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Dziękujemy za wybór naszego produktu! 
 
Niniejsza instrukcja ułatwi Paostwu prawidłowa obsługę i poprawna eksploatacje opisywanego urządzenia. 
 
Informacje zawarte w niniejszej instrukcji przygotowane zostały z najwyższa uwaga przez naszych specjalistów i służą jako 
opis produktu bez ponoszenia jakiejkolwiek odpowiedzialności w rozumieniu prawa handlowego. Na podstawie 
przedstawionych informacji nie należy wnioskowad o określonych cechach lub przydatności produktu do konkretnego 
zastosowania.  
Informacje te nie zwalniają użytkownika z obowiązku poddania produktu własnej ocenie i sprawdzenia jego właściwości. 
Zastrzegamy sobie możliwośd zmiany parametrów produktów bez powiadomienia. 

 

¶ Prosimy o uważne przeczytanie instrukcji i stosowanie się do zawartych w niej zaleceo. 

¶ Prosimy o zwrócenie szczególnej uwagi na następujące znaki: 

 

 

UWAGA!  
Niedostosowanie się do instrukcji może spowodowad uszkodzenie urządzenia  
albo utrudnid posługiwanie się sprzętem lub oprogramowaniem. 
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1.  Zasady bezpieczeŒstwa i montaŨu 

1.1 ½ŀǎŀŘȅ ōŜȊǇƛŜŎȊŜƵǎǘǿŀ 

¶ Przed pierwszym uruchomieniem urządzenia należy zapoznad się z niniejszą instrukcją 
obsługi; 

¶ Przed pierwszym uruchomieniem urządzenia należy upewnid się, że wszystkie przewody 
zostały podłączone prawidłowo; 

¶ Należy zapewnid właściwe warunki pracy, zgodne ze specyfikacją urządzenia  
(np.: napięcie zasilania, temperatura, maksymalny pobór prądu); 

¶ Przed dokonaniem jakichkolwiek modyfikacji przyłączeo przewodów, należy wyłączyd 
napięcie zasilania. 

1.2 ½ŀƭŜŎŜƴƛŀ ƳƻƴǘŀȍƻǿŜ 

W środowiskach o poziomie zakłóceo, które nie są znane, zaleca się stosowanie następujących 
środków zapobiegających ewentualnemu zakłócaniu pracy urządzenia: 
 

¶ Uziemiad lub zerowad metalowe szyny, na których montowane są przyrządy;  

¶ Nie zasilad urządzenia z tych samych linii, co urządzenia dużej mocy bez odpowiednich filtrów 
sieciowych; 

¶ Stosowad ekranowanie przewodów zasilających, czujnikowych i sygnałowych, przy czym 
uziemienie dla ekranu powinno byd podłączane tylko z jednej strony, jak najbliżej urządzenia; 

¶ Dla zasilania silnika stosowad skręcane parami przewody, oraz jeśli to możliwe stosowad 
koralik ferrytowy zakładany na przewód; 

¶ Unikad prowadzenia przewodów sterujących (sygnałowych) równolegle lub w bliskim 
sąsiedztwie do przewodów energetycznych i zasilających; 

¶ Unikad bliskości urządzeo generujących duży poziom zakłóceo elektromagnetycznych i/lub 
impulsowych (obciążeo wysokiej mocy, obciążeo z fazowa lub grupowa regulacja mocy). 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



SIC-184 – instrukcja obsługi 05.09.2011 

   
4 

2.  Opis urzŃdzenia 

2.1 Przeznaczenie 

SIC184 jest programowalnym sterownikiem silników krokowych o prądzie sterowania do 4A. Oprócz 
koocówki mocy posiada także indekser i generator trajektorii, który pozwala na precyzyjne określenie 
pozycji, ǇǊťŘƪƻǏŎƛ i ǇǊȊȅǏǇƛŜǎȊŜnia ruchu silnika. Zaprogramowany sterownik może wykonywad 
program składający się z 300 komend ruchu. Ponadto sterownik może współpracowad z enkoderem 
inkrementalnym, co pozwala na jeszcze większą kontrolę pozycji silnika krokowego.  
 
Oprócz wejśd uruchamiających/zatrzymujących program SIC184 posiada także uniwersalne 2 wŜƧǏŎƛŀ, 
2 ǿȅƧǏŎƛŀ oraz dedykowane wejścia bazujące pozycję silnika. Pozwala to na zupełne wyeliminowanie 
sterownika PLC w niektórych zastosowaniach. 
 
Á Sterownik dla silników  krokowych o prądzie do 4A 

Á Wbudowany generator trajektorii (możliwośd zadawania prędkości, przyśpieszenie i pozycji)  
Á Wbudowany indekser (możliwośd realizowania programów ruchu do 300 komend) 
Á Możliwośd współpracy z enkoderem 

Á Złącze USB do konfigurowania, diagnozowania i programowania sterownika 

Á Złącze RS485 MODBUS-RTU do współpracy ze sterownikami PLC/panelami HMI itp. 
 

Sterownik SIC184 jako proste i ekonomiczne ǊƻȊǿƛŊȊŀƴƛŜ ǿ ǎǘŜǊƻǿŀƴƛǳ ƴŀǇťŘŜƳ ƪǊƻƪƻǿȅƳ 

 

 
 

Á Serwokontroler SIC184 pozwala zastąpid sterownik PLC i sterownik mocy silnika krokowego w zakresie 0,2… 4A. 
Á Intuicyjne oprogramowanie w języku polskim ułatwia zaprogramowanie komend ruchu silnika nawet przez 

niedoświadczonego użytkownika. 
Á Sterownik umożliwia zapamiętanie do 300 komend ruchu, co pozwala na realizację nawet skomplikowanych 

zadao ruchu, a dodatkowe wejścia i wyjścia cyfrowe pozwalają na sterowanie zewnętrznymi urządzeniami. 

Á SIC184 pozwala na bezpośrednie przeliczanie parametrów ruchu do jednostek obr./s i obr./s
2
 co znacznie ułatwia 

programowanie,  a także na oszczędne zarządzanie mocą silnika, przez konfigurowalną redukcję prądu.   
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Sterowniki SIC184 -  samodzielna i synchroniczna praca do 16-u ƴŀǇťŘƽǿ ƧŜŘƴƻŎȊŜǏƴƛŜ 

 

 
 
Á Sterowniki SIC184 mogą pracowad zależnie od siebie w trybie multi-master lub master-slave, w zależności od 

sposobu ich zaprogramowania. Dzięki temu istnieje możliwośd zależnej od siebie pracy do 16-stu modułów 
jednocześnie, co pozwala na realizację, złożonych,  zależnych od siebie trajektorii ruchu. Sterowniki komunikują 
się ze sobą za pomocą wewnętrznego protokołu po RS485.  

 
Sterowniki SIC184 -  sterowŀƴƛŜ Ȋ ǳǊȊŊŘȊŜƵ ȊŜǿƴťǘǊȊƴȅŎƘ Ǉƻ ƳŀƎƛǎǘǊŀƭƛ MODBUS-RTU 

 

 
 

Á Sterownik SIC184 może komunikowad się z urządzeniami zewnętrznymi po magistrali RS485 w protokole 
MODBUS-RTU, będąc wówczas urządzeniem podrzędnym (SLAVE). Dzięki możliwości niezależnego zaadresowania 
w zakresie 1…16, możliwe jest jednoczesne sterowanie do 16 silników krokowych z urządzeo takich jak sterowniki 
PLC czy panele operatorskie HMI lub innych urządzeo MASTER MODBUS-RTU. 

 

Sterownik SIC184 - indekser dla sterownika wysokoǇǊŊŘƻǿŜƎƻ silnika krokowego 

 

 
 

Á Sterownik SIC184 posiada dodatkowe wyjście dla zewnętrznego sterownika mocy silnika krokowego w 
standardzie KROK / KIERUNEK, co pozwala na sterowanie silnikami o większych prądach, lub równoległe 
sterowanie kilkoma napędami. 
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Sterownik SIC184 -  proste i intuicyjne programowanie 

 

 
Oprogramowanie SIC184-KONFIGURATOR - Szybka konfiguracja i diagnostyka za pomocą złącza USB 

 
Á Złącze USB pozwala na podłączenie sterownika bezpośrednio do komputera PC. Darmowe oprogramowanie 

SIC184-KONFIGURATOR daje możliwośd konfiguracji sterownika i jego szybkiej diagnostyki (kontrola sygnałów 
wejśd/wyjśd, pracy sterownika „online” itp.), a także bezpośredniego zadawania komend ruchu 
(prędkości/pozycji). Oprogramowanie to pozwala także zaprogramowad sterownik komendami ruchu 
stworzonymi w środowisku ML-PROG.  

 

 

Oprogramowanie ML-PROG - tworzenie programów ruchu i możliwośd jednoczesnego programowanie do 16-u 
sterowników za pomocą interfejsu RS485 

 
Á Sterowniki SIC184 pracujące na wspólnej magistrali RS485 mogą byd programowane jednocześnie za pomocą 

programu ML-PROG i konwertera USB-RS485. Pozwala to na łatwe tworzenie zależnych od siebie programów 
ruchu silnika typu multi-master lub Master-slaves. 

2.2 ²ƱŀǏŎƛǿƻǏŎƛ 

Á Napięcie zasilania мнΧпл± DC. 
Á Zintegrowany stopieo mocy do 4A i podziale kroku do 1/64. 
Á Możliwośd płynnej ǊŜƎǳƭŀŎƧƛ ǇǊŊŘǳ ǎƛƭƴƛƪŀ ƛ ǊŜŘǳƪŎƧƛ ǇǊŊŘǳ w przypadku bezczynności. 
Á Programowalny generator trajektorii ruchu (ǇƻȊȅŎƧŀΣ ǇǊťŘƪƻǏŏΣ ǇǊȊȅǏǇƛŜǎȊŜƴƛŜ) z indekserem 

(możliwośd zaprogramowania do 300 komend ruchu), z częstotliwością wyjściową do 
38000imp/sek. 

Á Możliwośd współpracy z dowolnym enkoderem inkrementalnym. 
Á Uniwersalne 2 ǿŜƧǏŎƛŀ (3…24V) i 2 ǿȅƧǏŎƛŀ tranzystorowe 1A/30VDC. 
Á Interfejs USB do konfigurowania, programowania i diagnozowania sterownika + intuicyjne 

oprogramowanie konfiguracyjne (SIC184-KONFIGURATOR). 
Á Interfejs RS485 MODBUS-RTU do komunikacji między sterownikami lub sterowania z 

nadrzędnego kontrolera, np. sterownika PLC/panelu HMI. 
Á Możliwośd równoległej pracy do 16 modułów (interfejs RS485). 
Á Intuicyjne oprogramowanie w języku polskim do programowania ruchów modułu. 
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2.3 Opis ȊƱŊŎȊ ƛ ƪƻƴǘǊƻƭŜƪ sygnalizacyjnych 

 

 
 

 

Rys. 1 hǇƛǎ ȊƱŊŎȊ ƛ ƪƻƴǘǊƻƭŜƪ {L/муп. 
 

Dioda Opis 

    
Diody sygnalizacyjne 

D1 D2 D3 D4 Sygnalizacja zasilania sterownika 

 Wyłączona/miga – błąd / przeciążenie sterownika 
Włączona – sterownik gotowy do pracy 

 Miga – komunikacja RS485 / USB 

 Wyłączona – pogram zatrzymany 
Miga – program wstrzymany  
Włączona – pogram uruchomiony 

D1, D2, D3, D4 włączone, gdy sterownik znajduje się w trybie aktualizacji oprogramowania.  
 
 

Nr Opis UWAGI 
Komunikacja (RS485) Domyślne parametry komunikacji:  

Prędkośd: 57600bps, bity: 8, bit stopu: 1, parzystośd: brak 
Adres Modbus:1, Adres wewnętrzny:0 

1 RS485 B 

2 RS485 A 

²ȅƧǏŎƛa uniwersalne Wyjścia tranzystorowe, maksymalny prąd 1A/30VDC. 

3 Wyjścia masa 

4 Wyjście Out1 

5 Wyjście Out2 

6 V+ 

Zasilanie Zasilanie мнΧпл VDC. Pobór prądu maks. 4A – zależny od 
napięcia zasilania i ustawionej mocy sterownika. 7 Zasilanie – (GND) 

8 Zasilanie – (GND) 

9 Zasilanie + (V+) 

²ŜƧǏŎƛŀ  Wszystkie wejścia są optoizolowane. 
Wejście jest aktywne, gdy między zacisk COM(-), a dane 
wejście zostanie podany sygnał min. +3V (maks.+24V). 
Filtracja wejśc: 10ms (minimalny czas, przez jaki musi byd 
podany sygnał na dane wejście by zostało one aktywowane). 
 

10 START – wejście uruchomienia programu  

11 STOP – wejście wyłączenia programu  

12 IN1 – uniwersalne wejście 1 

13 IN2 – uniwersalne wejście 2 

14 HOME1 – wejście bazowania 1 

15 HOME2 – wejście bazowania 2 

16 COM – sygnał wspólny wejśd 

17 GND – masa  



SIC-184 – instrukcja obsługi 05.09.2011 

   
8 

Enkoder Maksymalny pobór prądu z zacisku zasilania enkodera +5V 
może wynosid 300mA. 
Dla enkoderów zasilanych z napięd 12…24V, należy zastosowad 
zewnętrzne źródło zasilające enkoder. Maksymalne napięcie 
wejściowe na zaciskach A i B względem (-) to 24V. 

18 Zasilanie (-) enkodera 

19 Sygnał B 

20 Sygnał A 

21  

22 Zasilanie (+5V) enkodera 

²ȅƧǏŎƛŜ ƴŀ ȊŜǿƴťǘǊȊƴȅ ǎǘŜǊƻǿƴƛƪ ƳƻŎȅ  Sygnały wyjściowe - Stan niski:0V, stan wysoki: +5V 
Sygnał CLK – szerokośd impulsu: 20µs, maks. częstotliwośd 
sygnału:  38KHz. 

23 CLK - sygnał kroku  

24 DIR – sygnał kierunku 

25 ENABLE – sygnał aktywacji 

26 GND – masa  

Silnik krokowy  

27 /B 

28 B 

29 /A 

30 A 

Tabela 1. Opis złącz sterownika. 

2.4 Zasilanie 

Do zasilania sterownika zaleca używad się zasilacza niestabilizowanego o napięciu wyjściowym w 
zakresie +мнΧ+40V. Zasilacz musi też odebrad energię zwrotną silnika, co umożliwiają kondensatory 
wyjściowe o pojemności co najmniej 4700µF. 
 
Minimalna wydajnośd prądowa źródła zasilania powinna byd dobrana według poniższej zależności: 
 

Izas =  12/Uzas*Ister 
 

gdzie, Izas - minimalna wydajnośd prądowa zasilania, Uzas – napięcie zasilania, Ister – ustawiony prąd sterownika. 
 
Przykładowe wartości minimalnych wydajności prądowych zastosowanego źródła zasilania: 

                       Prąd silnika *A+ 
Zasilanie [V] 

1 2 3 4 

12 1A 2A 3A 4A 

24 0,5A 1A 2A 3A 

36 0,4A 0,8A 1,5A 2,5A 

 

 

UWAGA!  
Odwrotna polaryzacja lub przekroczenie maksymalnego napięcia zasilania może spowodowad 
uszkodzenie sterownika. 

Zbyt małe kondensatory wyjściowe lub ich brak mogą uszkodzid sterownik lub powodowad jego 
niewłaściwą pracę, podczas pracy sterownika z wysokim napięciem zasilania i dużym silnikiem, 
który pracuje dynamicznie (gwałtowne zmniejszanie jego prędkości). 
 
Zaleca się stosowanie kondensatorów elektrolitycznych 10000µF przy maksymalnych prądach 
sterownika i dużych prędkościach obrotowych (>2obr/sek). 

2.5 Silnik krokowy 

Silnik należy podłączyd do sterownika za pomocą przewodu 4-żyłowego. W celu minimalizacji 
zakłóceo zaleca się użycia skręcanego parami przewodu (A z /A, B z /B), najlepiej dodatkowo 
ekranowanego. W przypadku silników unipolarnych (posiadających 6 lub 8 wyprowadzeo) należy 
podłączyd je według poniższych przykładów.  
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tƻŘƱŊŎȊŜƴƛŜ ǎƛƭƴƛƪŀ ōƛǇƻƭŀǊƴŜƎƻ 
Przykład podłączenia silnika krokowego bipolarnego. 

 

tƻƱŊŎȊŜƴƛŜ ǎƛƭƴƛƪŀ ǳƴƛǇƻƭŀǊƴŜƎƻ ǊƽǿƴƻƭŜƎƱŜ 
Á Uzwojenia połączone równolegle w celu uzyskania 

większej prędkości maksymalnej silnika 
Á ½ǿƛťƪǎȊƻƴȅ maksymalny prąd/fazę w stosunku do 

nominalnego x1,4 (przykładowo silnik o prądzie 2A, 
może byd sterowany prądem maks. 2,8A) 

 

tƻƱŊŎȊŜƴƛŜ ǎƛƭƴƛƪŀ ǳƴƛǇƻƭŀǊƴŜƎƻ ǎȊŜǊŜƎƻǿŜ 
Á Uzwojenia połączone szeregowo w celu uzyskania 

większego momentu silnika 
Á Zmniejszony maksymalny prąd/fazę w stosunku do 

nominalnego x0,7 (przykładowo silnik o prądzie 2A, 
może byd sterowany prądem maks. 1,4A) 

 

 

UWAGA!  
Nigdy nie należy ƻŘƱŊŎȊŀŏ ǎƛƭƴƛƪŀ ƻŘ ǎǘŜǊƻǿƴƛƪŀ podczas jego pracy. Może to spowodowad 
uszkodzenie sterownika. 

2.6 ½ƱŊŎȊŜ w{пур  

Sterownik SIC184 wyposażony jest w interfejs RS485. Może on byd wykorzystany do: 
 
Á Programowania sterownika z wykorzystaniem konwertera RS485<->USB i oprogramowania 

ML-PROG, 
Á Komunikacji między sterownikami SIC184 podczas pracy synchronicznej, 
Á Sterowania z urządzenia nadrzędnego poprzez protokół MODBUS-RTU. 

 
Domyślne parametry transmisji:  
 
Á Prędkośd: 38400bps, bity: 8, bit stopu: 1, parzystośd: brak 
Á Adres Modbus: 1  (dla komunikacji MODBUS-RTU) 
Á Adres wewnętrzny: 0 (do komunikacji i programowania poprzez program ML-PROG) 

 
Parametry transmisji mogą byd konfigurowane za pomocą oprogramowania SIC184-KONFIGURATOR: 
 
Á Prędkośd transmisji: 9600, 19200, 38400, 57600, 115200 bps 
Á Adres modbus: 1-16 

 

 

UWAGA!  
By możliwa była komunikacja z programem ML-PROG prędkośd transmisji dla programu ML-
PROG i SIC184 musi byd taka sama. 
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2.6.1 Komunikacja sterownika w protokole MODBUS-RTU 

Sterownik SIC184 może pracowad jako urządzenie SLAVE w komunikacji Modbus-RTU. Wówczas pełni 
rolę urządzenia podrzędnego, które może byd sterowane komendami ruchu przez zapis 
odpowiednich rejestrów.  
 
Dokładny opis rejestrów znajduje się w dokumentacji SIC184-protokol_MODBUS.pdf. 
 
Do wcześniejszego nadania odpowiedniego adresu slave sterownika oraz skonfigurowania ǇǊťŘƪƻǏŎƛ 
transmisji służy oprogramowanie SIC184-KONFIGURATOR (rozdział Konfiguracja interfejsu RS485 
MODBUS-RTU). 
Możliwe jest zaadresowanie do 16 sterowników (adresy 1-16). 
 

 

Rys. 2 tǊȊȅƪƱŀŘ ǎǘŜǊƻǿŀƴƛŀ ƴŀǇťŘƽǿ ǇǊȊȅ ǳȍȅŎƛǳ ǇǊƻǘƻƪƻƱǳ ah5.¦{-RTU. 

2.6.2 YƻƳǳƴƛƪŀŎƧŀ ƳƛťŘȊȅ ǎǘŜǊƻǿƴƛƪŀƳƛ {L/муп ǿ ǇǊƻǘƻƪƻƭŜ ǿŜǿƴťǘǊȊƴȅƳ  

Sterownik SIC184 może komunikowad się za pomocą własnego protokołu poprzez RS485. Protokół 
ten umożliwia programowanie jednego i/lub wielu sterowników na wspólnej magistrali RS485 za 
pomocą oprogramowania ML-PROG jak i komunikację pomiędzy sterownikami, podczas realizacji 
wgranego wcześniej programu ruchu.  
 
Wysyłając odpowiednie komendy z jednego do drugiego sterownika można zrealizowad sterowanie 
na zasadzie MASTER-SLAVES (jeden sterownik nadrzędny, reszta podrzędne), lub MULTI-MASTER 
(brak określonego sterownika nadrzędnego).  
Komunikacja między sterownikami opisana jest dokładniej w instrukcji oprogramowania ML_PROG. 
 

 

Rys. 3 Komunikacja między modułami z wykorzystaniem interfejsu RS485. 
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2.7 ½ƱŊŎȊŜ ¦{. 

 

Złącze USB wykorzystywane jest do komunikacji sterownika z oprogramowaniem 
SIC184-KONFIGURATOR. Po podłączeniu sterownika do komputera PC nie jest 
konieczna instalacja sterowników. Dokładny opis programu SIC184-
KONFIGURATOR znajduje się w części KƻƴŦƛƎǳǊŀŎƧŀ ǎǘŜǊƻǿƴƛƪŀ Ȋŀ ǇƻƳƻŎŊ 
programu SIC184-KONFIGURATOR. 

 

 

UWAGA!  
Podczas pracy sterownika z wysokimi prądami i napięciami zaleca się odłączyd złącze USB od 
komputera lub używad optoizolowanych HUB-ów USB między komputerem, a sterownikiem. 

2.8 ²ȅƧǏŎƛŀ ǘǊŀƴȊȅǎǘƻǊƻǿŜ 

SIC184 posiada dwa wyjścia tranzystorowe o obciążalności do 1A. Schemat wyjśd pokazany jest na 
rysunku poniżej. Na zacisku nr 6(+) dostępne jest napięcie zasilania sterownika, które można 
wykorzystad do załączania zewnętrznych obwodów.  

 

 
Rys. 4 Budowa wewnętrzna i sposób podłączania urządzeo do wyjśd tranzystorowych. 

2.9 ²ŜƧǏŎƛŀ  

Urządzenie posiada 6 optoizolowanych wejścia. 
  
Á Wejścia START i STOP do uruchamiania i zatrzymywania programu 
Á Wejścia Home1 i Home2 do określania kraocowych pozycji ruchu oraz bazowania (Home1) 
Á Wejścia uniwersalne In1 i In2 wykorzystywane przez oprogramowanie ML-PROG 

 
Stan wysoki dla wejścia to podanie napięcia w zakresie 5….24V przez minimum 10ms.  

 
Rys. 5 Przykładowy sposób podłączenia i sterowania wejśd 
optoizolowanych zasilanych z zewnętrznego źródła. 

 

Rys. 6 Przykład wykorzystania napięcia +5V (pin 22) do 
sterowania wejśd.  
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2.10 Enkoder 

Sterownik SIC184 posiada wejście kwadraturowe do podłączenia czujnika pozycji, którym może byd: 
 
Á enkoder inkrementalny sprzęgnięty bezpośrednio z wałem silnika krokowego, 
Á enkoder inkrementalny zamontowany pośrednio np. za przekładnią silnika krokowego, 
Á ƭƛƴƛŀƱ ƳŀƎƴŜǘȅŎȊƴȅ zamontowany na elemencie wykonawczym napędzanego przez silnik 

krokowy urządzenia. 
 
Współpracujący z silnikiem krokowym enkoder zapewnia lepszą kontrolę pozycji silnika i zapobiega 
gubieniu pozycji (kroków) przez silnik w przypadku jego przeciążania lub nieoczekiwanego 
zatrzymania.  
 
Maksymalna częstotliwośd wejścia enkoderowego: 50KHz 
Rozdzielczości enkodera: od 16 (4 bit) do 4096 (12 bit) impulsów na obrót lub milimetr. 
 
W zależności od typu enkodera należy połączyd go według poniższego schematu: 

 

Rys. 7 Podłączenie enkodera typu 5V TTL. 

 

Rys. 8 Podłączenie enkodera typu 24V Push-Pull. 

 

 

UWAGA!  
Z racji na zakłócenia, które mogą byd generowane przez pracujący silnik krokowy zaleca się 
stosowad enkoder z ekranowanym przewodem. 9ƪǊŀƴ ƴŀƭŜȍȅ ǇƻŘƱŊŎȊȅŏ ƻŘ ǎǘǊƻƴȅ ǎǘŜǊƻǿƴƛƪŀ 
Řƻ ǎȅƎƴŀƱǳ Db5. 

 
Do skonfigurowania enkodera oraz skontrolowania poprawności jego podłączenia służy zakładka 
Enkoder w oprogramowaniu SIC184-KONFIGURATOR (rozdział: Ustawienie enkodera). 
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3.  Konfiguracja i opis sterowania SIC184  

3.1 tǊȊȅƪƱŀŘƻǿŜ ǇƻŘƱŊŎȊŜƴƛŜ ǎǘŜǊƻǿƴƛƪŀ  

 

 

Rys. 9 Przykładowy schemat połączeo urządzeo zewnętrznych. 

 
Dokładny opis i możliwości podłączeo poszczególnych elementów zewnętrznych został opisany w 
rozdziałach: 
 
Á Zasilanie 
Á Silnik krokowy 
Á Złącze RS485 
Á Złącze USB 
Á Wyjścia tranzystorowe 
Á Wejścia 
Á Enkoder 

3.2 Parametry ruchu silnika  

Sterownik SIC184 pozwala na pracę sterownika w trybie ǇǊťŘƪƻǏŎƛ lub pozycji.  
 
¢Ǌȅō ǇǊťŘƪƻǏŎƛ powoduje ustawienie zadanej prędkości Vmax [obr/sek]. Silnik rusza z prędkością 
Vmin [obr/sek]. Zwiększenie lub zmniejszenie obrotów silnika do osiągnięcia zadanej prędkości 
realizowane jest z ustawionym parametrem ǇǊȊȅǏpieszenia Amax [obr/sek2]. 
 
Tryb pozycji powoduje ustawienie zadanej liczby obrotów [obr]. Silnik rusza z prędkością minimalną 
Vmin [obr/sek]. Rozpędza się i zwalnia z przyspieszeniem ǇǊȊȅǏpieszeniem Amax [obr/sek2]. Podczas 
ruchu silnik nie przekracza prędkości Vmax [obr/sek]. 
 
Prędkośd i pozycja może byd zadawana z wartościami ułamkowymi (np. zadanie pozycji 3,0254 obr.) 
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Rys. 10 Parametry ruchu silnika. 

 
 
Przykładowo dla parametrów ruchu Vmin:0.01, Vmax:1, Amax:1 i zadanej pozycji 10 obrotów, silnik 
rozpędzi się do prędkości 1obr/sek. w czasie 1 sek., wykona kolejne 8 obrotów, a następnie 
wyhamuje do prędkości 0 w ciągu 1 sekundy.  

3.3 KƻƴŦƛƎǳǊŀŎƧŀ ǎǘŜǊƻǿƴƛƪŀ Ȋŀ ǇƻƳƻŎŊ ǇǊƻƎǊŀƳǳ {L/муп-
KONFIGURATOR 

Do konfiguracji sterownika SIC184 służy program SIC184-KONFIGURATOR, który pozwala na: 
 

Á Ustawienie parametrów domyślnych ruchu silnika (prędkośd minimalna, maksymalna, 
przyśpieszenie) 

Á Ustawienie parametrów sterownika mocy (podział kroku, prąd maksymalny, redukcja prądu) 
Á Przetestowanie zadanych parametrów ruchu (zadanie prędkości, pozycji), bazowania 
Á Diagnostyka wejśd, wyjśd 
Á Konfigurację enkodera (wyłączony, włączony, rozdzielczośd, testowanie połączenia enkodera) 
Á Konfigurację i diagnostykę interfejsu MODBUS (prędkośd transmisji, nr. slave) 
Á Programowanie sterownika skryptami ruchu *.mlp stworzonymi w programie ML-PROG. 
Aktualizację oprogramowania wewnętrznego sterownika. 
 
Sterownik należy połączyd z komputerem za pomocą przewodu USB typu A-B. Nie jest wymagana 
instalacja sterowników (poza trybem aktualizacji oprogramowania sterownika). Program SIC184-
KONFIGURATOR powinien automatycznie połączyd się ze sterownikiem po podłączeniu do gniazda 
USB i włączeniu zasilania sterownika. 
 

Wymagania systemu operacyjnego dla programu SIC184-KONFIGURATOR: 
- System operacyjny Windows XP, Windows Vista, Windows 7, 32-bit, 64-bit (aktualizacja 
ƻǇǊƻƎǊŀƳƻǿŀƴƛŀ ǎǘŜǊƻǿƴƛƪŀ ǘȅƭƪƻ Řƭŀ ǎȅǎǘŜƳƽǿ он-bit) 
- Procesor 1Ghz, Pamiťŏ w!a нрсa. 
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3.3.1 ¦ǎǘŀǿƛŜƴƛŜ ǇǊŊŘǳ ǎƛƭƴƛƪŀ ƛ ǇƻŘȊƛŀƱǳ ƪǊƻƪǳ 

 

 
SIC184-KONFIGURATOR -Ҕ ½ŀƪƱŀŘƪŀ bŀǎǘŀǿȅ ŘƻƳȅǏƭƴŜ 
 
Á tǊŊŘ ǎƛƭƴƛƪŀ należy ustawid w zależności od zastosowanego silnika 

krokowego. Ustawienie zbyt dużego prądu dla słabszego silnika 
spowoduje jego szybsze nagrzewanie się lub może spowodowad 
uszkodzenie. 

Á Automatyczna rŜŘǳƪŎƧŀ ǇǊŊŘǳ powoduje automatyczne ograniczenie 
prądu do ustawionej w redukcji wartości, gdy silnik nie znajduje się w 
ruchu.  

Á tƻŘȊƛŀƱ ƪǊƻƪǳ wbudowanego sterownika mocy umożliwia podzielenie 
standardowego kroku (200 kroków / obrót silnika) na mniejsze części, 
co zapewnia płynniejszy ruch i dokładniejsze pozycjonowanie. 
Przykładowo wybranie podziału 1/16 pozwala ustawid wał silnika 
krokowego z dokładnością 1/200/16 = 0,0003125 obrotu.  

 

3.3.2 ¦ǎǘŀǿƛŜƴƛŜ ŘƻƳȅǏƭƴȅŎƘ ǇŀǊŀƳŜǘǊƽǿ ǊǳŎƘǳ 

 

 
SIC184-KONFIGURATOR -Ҕ ½ŀƪƱŀŘƪŀ bŀǎǘŀǿȅ ŘƻƳȅǏƭƴŜ 
 
Á Domyślne parametry ruchu określają parametry ruchu silnika po 

włączeniu zasilania. Zapisywane są w pamięci nieulotnej sterownika.  
Parametry ruchu mogą byd zmieniane podczas pracy sterownika 
(poprzez protokołu MODBUS-RTU lub odpowiednie komendy 
realizowanego przez sterownik programu ruchu).  

 
Á Użytkownik ma możliwośd ustawienia następujących domyślnych 

parametrów ruchu: tǊťŘƪƻǏŏ ƳƛƴƛƳŀƭƴŀ Vmin, tǊťŘƪƻǏŏ maksymalna 
Vmax,  ǇǊȊȅǏǇƛŜǎȊŜƴƛŜ Amax. 

 

3.3.3 Ustawienie enkodera  

 

 
SIC184-KONFIGURATOR -Ҕ ½ŀƪƱŀŘƪŀ Enkoder i bazowanie 
 

Á Podłączony do sterownika enkoder wymaga jego skonfigurowania 
przez wprowadzenie rƻȊŘȊƛŜƭŎȊƻǏŎƛ enkodera (ilości impulsów na 
obrót).  

Á W celu skorygowania poprawności podłączenia enkodera do 
sterownika należy użyd funkcji testującej (przycisk Testuj). 

Á Jeśli enkoder połączony jest z silnikiem pośrednio (np. za pomocą 
przekładni), lub nieznana jest jego rozdzielczośd można również użyd 
funkcji Testuj. Funkcja wykonuje pełen obrót silnika i odczytuje ilośd 
impulsów wygenerowaną przez enkoder, którą następnie należy 
wprowadzid do okna wƻȊŘȊƛŜƭŎȊƻǏŏ ŜƴƪƻŘŜǊŀ.  
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3.3.4 hƪǊŜǏƭŀƴƛŜ ǇƻȊȅŎƧƛ ǇƻŎȊŊǘƪƻǿŜ ƛ ƪƻƵŎƻǿŜƧ ǊǳŎƘǳΦ .ŀȊƻǿŀƴƛŜ 

Sterownik posiada 2 wejścia kraocowe, które służą do ustalania pozycji początkowej / koocowej 
ruchu elementu napędzanego przez silnik i zabezpieczają przed przekroczeniem tych pozycji. Podanie 
sygnału na któreś z wejśd powoduje zatrzymanie silnika w zależności od kierunku jego ruch:  
 
Á Silnik obraca się z „lewo” (zadana ujemna prędkośd) -> zatrzymanie sygnałem z wejścia HOME1 
Á Silnik obraca się z „prawo” (zadana dodatnia prędkośd) -> zatrzymanie sygnałem z wejścia HOME2 

 

 

Rys. 11 {Ǉƻǎƽō ŘȊƛŀƱŀƴƛŀ ǿŜƧǏŏ ƪǊŀƵŎƻǿȅŎƘ ƴŀ ǇǊȊȅƪƱŀŘȊƛŜ ƴŀǇťŘǳ ƻǇŀǊǘŜƎƻ ƻ ƴŀǇťŘ ǏǊǳōƻǿȅ Ȋ ŘǿƻƳŀ ŎȊǳƧƴƛƪŀƳƛ 
ƪǊŀƵŎƻǿȅƳƛ. 

 
W przykładowym napędzie z Rys. 11 silnik po osiągnięciu skrajnej lewej pozycji zostanie 
automatycznie zatrzymany. Jego ruch będzie możliwy tylko w prawą stronę (po zadaniu dodatniej 
prędkości lub pozycji). Analogicznie dla ruchu w prawą stronę. 
 
5ƻ ǇƻǇǊŀǿƴŜƧ ǇǊŀŎȅ ǎǘŜǊƻǿƴƛƪŀ ƴƛŜ ƧŜǎǘ ǿȅƳŀƎŀƴŜ ǇƻŘƱŊŎȊŀƴƛŜ ƻōȅ ŘǿƽŎƘ ŎȊǳƧƴƛƪƽǿ ƪǊŀƵŎƻǿȅŎƘΦ 
bŀƧǿŀȍƴƛŜƧǎȊŊ Ǌƻƭť ǎǇŜƱƴƛŀ ŎȊǳƧƴƛƪ ǇƻŘƱŊŎȊƻƴȅ Řƻ ǿŜƧǏŎƛŀ IƻƳŜмΦ 
 

Bazowanie  
Bazowanie (określenie pozycji zerowej) może zostad zrealizowane na podstawie sygnału z wejścia 
Home1 lub za pomocą enkodera.  
Wykonanie bazowania powoduje wyzerowanie wewnętrznego licznika pozycji sterownika. Od tego 
momentu zadana pozycja (ilośd obrotów wykonanych przez silnik) będzie odnoszona do tej pozycji. 
 
Sterownik posiada komendy ruchu służące do bazowania. Komendy te mogą byd wydawane za 
pomocą protokołu Modbus-RTU lub z realizowanego wewnątrz sterownika programu ruchu 
(komenda GoHome). Bazowanie może także zostad wywołane z programu SIC184-KONFIGURATOR 

Konfiguracja trybu bazowania  
 

 

 
SIC184-KONFIGURATOR -Ҕ ½ŀƪƱŀŘƪŀ Enkoder i bazowanie 
 
 Sterownik może byd skonfigurowany do następujących trybów 
bazowania: 
 
Á Bazowanie proste – po wykryciu sygnału z wejścia Home1 silnik jest 

automatycznie zatrzymywany i ustalana jest pozycja 0. 
Á Bazowanie precyzyjne - po wykryciu sygnału z wejścia Home1 silnik 

jest automatycznie zatrzymywany, a następnie cofa się z prędkością 
0,05 *obr/s+, aż do zaniknięcia sygnału z wejścia Home1 (odjazd od 
czujnika kraocowego) 

Á Bazowanie inteligentne - nie jest wymagane podłączanie czujnika 
kraocowego do wejścia Home1. Bazowanie wykorzystuje sygnał z 
enkodera. Pozycja jest automatycznie zerowana po mechanicznym 
zatrzymaniu silnika. 
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3.3.5 Diagnostyka i sterowanie  

 

 
SIC184-KONFIGURATOR -Ҕ ½ŀƪƱŀŘƪŀ Sterowanie 
 
Á {ǘŀƴ ǿŜƧǏŏκǿȅƧǏŏ – pozwala podejrzed aktualny stan wejśd i wyjśd 

sterownika. 
Á {ǘŀǘǳǎ ƴŀǇťŘǳ – pokazuje stan pracy sterownika (wyłączony, włączony, 

praca). 
Á Sterowanie – pozwala wykonad bazowanie oraz zadao 

prędkośd/pozycję dla ruchu silnika z parametrami domyślnymi lub 
zadanymi w polu „Parametry ruchu”. 

3.3.6 Konfiguracja interfejsu RS485 MODBUS-RTU 

 

 
SIC184-KONFIGURATOR -Ҕ ½ŀƪƱŀŘƪŀ Komunikacja RS485 
 
Á tǊťŘƪƻǏŏ ǘǊŀƴǎƳƛǎƧƛ (9600, 19200, 38400, 57600, 115200bps) - pozwala 

określid prędkośd transmisji RS485. 
Á !ŘǊŜǎ ǳǊȊŊŘȊŜƴƛŀ MODBUS (1..16) - pozwala określid adres sterownika 

SIC184 na magistrali Modbus-RTU.  
Á tƻŘƎƭŊŘ ǘǊŀƴǎƳƛǎƧƛ ah5.¦{-RTU ςpozwala podglądad ramki MODBUS 

przychodzące do sterownika. Błędne ramki nie są interpretowane.  

3.3.7 Programowanie sterownika komendami ruchu 

Sterownik SIC184 może zostad zaprogramowany w celu wykonywania odpowiedniego programu 
ruchu. Program ruchu tworzy się w zewnętrznej aplikacji ML-PROG (opis tworzenia komend ruchu 
zawarty został w osobnej dokumentacji do programu ML-PROG).  
Program ML-PROG tworzy skrypty (pliki z rozszerzeniem *.mlp) w katalogu build. Plik ten może 
zostad przesłany do sterownika przy wykorzystaniu programu SIC184-KONFIGURATOR.  
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SIC184-KONFIGURATOR -Ҕ ½ŀƪƱŀŘƪŀ Program 
 
Á hǘǿƽǊȊ Ǉƭƛƪ – pozwala na otwarcie pliku *.mlp  ze skryptem ruchu 

wygenerowanym w programie ML-PROG.  
Á bǊ ƳƻŘǳƱǳ – Komenda ta pozwala wybrad właściwy program ruchu ze 

skryptu (program ML-PROG pozwala tworzyd programy dla 16-
sterowników jednocześnie i zapisuje je w jednym skrypcie). 

Á ²ȅǏƭƛƧ Řƻ {L/муп ς wysyła wczytany wcześniej program do sterownika. 
Program zapisywany jest w pamięci nieulotnej sterownika. 

Á Odbierz z SIC184 – pozwala odczytad program z pamięci sterownika. 
Á Zapisz do pliku – pozwala zapisad do pliku odczytany ze sterownika 

program. 
Á Uruchom, Wstrzymaj, Zatrzymaj – pozwala sterowad programem 

znajdującym się w sterowniku. 

3.3.8 !ƪǘǳŀƭƛȊŀŎƧŀ ƻǇǊƻƎǊŀƳƻǿŀƴƛŀ ǿŜǿƴťǘǊȊƴŜƎƻ ǎǘŜǊƻǿƴƛƪŀ 

Program SIC184-KONFIGURATOR pozwala na zaktualizowanie oprogramowania wewnętrznego 
(firmware) sterownika. Służy do tego zakładka Aktualizacja. Wejście w tryb aktualizacji sterownika 
jest sygnalizowane zapaleniem wszystkich diod na panelu sterownika.  
Sterownik może zostad zaktualizowany za pomocą pliku o nazwie SIC184.bin (inna nazwa pliku nie 
jest akceptowana).  

 

 
SIC184-KONFIGURATOR -Ҕ ½ŀƪƱŀŘƪŀ Aktualizacja 
 
Á {ǇǊŀǿŘȋ – pozwala sprawdzid dostępne aktualizacje (wymagane 

połączenie z Internetem) i automatycznie je pobrad, gdy dostępne.  
Á hǘǿƽǊȊ – pozwala otworzyd plik z SIC18.bin z oprogramowaniem 

sterownika. 
Á Aktualizuj –  rozpoczyna aktualizację sterownika (gdy wczytany został 

plik SIC184.bin za pomocą przycisku hǘǿƽǊȊ lub gdy, pobrana została 
najnowsza aktualizacja za pomocą przycisku {ǇǊŀǿŘȋΦ 

 
 

 

UWAGA!  
Aktualizacja wymaga zainstalowania sterowników, o które system poprosi przed rozpoczęciem 
aktualizacji. Sterowniki znajdują się w katalogu drivers programu SIC184-KONFIGURATOR. 
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4.  Wskaz·wki i zalecenia 

Poniżej zawarte zostały zalecenia, do których należy się stosowad, by zapewnid poprawną pracę 
sterownika. 

1. W celu ƳƛƴƛƳŀƭƛȊŀŎƧƛ ȊŀƪƱƽŎŜƵ przewód łączący silnik ze sterownikiem powinien byd 
ekranowany lub powinien byd ǎƪǊťŎŀƴȅ ǇŀǊŀƳƛ (osobna skrętka dla fazy A i B). 

2. Zaleca się stosowanie ǇƛŜǊǏŎƛŜnia ferrytowego na przewodzie silnika przy sterowniku.  
3. tǊȊŜǿƽŘ ŜƴƪƻŘŜǊŀ powinien byd ekranowany, a jego ekran podłączony do sygnału GND 

sterownika. 
4. Dla dłuższych przewodów enkodera (powyżej 2m) zaleca się stosowanie enkodera  

zewnętrznie zasilanego (12-24V) z wyjściem Push-Pull.  
5. tǊȊŜǿƻŘȅ ǎȅƎƴŀƱƻǿŜ enkodera, sygnałów wejściowych (In, Home, Start, Stop) oraz sygnałów 

komunikacyjnych (USB, RS485) nie Ǉƻǿƛƴƴȅ ōƛŜŎ ǿ Ǉƻōƭƛȍǳ ǇǊȊŜǿƻŘƽǿ silnika. 
6. Ustawienie Ȋōȅǘ ŘǳȍŜƎƻ ǇǊŊŘǳ dla słabszego silnika spowoduje jego nƛŜǊƽǿƴŀ ǇǊŀŎť, 

szczególnie przy ustawionym większym podziale kroku (nasycanie się uzwojeo silnika). Przy 
dłuższej pracy spowoduje to jego silniejsze ƴŀƎǊȊŜǿŀƴƛŜ ǎƛť, a w konsekwencji uszkodzenie. 

 

5.  Parametry techniczne  

 
Opis  Parametr 

Zasilanie 12 … 40V DC,  

Pobór prądu Maks. 4A 

Wyjścia tranzystorowe typu OC (NPN) Maks. 1 A /30 VDC 

Wejścia optoizolowane (IN1, IN2, RUN, STOP, 
Home1, Home2) 

5 … 30 VDC (stan niski – maksymalnie 1 V)  
Filtracja wejścia: minimalny czas trwania sygnału 10ms 

Prąd maks. silnika krokowego na fazę dla 
wbudowanego sterownika mocy 

4 A 

Podział kroku dla wbudowanego sterownika mocy ½, 1/5, 1/8, 1/10, 1/16, 1/20, 1/32, 1/40, 1/64  

Maksymalne prędkości obrotowe silnika ½ kroku -> 95 [obr/s] 
1/8 kroku-> 24 [obr/s] 
1/10 kroku -> 22 [obr/s] 
1/16 kroku -> 19 [obr/s] 
1/20 kroku -> 9 [obr/s] 
1/32- kroku > 6 [obr/s] 
1/40 kroku -> 5 [obr/s] 
1/64 kroku -> 3 [obr/s] 

Generator trajektorii Kontrola pozycji, prędkości, przyśpieszenia 

Sygnały wyjściowe CLK, DIR, EN dla zewnętrznego 
sterownika mocy  

Stan niski: 0V, stan wysoki: 5V 
Maks. częstotliwośd: 38Khz, szerokośd impulsu: 20us 

Wejście enkodera  Sygnały A,B: stan niski <1V, stan wysoki 3-24V.  
Maks. częstotliwośd wejściowa: 50Khz 
Rozdzielczośd: od 16 (4 bit) do 4096 (12 bit) impulsów na obrót 
(enkoder) lub milimetr (liniał magnetyczny) 

Pamięd programu 300 komend  

Komunikacja  RS485, domyślnie parametry 38400bps, 8:n:1, protokół 
wewnętrzny, protokół MODBUS-RTU 
USB: 1.1 2.0 

Zakres temperatur pracy -5°C…+50°C 

Obudowa  Wymiary: 120 x 101 x 23 mm 
Stopieo ochrony: IP20 
Mocowanie: uchwyt na szynę DIN 
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