro-
gramu przed jego ostatecznym zatadowaniem do ROM.

Lﬁfl sprawdz — sprawdzenie poprawno$ci logicznej niektorych funkcji programu;
Komenda umozliwiajaca sprawdzenie poprawnosci logicznej niektérych funkcji programu.
W szczegdlnosci wykrywane sa nastepujace nieprawidtowosci mogace mie¢ wplyw na nie
poprawne dziatanie programu:
*  Brak zdefiniowanego podziatu — moze spowodowac niepoprawna prace w przypadku gdy
ustalony podziat domysiny nie jest zgodny z ustawieniami sterownika.
* Brak definicji predkosci startowe;.
* Brak definicji predko$ci maksymalne;j.
* Niepoprawne wartosci predkosci maksymalnej, startowej lub przyspieszenia
np. Predkos$¢ maksymalna = 0 ; Predkos¢ startowa > Predko$¢ maksymalna;
o Zbyt duza wartos¢ przyspieszenia tzn.
(Predko$¢ maksymalna — Predkos$¢ startowa) < przyspieszenie;
e Brak komend ruchu - silnik nie wykona zadnego ruchu.
e Brak zerowania licznika pozycji przy jednoczesnym wykorzystywaniu funkcji szukania pozycji.
Komunikaty wy$wietlane sa w oknie informacyjnym
@ pomoc programu — podstawowe informacje dotyczace dziatania programu;

| 2| o programie - podaje numer wersji programu.

2.1.2 Okno programu

Zawiera instrukcje tworzonego programu. W kolejnosci: numer linii, opis instrukcji, komenda
w formacie docelowym (patrz rys. na poprzedniej stronie).

A Uwaga: nowa instrukcja dopisywana jest przed aktualnie podswietlona.

Do edycji podéwietlonej linii stuzy przycisk % Edytui linie
a do jej kasowania klawisz =~ *3 Usuri linig |

Dopisanie nowej instrukcji nie zmienia pozostatych. Jest to istotne w przypadku instrukcii
skokdw — nie sg one uaktualniane. Wymaga to uaktualnienia parametréw zaleznych od pozyciji
wczesniej edytowanych komend. Wyjatkiem od reguty jest komenda Podziat , ktéra spowoduje
korekcje nastepujacych po niej instrukcji ruchu (instrukcje skoku sa aktualizowane).

2.1.3 Okno informacyjne

W oknie tym wyswietlane sa komunikaty programu:

Dla komend przesytania lub uruchamiania — komunikaty o poprawnos$ci badz btedach
w formacie: <adres sterownika> informacja
Dla komendy sprawdzenia sktadni informacje o potencjalnych btedach.

Komunikaty mozna skasowac przy pomocy ikony ﬂ
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2.1.4 Ustawienia &

Port szeregowy

 Typ sterownika
Adres: o W) Capta | B Zapisz
Silnik
Liczha krokéw na obrét prey podzisle 141, [200
Podziat domysing ustawiony w sterowniku 11 -
& kuoki
" obraty
 cale 5
Dystansdobrgt  |1.00
© om
< 0K Xtk | 7 Pores |

Port szeregowy — numer portu szeregowego , do ktdrego podtaczony jest sterownik.

Typ sterownika

Adres — kazde urzadzenie musi mie¢ wiasny wewnetrzny adres identyfikujacy. Ustawienie
poprawnej jego wartosci warunkuje poprawnos¢ komunikacii.

Czytaj — odczytanie adresu urzadzenia.

A Zapisu lub odczytu adresu urzadzenia mozna dokona¢ tylko w przypadku gdy
do linii transmisyjnej RS485 podftaczone jest wytacznie jedno urzadzenie.

Zapisz — przypisanie urzadzeniu adresu zapisanego w oknie adresu.

Silnik:

Liczba krokdw na obrdt przy podziale 1/1 — liczba krokéw jaka musi wykona¢ silnik by uzyskaé
peten obrét w podziale 1/1 — cecha konkretnego typu silnika.

PodZziat domysiny — domysine ustawienie podziatu w sterowniku — najcze$ciej ustawiane
zworami. Zaleca sie by ustawienie to odpowiadato podziatowi stosowanemu w chwili
uruchamiania programu z uwagi na ograniczenia zmiany podziatu ,w locie”.

Jednostki — jednostki , w ktérych opisywane beda komendy ruchu silnika.

kroki — pod pojeciem kroku rozumiemy pojedyncze przesuniecie wirnika silnika pod wptywem
podania impulsu zegarowego na wejécie sterownika. Fizyczna wielko$¢ kroku zalezy od
aktualnego podziatu w jakim pracuije sterownik. Zaktadajac, ze silnik wykonuje 200 krokéw
na peten obrét w podziale 1/1 to w podziale 1/2 wykona 400 krokdw na obrét. Jest to o tyle
istotne, iz w przypadku korzystania z jednostek kroki fizyczny efekt komend ruchu zalezy od
podziatu np. Stafa predkosé 200 krokéw/s oznacza w podziale 1/1 jeden obrot/s , zas
w podziale 1/2 pét obrotu/s.

obroly — jednostka jest obrdt silnika wg parametrow z sekciji silnik.

cale , cm - jednostka liniowa wg schematu dystans/obrot tzn. jaka jest pokonywana odle-
gtos¢ w podczas jednego obrotu silnika.

A Przy korzystaniu z jednostek obroty, cale, cm fizyczny efekt komend nie zalezy od

podziatu tzn. Stata predkos¢ 1 obrét/s oznacza 1 obrét/s w kazdym zastosowanym
podziale — program automatycznie przelicza wartosci wg stosowanego podziatu.
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2.2 Komendy programu sterowania

2.2.1 Komendy sterowania

Komendy sterowania dzielimy na trzy zasadnicze grupy:
Komendy sterujace programu — instrukcje niezwiazane bezposrednio z ruchem silnika, umozli-
wiajace poruszanie sie po programie, kontrolujace dostepne porty wejscia/wyjscia itp.

Czekaj — czekaj okreslony czas;

Skocz — skok bezwarunkowy;

Skocz jesli — skok warunkowy;

Ustaw wyjscie — kontrola dostepnych portéw wyjéciowych;
Zeruj pozycje — zerowanie licznika pozycii;

A Uwaga: Komendy wywotania mozna stosowac tylko w programie gtéwnym.
Podprogramy nie moga wywotywac kolejnych podprogramdw.

Koniec — koniec programu;
2.2.2 Komendy definiujgce — instrukcje definiujace parametry ruchu silnika

A Uwaga! Komendy definiujgce powinny znalez¢ sie na poczatku kazdego
programu!

Podziat — ustalenie podziatu krokowego;
Predkos¢ startowa, predkos¢ maksymalna, przyspieszenie — parametry wg definiujace
rozpoczecie ruchu, ruch, hamowanie silnika.

Komendy ruchu — komendy bezposrednio oddziatywujace na ruch silnika:
Stata predkos¢ - ruch ze stata zadana predkoscia w krokach/s lub obr./s;
Znajdz HOME — szukaj punktu odniesienia HOME;
Znajdz pozycje  — przesun silnik do zadanej pozyciji.
Hamuj —hamuj silnik poruszajacy sie ze stata predkoscia.

2.2.3 Podziat - komenda definiujgca

Standardowo silnik wykonuje n krokow na obrot (tzw. petny krok— podziat 1/1). Zawansowane
sterowniki silnikéw krokowych umozliwiaja zastosowanie techniki podziatu kroku na mikrokroki.
Przy podziale 1/2 silnik wykona 2*n krokow (mikrokrokow) na obrot.

Komenda podZziat wprowadza sterownik w odpowiedni tryb mikrokroku. Ma to istotne znaczenie
dla definicji dlugosci kroku oraz pozyciji.

Ogolnie:

dla podziatu 1/n fizyczna wielko$¢ wykonywanego kroku jest n razy mniejsza niz dla 1/1.

Dla silnika 0 200 krokach/s dla podziatu 1/1:

<..>

<k> Podziat 1/1

<k+1> Stata predkosé 200 krokdw/s - Jeden obrd6t na sekunde
<>

<m.> Podzial 1/2
<m.+1> Stala predkos¢ 200 krokdw/s — pdt obrotu na sekunde
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Zmiana podziatu w czasie dziatania programu:

Przy zmianie podziatu nalezy bra¢ pod uwage fakt, iz natychmiastowa zmiana podziatu nie za-
wsze jest mozliwa.

Dla ponizszego programu:

<> Podziat 1/2
<> Zeruj pozycje
<> Podziat 1/1
<> Znajdz pozycje 100

Wedtug zalozen silnik powinien wykona¢ 100 mikrokrokéw w podziale 1/2. Jednak zmiany podziatu
sterownik moze dokonac tylko po zakoriczeniu petnego cyklu krokéw dla danego podziatu. Dla 1/1 wynosi
on 4 kroki, dla 1/2 8 krokéw. Gdy w powyzszym programie silnik zakoriczyt ruch po 2 mikrokroku w podziale
1/1 musi wykona¢ jeszcze 2 kroki zanim zmiani sie podziat na 1/2. Zatem wykona on 4 mikrokrokéw
w podziale 1/1 196 w podziale 1/2 co jesli chodzi o fizyczne przemieszczenie nie jest rwnoznaczne.

2.2.4 Predkos¢ startowa, maksymalna, przyspieszenie — komendy definiujace

A Uwaga! Komendy definiujace powinny znalez¢ sie na poczatku kazdego programu!

Komendy definiujace ustalaja podstawowe parametry ruchu silnika:
Predkos¢ startowa — kazdy ruch silnika (komendy ZnajdZ pozycje, Znajd? HOME, Stata
predkos¢) zaczynaja sie od predkosci startowej (pierwszy krok).

A Predkos¢ startowa moze wynosi¢ 0. W takim przypadku silnik rozpedza sig
liniowo od 0 do predkosci maksymalnej (lub statej).

Predkos¢ maksymalna — ruch silnika podczas wykonywania komend typu znajdZ odbywa sie
z predkoscia zdefiniowana jako maksymalna.
Przyspieszenie — liczba krokdw, w ktérych silnik rozpedza sie od predkosci startowej do
maksymalnej (lub zadanej statej predkosci) oraz hamuije od predkosci maksymalne;
(state)) do startowe;.
Wykresy ruchu
*  Dla komendy ZnajdZ pozycje

N predkose

%

2
%

%

predkos¢ startowa

pozycja startowa pozycja
*  Dla komendy Stafa predkos¢

predkos$¢
stata

|| predkos¢ startowa

pozycja startowa
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e Dla komendy Znajdz HOME

predko$¢ maksymalna lub stata
NS
S/
7
predkos$¢ startowa
pozycja startowa HOME (sygnat wejsciowy na porcie HOME zatrzymuije silnik)

2.2.5 Czekaj - komenda sterujgca

Komenda powodujgca zwioke czasowa o okreslonej wartosci. Ruch silnika pozostaje taki jaki zostat
okreslony poprzedzajacymi komendami. Program przechodzi do wykonywania nastepnej komendy
dopiero po uptywie zadanego czasu. Jednostka ustawiania czasu jest 0,1 s (czekaj 10 oznacza 1s)
2.2.6 Skocz - komenda sterujaca

Skok bezwarunkowy do okreslonej linii. Umozliwia tworzenie petli programowych.

<..>
<3>
<..0> skocz do 3 1inii - skok do 3 1linii

2.2.7 Skocz jesli - komenda sterujaca

Skok warunkowy. Wykonanie skoku do okreslonej linii programu pod warunkiem istnienia zdefinio-
wanego stanu logicznego na porcie wejéciowym urzadzenia. Liczba portéw wejsciowych zalezy od
typu podtaczonego urzadzenia. Instrukcja umozliwia tworzenie rozgatezier programowych reaguja-
cych na sygnaty zewnetrzne.

<.0>

<3>

<6> Skocz do 1linii 3 jesli PORT O ON - jes$li PORT O jest w stanie ON
‘0’ skocz do linii 3, jes$li jest OFF ‘1’ idz dalej do linii 7

<7>

Warunek sprawdzany jest jednokrotnie tzn. nie ma oczekiwania na jego spetnienie.

2.2.8 Ustaw wyjscie - komenda sterujaca

Komenda umozliwiajaca ustawianie zadanych warto$ci na wyjsciach urzadzenia. Liczba i tryby pra-
cy wyjs¢ zaleza od typu podtaczonego urzadzenia.
< o>
<..> Ustaw wyjs$cie OUT 1 - LOW ‘0’ - ustaw wyjs$cie OUT 1 w stan
niski ‘0’
<. 0>

2.2.9 Wywoftaj - komenda sterujaca

Do indeksera MI 1.3.2 mozemy zapisa¢ 9 réznych programéw. Moga one by¢ uruchamiane jako
osobne programy lub tez traktowane jako podprogramy dla jednego programu uznanego za gtéwny.
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Program 2:

<0> Ustaw wyjsécie OUT 1 - LOW ‘0’
<1> Koniec

Program 1:

<. 0>

<..> Wywoiaj program?2

<..>

A Uwaga: Komendy wywotania mozna stosowa¢ tylko w programie gtéwnym.
Podprogramy nie moga wywotywaé kolejnych podprogramoéw.

2.2.10 Zeruj pozycje — komenda sterujgca

Zerowanie licznika pozyciji tj. przypisane mu wartosci 0.
W przypadku korzystania z komendy ZnajdZ pozycje zerowanie pozyciji musi zostac przynajmnie;
raz wykonane w celu ustalenia wartosci poczatkowe;j licznika (punktu odniesienia).

2.2.11 Koniec - komenda sterujaca

Koniec dziatania programu. Silnik zostaje zatrzymany. W przypadku uruchamiania programu z kom-
putera zwracana warto$¢ pojawia sie w oknie informacyjnym. Umozliwia to identyfikacje punktu
zakonczenia programu.
Osiagniecie instrukcji Koniec nie powoduje rozpoczecia dziatania programu od poczatku. Jesli
chcemy wykonywac¢ program cyklicznie nalezy uzy¢ instrukcji skoku bezwarunkowego.
Jednokrotne wykonanie:

<2 >

<10> Koniec — zwrd¢ 1 - po osiagnieciu linii 10 program przestanie
dziatac

Wielokrotne wykonanie:

<2>

<9> skocz do linii 2 - wstawiamy petle - program bedzie wykonywany
cyklicznie

<10> Koniec zwrdé 1

2.2.12 Ustaw licznik, Skocz jesli licznik — komendy sterujace

Licznik programowy umozliwia wykonanie okreslonej liczby petli programowych.

Komenda ustaw licznik wpisuje warto$¢ poczatkowa licznika.

Komenda skocz jesli licznik zmniejsza zawarto$¢ licznika o 1 (pod warunkiem, ze licznik > 0) i jesli
licznik przyjmie warto$¢ rézna od 0 nastepuje skok do okreslone; lini.

<10> Ustaw licznik na wartos$¢ 10

<11>
<n> Skocz jes$li licznik !=0 do linii 11
<n+1>

Program wykona 10 razy petle programowa od linii 11 do n. Nastepnie przejdzie do liniin+1;
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2.2.13 Stata predkos¢ - komenda ruchu

Rozpedzenie silnika do zadanej predkosci. Silnik bedzie pozostawat w ruchu az do komendy hamuj
(ewentualnie znajd? pozycje lub HOME)

stata predko$¢

/|

predkos¢ startowa

pozycja startowa

Kolejna instrukcija stafa predkos¢ dla silnika bedacego w ruchu spowoduje odpowiednie zwigk-
szenie lub zmniejszenie predkosci rowniez zgodnie ze zdefiniowanym przyspieszeniem.
<>
<..> Stata predkos$é 200 krokdéw/s — nastapi rozpedzenie silnika do
predkosci 200 krokéw/s. Po osiagnieciu w/w predkosci program
przechodzi do wykonywania nastepnej komendy.
<..>

2.2.14 Znajdz HOME - komenda ruchu

Wprowadzenie silnika w ruch, ktéry bedzie trwat tak diugo az osiagniemy pkt HOME tj. stan logiczny
ON na dedykowanym porcie wejsciowym indeksera. Parametrem jest predkos¢ i kierunek ruchu.
Uaktywnienie wejscia HOME powoduje natychmiastowe zatrzymanie silnika.

port
HOME

stata predko$¢

predko$¢ startowa

pozycja startowa HOME (sygnat wej$ciowy na porcie HOME zatrzymuije silnik)

Program przechodzi do wykonywania nastepnej instrukcji dopiero po osiagnieciu punktu HOME.
Komenda oczekuje na spetienie warunku.

A Uwaga: sygnat HOME stuzy do ustalenia punktu odniesienia dla wszelkich
ruchéw na obiekcie (,zero” na osi wspoétrzednych). Doktadnosé jego podawania
(z obu kierunkéw) rzutuje na doktadnos¢ uzyskiwanych ruchéw.

0

— > -

—_— | | | .|

btad sygnatu HOME
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2.2.15 Znajdz pozycje — komenda ruchu
Pozycja
Potozenie silnika moze by¢ identyfikowane za pomoca licznika pozyciji. Jest to wewnetrzny licznik,
ktérego wartos¢ jest zwiekszana lub zmniejszana (w zaleznosci od kierunku obrotu silnika) co kazdy
krok (mikrokrok).
Oznacza to, iz zastosowany podziat krokowy ma wptyw na fizyczne odwzorowanie pozycji np.
Pozycja = 10 dla podziatu 1/1 odpowiada fizycznie Pozycja=20 dla podziat 1/2.
<> Zeruj licznik pozycji
<> Podziat 1/1
<> Znajdz pozycje 200 krokdéw - silnik wykona jeden obrot
<> Zeruj licznik pozycji
<> Podziat 1/2
<> Znajdz pozycje 200 krokéw - silnik wykona pdt obrotu

Licznik ma pojemnos¢ = 7340031 i ma charakter cykliczny tj.

7340031+1 = -7340031

—7340031-1 = 7340031

Komenda powoduje wprawienie silnika w ruch i przemieszczenie do zadanej pozycji. W zaleznosci
od aktualnego potozenia sterownik automatycznie wybierze kierunek obrotow — wg krotszej drogi.

Po osiagnieciu zadanej pozyciji silnik zatrzymuie sie.

Ponizsze wykresy przedstawiaja mozliwe przypadki dochodzenia do pozycji doceloweyj:

* Pozycja docelowa — pozycja startowa > 2* przyspieszenie:

predko$¢ maksymalna
< P
& 2
$ %,
Q\’V\% &
predkos¢ startowa
pozycja startowa pozycja docelowa

* Pozycja docelowa — pozycja startowa < przyspieszenie:
predko$¢ maksymalna

R
&
1

predkos$¢ startowa

pozycja startowa pozycja docelowa

* Pozycja docelowa — pozycja startowa < 2* przyspieszenie:

predko$¢ maksymalna
SANZ
A@%/ \Q%
S| N
predko$¢ startowa
pozycja startowa pozycja docelowa

Program przechodzi do nastepne;j instrukciji dopiero po wyhamowaniu tj. zatrzymaniu silnika.
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2.2.16 Hamuj — komenda ruchu

Hamowanie silnika wg zdefiniowanych parametréw. Komenda ma sens jedynie wtedy gdy silnik
zostat uprzednio wprawiony w ruch komenda Stata predko$¢.

stata predkosc

%
%,

N,

N

predkos$¢ startowa

pozycja docelowa
Program przechodzi do nastepnej instrukciji dopiero po wyhamowaniu tj. zatrzymaniu silnika.

2.3 Przyktady

Przyktad 1
Silnik (200 krokdédw/obr.) cyklicznie wykonuje sekwencje: pdlt
obrotu - zatrzymanie na 0,4 sek. - wycofanie o 1/4 obrotu -
zatrzymanie na 0,4 sek. - tak diugo, jak Port 1 jest w stanie
aktywnym.

SUC63 0 200 0 1.000000

00> Podzial 1/1 x 0000
01> Predkos$¢ startowa 0 krok/s o 0000
02> Predko$¢é maksymalna 100.00 krok/s r 0064
03> Przyspieszenie 1 krokdéw t 0001
04> Zeruj licznik pozycji z 0000
05> Ustaw wyjscie OUT 1 - LOW 'O' n 0000
06> ZnajdZz pozycje 100.00 krokéow 000064
07> Zeruj licznik pozycji z 0000
08> Czekaj 4*0.1lsek u 0004
09> ZnajdZz pozycje -50.00 krokow FFEFFCE
10> Zeruj licznik pozycji z 0000
11> Ustaw wyjscie OUT 1 - HIGH '1l' n 0001
12> Czekaj 4*0.1lsek u 0004
13> Skok do 3 jes$li PORT 1 ON y 0103
14> Koniec - zwrde 0O g 0000
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Przyktad 2

SUC63
00>
01>
02>
03>
04>
05>
06>
07>
08>
09>
10>
11>
12>
13>
14>
15>
16>
17>
18>
19>
20>
21>

Modyfikacja programu z poprzedniego przyktadu.

czeciem sekwencji silnik czeka na aktywnos$é¢ Portu 1.

Przed rozpo-
Po

wykonaniu jednego cyklu ponownie bada stan tego portu i albo

ponawia cykl albo ,wycofuje sie” poszukujac punktu HOME.
jego znalezieniu, czeka 3 sek.,
i albo ponawia wykonanie programu albo konczy go.

0 200 0 1.000000

Podziat 1/2
Predkos$¢ startowa 0 krok/s

Predko$¢é maksymalna 200.00 krok/s

Przyspieszenie 1 krokdéw

Zeruj licznik pozycji

Skok do 7 jesli PORT 1 ON
Skok do 4 jes$li PORT 1 OFF
Ustaw wyjscie OUT 1 - LOW 'O’
Znajdz pozycje 100.00 krokdow
Zeruj licznik pozycji

Czekaj 4*0.1lsek

Znajdz pozycje -50.00 krokow
Zeruj licznik pozycji

Ustaw wyjs$cie OUT 1 - HIGH '1'
Czekaj 4*0.1sek

Skok do 7 jes$li PORT 1 OFF
Skok do 17 je$li PORT 1 ON
Znajdz pkt HOME -300.00 krok/s
Czekaj 30%0.1lsek

Skok do 4 jesli PORT 1 ON
Skok do 21 je$li PORT 1 OFF
Koniec - zwrdé 0O

0001
0000
0ocs
0001
0000
0007
0104
n 0000
000064
z 0000
u 0004
FFFFCE
0000
0001
0004
0107
0011
FED4
001E
0004
0115
0000

KON O X

QKK e = KK o BN

Po
zndw sprawdza stan Portu 1

Ostatnia kolumna listingéw zawiera kody, jakie moga zosta¢ przekazane do sterownika przez
port bezposrednio, bez udziatu programu WINSUCG63.

SUC63
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3 INFORMACJE DODATKOWE

3.1 Podtaczenie silnika i tacza szeregowego

Silnik nalezy podtaczy¢ w sposdb pokazany na rysunku. Przewody obu faz nalezy sple$¢ a wypro-
wadzenia $rodkowe potaczy¢ z + zasilania. Potaczenia powinny by¢ mozliwie krétkie. Potaczenie
sterownika z konwerterem AD31, jesli sa krétkie mozna wykona¢ skrecona para przewodow, przy
wiekszej odlegtosci — przewodem ekranowanym.

U
&= GND
<::> +12+24 VDC
e

RS485 B /Data
madgs a o paa AD31

\_H_H_H_I':
]
O
: }
%m %> | ‘ ‘

20
19

»>— Out2 Konwerter
s ot 3x RU3S RS232/RS485
- Port X
5 ﬁ < HOME (6 pinowe)
P q 3 - /Data
E ﬁ zwory lub 4 - Data I
= sygnaly 5
e zewnetrzne DBOM ®: GND
> 2-Tx +
” - = 3-Rx
5-GND

3.2 Wspotpraca z PC

Dla poprawnej wspétpracy z portem szeregowym w PC i programem WINSUC63, na czas pro-
gramowania nalezy wiozy¢ zwory jak pokazano na rysunku albo wymusic¢ stan niski na pinach CLK
i EN. Stan wysoki na wejsciu EN wstrzymuje wykonywany program na czas trwania stanu wysokiego
— stan niski na EN wznawia wykonanie programu w miejscu jego zatrzymania. Stan wysoki na CLK
zatrzymuje program. Wznowienie pracy (od poczatku programu) wymaga przywrécenia stanu ni-
skiego na CLK i wystartowania programu (bez koniecznosci tadowania) komenda Uruchom.

3.3 Informacje dodatkowe

3.3.1 W przypadku wystapienia btedu transmisji w czasie uruchamiania tgcza szeregowego i pro-
gramu WINSUC63, nalezy na chwile odtaczy¢ zasilanie sterownika. Dlatego na czas testow zaleca
sie dodanie wytacznika zasilania.

3.3.2 W przypadku obecnosci w programie cyklicznych ruchéw nawrotnych, zaleca sie stosowa-
nie sygnatu i komendy Znajdz HOME po kazdym petnym cyklu w celu ustalenia punktu odniesienia.
Wejscie HOME (obecne tylko w trybie terminalowym) dzieli pin z wejsciem 7/2, ustawiajacym stero-
wanie potkrokowe.

3.3.3 Napiecie +5 VDC, dostepne na pinach 1+4 zlacza J2, mozna wykorzysta¢ np. do zasilania
miniaturowego generatora GEN1, dostarczajacego sygnatu CLK dla sterownika pracujacego w try-
bie z zewnetrznym taktowaniem.
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3.4

Wspotpraca z generatorem GEN1

Do sterownika ustawionegow tryb pracy z zewnetrznym sygnatem zegarowym (wszystkie piny zia-
cza J1 wolne) mozna podtaczy¢ miniaturowy generator GEN1. Umozliwia on podanie (regulowane-
go potencjometrem 5 kom) sygnatu CLK w zakresie 0,007Hz--10kHz.

byl ©
a . - o J2
o e 1

J1 —zwarcie zatacza dodatkowy kondensator

G1S)

(2-gi zakres)

34

15

J2 —wyjscie: pin 1 —sygnat CLK, pin 2 — GND
J3 —Ztacze potencjometru 5 kom (suwak do pinu 2)

8J1

pin 7 — zasilanie +5 VDC

mO

B22

13 JP1-+ JP6 — podziat czestotliwosci podstawowej

/4096, 1:1

J4 —piny 2, 4, 10 — zasilanie GND; pin 6 — sygnat CLK;

generatora kolejno przez: /16, /64, /256, /1024,

4 DANE TECHNICZNE STEROWNIKA SUC63

Napiecie pracy
Maksymalny prad fazowy
Nastawienie pradu
Rodzaj pracy

Podziat krokowy
Czestotliwos¢ kroku:
Sygnaty wejsciowe

Prad sygn. wejsciowych
Wskaznik LED czerwony
Zakres temp. pracy
Przytacze silnika
Podtacze sygnatow
Sposdb mocowania

DC 8+24V

3 A (4 A peak)

Prad wyznacza rezystancja silnika

Unipolarny driver mocy

1,1/2

0 do 20 kHz

Uniwersalne — stan aktywny niski

dla5Vmax. 5 mA

obecnos¢ zasilania

0do 40°C

ARK (P) lub styki pinowe dwurzedowe sygnatow z rastrem 2,54 mm (K)
Ztacze pinowe dwurzedowe z rastrem 2,54 mm

R — wersja na profilu aluminiowym

B — wersja modutowa ze ztaczem pinowym dwurzedowym
z rastrem 2,54 mm

A Uwaga: producent zastrzega sobie prawo wprowadzania zmian bez powiado-
mienia. Aktualne informacje techniczne i uaktualnienia oprogramowania dostepne
sg na stronach www.wobit.com.pl

SUC63
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www.wobit.com.pl

P.P.H. WObit E.K.J. Ober s.c.
62-045 Pniewy, Deborzyce 16
+48 61 22 27 422
wobit@wobit.com.pl
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