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Dziekujemy za wybodr naszego produktu!

Niniejsza instrukcja utatwi Paistwu prawidtowa obstuge i poprawna eksploatacje opisywanego urzadzenia.

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

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

f
f

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

UWAGA!
Niedostosowanie sie do instrukcji moze spowodowac uszkodzenie urzadzenia
albo utrudnié postugiwanie sie sprzetem lub oprogramowaniem.
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1.

Zasady bezpi empa@EsUwa i

11 %l alRe& oS8T LASOI Szaldsl

Przed pierwszym uruchomieniem urzadzenia nalezy zapoznac sie z niniejszg instrukcjg
obstugi;

Przed pierwszym uruchomieniem urzadzenia nalezy upewnié sie, ze wszystkie przewody
zostaty podtaczone prawidtowo;

Nalezy zapewnic¢ wiasciwe warunki pracy, zgodne ze specyfikacjg urzadzenia

(np.: napiecie zasilania, temperatura, maksymalny poboér pradu);

Przed dokonaniem jakichkolwiek modyfikacji przytgczenn przewoddéw, nalezy wytgczyé
napiecie zasilania.

1.2 %kt SOSYAl Y2yiald26S

W S$rodowiskach o poziomie zaktdcen, ktdre nie sg znane, zaleca sie stosowanie nastepujacych
Srodkow zapobiegajgcych ewentualnemu zaktdcaniu pracy urzadzenia:

1
1

Uziemia¢ lub zerowa¢ metalowe szyny, na ktérych montowane sg przyrzady;

Nie zasilaé urzadzenia z tych samych linii, co urzadzenia duzej mocy bez odpowiednich filtréw
sieciowych;

Stosowac ekranowanie przewoddéw zasilajgcych, czujnikowych i sygnatowych, przy czym
uziemienie dla ekranu powinno by¢ podtaczane tylko z jednej strony, jak najblizej urzadzenia;
Dla zasilania silnika stosowac skrecane parami przewody, oraz jesli to mozliwe stosowad
koralik ferrytowy zaktadany na przewéd;

Unika¢ prowadzenia przewoddéw sterujgcych (sygnatowych) réwnolegle lub w bliskim
sgsiedztwie do przewoddw energetycznych i zasilajacych;

Unika¢ bliskosci urzadzen generujgcych duzy poziom zaktdcen elektromagnetycznych i/lub
impulsowych (obcigzen wysokiej mocy, obcigzen z fazowa lub grupowa regulacja mocy).
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2. Opisur zNdzeni a

2.1 Przeznaczenie

SIC184est programowalnym sterownikiem silnikéw krokowych o pradzie sterowania do 4A. Oprdcz
koncéwki mocy posiada takze indekser i generator trajektorii, ktdry pozwala na precyzyjne okreslenie
pozycji LINY R 1i 2IND & T nidAr&RulsiBika. Zaprogramowany sterownik moze wykonywaé
program sktadajgcy sie z 300 komend ruchu. Ponadto sterownik moze wspoétpracowacé z enkoderem
inkrementalnym, co pozwala na jeszcze wiekszg kontrole pozycji silnika krokowego.

Oprécz wejéé uruchamiajacych/zatrzymujacych program SIC184 posiada takze uniwersalne2wS 21, OA |
24 e 2 lo@zMdédykowane wejscia bazujgce pozycje silnika. Pozwala to na zupetne wyeliminowanie
sterownika PLC w niektdrych zastosowaniach.

A Sterownik dla silnikéw krokowych o pradzie do 4A

A Wbudowany generator trajektorii (mozliwoé¢ zadawania predkosci, przy$pieszenie i pozycji)
A Wbudowany indekser (mozliwo$¢ realizowania programéw ruchu do 300 komend)

A Mozliwoséé wspétpracy z enkoderem

A Ztacze USB do konfigurowania, diagnozowania i programowania sterownika

A Ztacze RS485 MODBUS-RTU do wspétpracy ze sterownikami PLC/panelami HMI itp.

.

Sterownik PLC dedykowany Sterownik mocy
do sterowania serwonapedami silnika kr

4

Silnik krokowy

(wosiT

o

Silnik krokowy

Sterownik SIC184

A Serwokontroler SIC184 pozwala zastapi¢ sterownik PLC i sterownik mocy silnika krokowego w zakresie 0,2... 4A.

A Intuicyjne oprogramowanie w jezyku polskim utatwia zaprogramowanie komend ruchu silnika nawet przez
niedoswiadczonego uzytkownika.

A Sterownik umozliwia zapamietanie do 300 komend ruchu, co pozwala na realizacje nawet skomplikowanych
zadan ruchu, a dodatkowe wejscia i wyjscia cyfrowe pozwalajg na sterowanie zewnetrznymi urzadzeniami.

A sicisa pozwala na bezposrednie przeliczanie parametréw ruchu do jednostek obr./s i obr./s” co znacznie utatwia
programowanie, a takze na oszczedne zarzgdzanie mocg silnika, przez konfigurowalng redukcje pradu.
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Sterowniki SIC184samodzielna i synchroniczna prada 16uy | LJt Rs ¢ 2SRy 2 |

RS485
11

(]

Silnik krokowy Silnik krokowy Silnik krokowy

A Sterowniki SIC184 mogg pracowa¢ zaleznie od siebie w trybie multi-master lub master-slave, w zaleznosci od
sposobu ich zaprogramowania. Dzieki temu istnieje mozliwos¢ zaleznej od siebie pracy do 16-stu modutéw
jednoczesnie, co pozwala na realizacje, ztozonych, zaleznych od siebie trajektorii ruchu. Sterowniki komunikuja
sie ze sobg za pomocg wewnetrznego protokotu po RS485.

Sterowniki SIC184sterowr YA S T dzNJ DRT §$Z 1 SMODBUSRIUY & OK

RS485 MODBUS-RTU

& ce 3

Silnik krokowy Silnik krokowy Silnik krokowy

Sterownik PLC

A Sterownik SIC184 moze komunikowaé sie z urzadzeniami zewnetrznymi po magistrali RS485 w protokole
MODBUS-RTU, bedac wdwczas urzadzeniem podrzednym (SLAVE). Dzieki mozliwosci niezaleznego zaadresowania
w zakresie 1...16, mozliwe jest jednoczesne sterowanie do 16 silnikdw krokowych z urzadzen takich jak sterowniki
PLC czy panele operatorskie HMI lub innych urzadzen MASTER MODBUS-RTU.

Sterownik SIC184ndekser dla sterownikavysokd_ JNIJ R 2 silGika Rokowego

Sterownik SIC184

Zewnetrzny sterownik mocy

\ Wysoko-pradowy silnik krokowy ),

A Sterownik SIC184 posiada dodatkowe wyjécie dla zewnetrznego sterownika mocy silnika krokowego w
standardzie KROK / KIERUNEK, co pozwala na sterowanie silnikami o wiekszych pradach, lub réwnolegte
sterowanie kilkoma napedami.
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Sterownik SIC184proste i intuicyjne programowanie

ce

Sterownik SIC184 Silnik krokowy

Oprogramowanie SIC18&KONFIGURATGORzybka konfiguracja i diagnostyka za pomoca ztgcza USB

A Ztacze USB pozwala na podtaczenie sterownika bezposrednio do komputera PC. Darmowe oprogramowanie
SIC184-KONFIGURATOR daje mozliwos¢ konfiguracji sterownika i jego szybkiej diagnostyki (kontrola sygnatow
wejsé/wyjs¢, pracy sterownika ,online” itp.), a takze bezposredniego zadawania komend ruchu
(predkosci/pozycji). Oprogramowanie to pozwala takie zaprogramowal sterownik komendami ruchu
stworzonymi w Srodowisku ML-PROG.

US|

« | USB<->RS485
konwerter

R T T

ce

Silnik krokowy Silnik krokowy Silnik krokowy

Oprogramowanie ML-PROG tworzenie programdw ruchu i mozliwos¢ jednoczesnego programowanie do 16-u
sterownikdw za pomocg interfejsu RS485

A Sterowniki SIC184 pracujace na wspdlnej magistrali RS485 mogg by¢ programowane jednoczeénie za pomocg
programu ML-PROG i konwertera USB-RS485. Pozwala to na tatwe tworzenie zaleznych od siebie programoéw
ruchu silnika typu multi-master lub Master-slaves.

22 20FT OAg21 OA

A Napiecie zasilaniaM H X nDC+

A Zintegrowany stopier mocy do 4Ai podziale kroku do 1/64.

A Moiliwosé ptynnejNB 3 dzf  O2A LINNDRdz & proypddkulbézczyhnosll B Rdz] O2 A  LIN

A Programowalny generator trajektoriiruchu (LJ2 T @ 02 T LINY R R indeksereINI & 1 LJIA ¢
(mozliwos¢ zaprogramowania do 300 komend ruchu), z czestotliwoscig wyjsciowg do
38000imp/sek

A Mozliwosé¢ wspdtpracy z dowolnym enkoderem inkrementalnym.

A Uniwersalne2 ¢ S 2 13QMW¥) i24 & 2 ltréhdydtorowe 1A/30VDC.

A Interfejs USBdo konfigurowania, programowania i diagnozowania sterownika + intuicyjne

oprogramowanie konfiguracyjne (SIC184«KONFIGURATQR

A Interfejs RS485 MODBURTUdo komunikacji miedzy sterownikami lub sterowania z
nadrzednego kontrolera, np. sterownika PLC/panelu HMI.

A Mozliwosc réwnolegtej pracy do 16 modutdw (interfejs RS485).

A Intuicyjne oprogramowanie w jezyku polskim do programowania ruchéw modutu.
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2.3 Opisi ONOT A sygnaliyadyhgh S ]

e}
NTY
we
Y

u *<r USB
B

RS485
MODBUS

ENKODER

WYJSCIENA |y
»>
STEROWNIK <" °®
ZEWNETRZNY ¢

ZASILANIE
12..36 VDC

SILNIK
KROKOWY

Tondol A. 12yiNBtS] {L/wmyn

Diody sygnalizacyjne

Sygnalizacja zasilania sterownika

Wytgczona/miga — btad / przecigzenie sterownika
WHtaczona — sterownik gotowy do pracy

Miga — komunikacja RS485 / USB

Wytaczona — pogram zatrzymany
Miga — program wstrzymany
Wtgczona — pogram uruchomiony

D1, D2, D3, D4 wtaczone, gdy sterownik znajduje sie w trybie aktualizacji oprogramowania.

Nr  Opis ' UWAGI

7 Zasilanie — (GND)

Zasilanie — (GND)

Komunikacja (RS485) Domyslne parametry komunikacji:

1 RS485 B Predkos¢: 57600bpsbity: 8, bit stopu: 1, parzystosé: brak

2 RS485 A Adres Modbus:1, Adres wewnetrzny:0

2 3 2dufiersalne Wyjscia tranzystorowe, maksymalny prad 1A/30VDC

3 Wyjscia masa

4 Wyijscie Outl

5) Wyjscie Out2

6 V+

Zasilanie Zasilanie M H X WBDC Pobér pradu maks. 4A — zalezny od

napiecia zasilania i ustawionej mocy sterownika.

8
9 Zasilanie + (V+)
2S21 OAl

10 START — wejscie uruchomienia programu

11 | STOP - wejscie wytgczenia programu

12 IN1 — uniwersalne wejscie 1

13 IN2 — uniwersalne wejscie 2

14 | HOME1 — wejscie bazowania 1

15 HOME2 — wejscie bazowania 2

16 | COM —sygnat wspdlny wejs¢

17 GND — masa

Wszystkie wejscia sg optoizolowane.

Wejscie jest aktywne, gdy miedzy zacisk COM(-), a dane
wejscie zostanie podany sygnat min. +3V (maks+24\).

Filtracja wejsc: 10ms (minimalny czas, przez jaki musi by¢
podany sygnat na dane wejscie by zostato one aktywowane).

SIC-184 — instrukcja obstugi 05.09.2011
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Enkoder Maksymalny pobdr pradu z zacisku zasilania enkodera +5V

18 | Zasilanie (-) enkodera moze wynosi¢ 300maA.

19 | SygnatB Dla enkoderdw zasilanych z napie¢ 12...24V, nalezy zastosowac
20 | SygnatA zewnetrzne Zrédto zasilajace enkoder. Maksymalne napiecie
21 wejsciowe na zaciskach A i B wzgledem (-) to 24V.

22 | Zasilanie (+5V) enkodera

2321 OAS yI T Ségyt GNIyd aidSNRFy Sygnaty wyjéciowe - Stan niski:0V, stan wysoki: +5V

23 | CLK - sygnat kroku Sygnat CLK — szeroko$¢ impulsu: 20us, maks. czestotliwosc
24 | DIR - sygnat kierunku sygnatu: 38KHz.

25 ENABLE — sygnat aktywacji
26 GND — masa

Silnik krokowy
27 | /B

28 | B

29 | /A

30 | A

Tabela 1. Opis ztgcz sterownika.

2.4 Zasilanie
Do zasilania sterownika zaleca uzywac sie zasilacza niestabilizowanego o napieciu wyjsciowym w
zakresie +M H $40V. Zasilacz musi tez odebrac energie zwrotng silnika, co umozliwiajg kondensatory
wyjsciowe o pojemnosci co najmniej 4700uF.
Minimalna wydajnos¢ prgdowa zrddta zasilania powinna by¢ dobrana wedtug ponizszej zaleznosci:

Izas = 12/Uzas*Ister

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

Przyktadowe wartosci minimalnych wydajnosci prgdowych zastosowanego zrodta zasilania:

Prad 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 napiecia zasilania moze spowodowaé
uszkodzenie sterownika.

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

Zaleca sie stosowanie kondensatorow elektrolitycznych 10000uF przy maksymalnych prgdach
sterownika i duzych predkosciach obrotowych (>20br/sek).

2.5 Silnik krokowy

Silnik nalezy podtaczy¢ do sterownika za pomocy przewodu 4-zytowego. W celu minimalizacji
zaktécen zaleca sie uzycia skrecanego parami przewodu (A z /A, B z /B), najlepiej dodatkowo
ekranowanego. W przypadku silnikéw unipolarnych (posiadajgcych 6 lub 8 wyprowadzen) nalezy
podtgczyc je wedtug ponizszych przyktadéw.
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t 2RONOT SYAS aAtyAll 4

Przyktad podtaczenia silnika krokowego bipolarnego.

g Silnik krokowy bipolarny

t 20001 SYAS aAtyAll dz

B
2 A Uzwojenia potaczone réwnolegle w celu uzyskania
e ; wiekszej predkosci maksymalnej silnika

L A %@ At 1 anhaldyhdiny prad/faze w stosunku do
A - ¢
A co . nominalnego x1,4 (przyktadowo silnik o pradzie 2A,

moze by¢ sterowany pragdem maks. 2,8A)

Silnik krekowy unipolarny
(wigl predkosc)

t 20001 SYAS aAtyAll dz

A Uzwojenia potaczone szeregowo w celu uzyskania
wiekszego momentu silnika

A Zmniejszony maksymalny prad/faze w stosunku do
nominalnego X0,7 (przyktadowo silnik o pradzie 2A,
moze by¢ sterowany pradem maks. 1,4A)

: ,‘ Silnik krokowy unipolarny
(wigkszy moment)

UWAGA!
Nigdy nie nalezy 2 RONOT | 8 & A f y Apbdezas Rde pratyl BdiRtd shdwbdowad
uszkodzenie sterownika.

26 %»ONOIS w{nyp
Sterownik SIC184 wyposazony jest w interfejs RS485Moze on by¢ wykorzystany do:
AProgramowania sterownika z wykorzystaniem konwertera RS485<>USBi oprogramowania
ML-PROG
A Komunikacji miedzy sterownikami SIC184 podczas pracy synchronicznej,
A Sterowania z urzagdzenia nadrzednego poprzez protokét MODBUSRTU
Domyslne parametry transmisji:
A Predkoé¢: 3840Mps bity: 8, bit stopu: 1, parzystosé: brak
A Adres Modbus: 1 (dla komunikacji MODBUS-RTU)
A Adres wewnetrzny: 0 (do komunikacji i programowania poprzez program ML-PROG)

Parametry transmisji mogg byc¢ konfigurowane za pomocg oprogramowania SIC184-KONFIGURATOR:

A Predkos¢ transmisji: 9600, 19200, 38400, 57600, 115200 bps
A Adres modbus: 1-16

UWAGA!
By mozliwa byta komunikacja z programem ML-PROG predkos¢ transmisji dla programu ML-
PROG i SIC184 musi by¢ taka sama.
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2.6.1 Komunikacja sterownika w protokole MODBULSTU
Sterownik SIC184 moze pracowac jako urzgdzenie SLAVE w komunikacji Modbus-RTU. Wéwczas petni
role urzadzenia podrzednego, ktére moze byé sterowane komendami ruchu przez zapis
odpowiednich rejestréw.
Doktadny opis rejestréw znajduje sie w dokumentacji SIC184rotokol_MODBUS.pdf
Do wczesniejszego nadania odpowiedniego adresuslavesterownikaoraz skonfigurowania LINY R{ 21 OA
transmisji stuzy oprogramowanie SIC184KONFIGURATOfRozdziat Konfiguracja interfejsu RS485

MODBUS-RTU).
Mozliwe jest zaadresowanie do 16 sterownikéw (adresy 1-16).

1T
Urzadzenie nadrzedne (MASTER)
Panel HMI Slave adres: 1 ave adres 1
L} ﬂ 3 .f e. Y L o
' : l ] H
ce 2 ce 2

RS485 MODBUS-RTU
1T

c.

Silnik krokowy 1 Silnik krokowy 2 Silnik krokowy 16

Rys2t NI 81 OFR &a0SNRBgIFYAIl yILX RsRTUINI & dz&OAdz LINRG 2
262 Y2Ydzy A1l O21 YAt Rl &g aLISNRHYANS YAS gyt tuydny &

Sterownik SIC184 moze komunikowac sie za pomocg wiasnego protokotu poprzez RS485. Protokét
ten umozliwia programowanie jednego i/lub wielu sterownikdéw na wspdlnej magistrali RS485 za
pomocg oprogramowania ML-PROGjak i komunikacje pomiedzy sterownikami, podczas realizacji
wgranego wczesniej programu ruchu.

Wysytajac odpowiednie komendy z jednego do drugiego sterownika mozna zrealizowac sterowanie
na zasadzie MASTER-SLAVES (jeden sterownik nadrzedny, reszta podrzedne), lub MULTI-MASTER
(brak okreslonego sterownika nadrzednego).

Komunikacja miedzy sterownikami opisana jest doktadniej w instrukcji oprogramowania ML_PROG.

'

Il(omunlkar:]a :

Adres wewnetrzny: 2

Adres wewnetrzny: 1

RS485

Rys.3 Komunikacja miedzy modutami z wykorzystaniem interfejsu RS485.
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27 »ONOI S ! {

Ztacze USB wykorzystywane jest do komunikacji sterownika z oprogramowaniem
SIC184-KONFIGURATOR. Po podtgczeniu sterownika do komputera PC nie jest

- konieczna instalacja sterownikdw. Doktadny opis programu SIC184-
KONFIGURATOR znajduje sie w czeéci K2 Y FA I dzNJ 02 & i S
programu SIC184ONFIGURATOR

UWAGA!
Podczas pracy sterownika z wysokimi pradami i napieciami zaleca sie odfaczy¢ ztgcze USB od
komputera lub uzywac optoizolowanych HUB-6w USB miedzy komputerem, a sterownikiem.

28 2821 OAF GNYXYyl @8aGd2NRsS

SIC184 posiada dwa wyjscia tranzystorowe o obcigzalnosci do 1A. Schemat wyjs¢ pokazany jest na
rysunku ponizej. Na zacisku nr 6(+) dostepne jest napiecie zasilania sterownika, ktére mozna
wykorzysta¢ do zatgczania zewnetrznych obwodow.

Odbiornik 1
Odbiornik 1

Rys.4 Budowa wewnetrzna i sposob podtgczania urzadzen do wyjs¢ tranzystorowych.
29 2S21 OA L
Urzadzenie posiada 6 optoizolowanych wejscia.
A Wejécia STARTSTORIo uruchamiania i zatrzymywania programu

A Wejécia Homeli Home2do okreslania kraricowych pozycji ruchu oraz bazowania (Homel)
A Wejscia uniwersalne InliIn2 wykorzystywane przez oprogramowanie ML-PROG

Stan wysoki dla wejscia to podanie napiecia w zakresie 5....24V przez minimum 10ms.

¥

24VDC
GND

Przycisk zwierny

E‘ [['E] 12 I-
WEJSCIA IN2 k]

HOME1}E] Przycisk zwiemny

Przycisk zwiermny

Czujnik 5V

Przycisk zwiemy

w8l

(] 18
BRL]
ENKODER A ::'

+5Vpry]

Czujnik zblizeniowy

Rys.5 Przyktadowy sposéb podtaczenia i sterowania wejé¢ ~ RYS. 6 Przyktad wykorzystania napiecia +5V (pin 22) do
optoizolowanych zasilanych z zewnetrznego Zrédta. sterowania wejsc.
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2.10 Enkoder

Sterownik SIC184 posiada wejscie kwadraturowe do podtgczenia czujnika pozycji, ktéorym moze by¢:

A enkoder inkrementalnysprzegniety bezposrednio z watem silnika krokowego,

A enkoder inkremenalny zamontowany posrednio np. za przekfadnia silnika krokowego,

At AYAL O Y lzahgnfowadyOra yemencie wykonawczym napedzanego przez silnik
krokowy urzgdzenia.

Wspdtpracujacy z silnikiem krokowym enkoder zapewnia lepszg kontrole pozycji silnika i zapobiega
gubieniu pozycji (krokéw) przez silnik w przypadku jego przecigzania lub nieoczekiwanego

zatrzymania.

Maksymalna czestotliwo$é wejscia enkoderowego: 50KHz
Rozdzielczosci enkodera: od 16 (4 bit)do 4096 (12bit) impulséw na obrét lub milimetr.

W zaleznosci od typu enkodera nalezy potgczy¢ go wedtug ponizszego schematu:

LENKRAN.. [ ono TR CLENKRAN..
: e ‘
ENKODER Al
21
+5viprl
Enkoder 5V TTL
Rys.7 Podtaczenie enkodera typu 5V TTL. Rys.8 Podtaczenie enkodera typu 24V Push-Pull.

UWAGA!

Z racji na zaktécenia, ktére mogg by¢ generowane przez pracujacy silnik krokowy zaleca sie
stosowa¢ enkoder z ekranowanym przewodem. 9 { NI y y I f So& LR RONOI
R2 ae3dy.l Odz Db5

Do skonfigurowania enkodera oraz skontrolowania poprawnosci jego podtaczenia stuzy zaktadka
Enkoderw oprogramowaniu SIC184-KONFIGURATOR (rozdziat: Ustawienie enkodena
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3. Konfiguracja i opis sterowania SIC184

31 t NI 2@810FR26S LR2RONOTISYAS AGSNRoyA]!

v+ ) ;
Zasilanie

|
@ -

EA MODBUS
'S ~ Do ur nia ‘

‘ m MODBUS-MASTER
[ it

Np. sygnalizatory

< sic184

Zasilanie

12-40 VDC
V-

Rys.9 Przyktadowy schemat potaczen urzadzen zewnetrznych.

Doktadny opis i mozliwosci podtgczen poszczegdlnych elementéw zewnetrznych zostat opisany w
rozdziatach:

A Zasilanie

A Silnik krokowy

A Ztacze RS485

A Ztacze USB

A Wyjécia tranzystorowe
A Wejécia

A Enkoder

3.2 Parametry ruchu silnika
Sterownik SIC184 pozwala na prace sterownika w trybie LINY R JuB po£ydji
¢ NB O LINDBweduj Usulienie zadane]j predkosci Vmax [obr/sek]. Silnik rusza z predkoscig
Vmin [obr/sek]. Zwiekszenie lub zmniejszenie obrotéw silnika do osiggniecia zadanej predkosci
realizowane jest z ustawionym parametrem LINJpi€@skena Amax [obr/sek’].
Tryb pozycjipowoduje ustawienie zadanej liczby obrotéw [obr]. Silnik rusza z predkoscia minimalng
Vmin [obr/sek]. Rozpedza sie i zwalnia z przyspieszeniem LINJpi€skeriem Amax [obr/sek’]. Podczas

ruchu silnik nie przekracza predkosci Vmax[obr/sek].

Predkosc¢ i pozycja moze by¢ zadawana z wartosciami utamkowymi (np. zadanie pozycji 3,0254 obr.)
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A

Predkos¢

Vmax

i
4
|
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
|
1
I
|

Vmin -
1 M
! Rozpedzanie Stafa predkos¢ Vmax Hamowanie 2 Caas / pozycja
B
Pozycja Pozycja
poczatkowa X1 zadana X2

Rys.10 Parametry ruchu silnika.

Przyktadowo dla parametrow ruchu Vmin:0.01, Vmax:1, Amax:1 i zadanej pozycji 10 obrotéw, silnik
rozpedzi sie do predkosci lobr/sek. w czasie 1 sek., wykona kolejne 8 obrotdéw, a nastepnie
wyhamuje do predkosci O w ciggu 1 sekundy.
33 KRYTFTAIdzNI 021 &GSNBSYyATl- T LR2Y20DN
KONFIGURATOR

Do konfiguracji sterownika SIC184 stuzy program SIC184KONFIGURATOQROGSry pozwala na:

A Ustawienie parametréw domysinych ruchu silnika (predko$é minimalna, maksymalna,
przyspieszenie)

A Ustawienie parametréw sterownika mocy (podziat kroku, prad maksymalny, redukcja pradu)

A Przetestowanie zadanych parametréw ruchu (zadanie predkosci, pozycji), bazowania

A Diagnostyka wejs¢, wyjéc

A Konfiguracje enkodera (wytgczony, wtaczony, rozdzielczo$é, testowanie potgczenia enkodera)

A Konfiguracje i diagnostyke interfejsu MODBUS (predko$¢ transmisji, nr. slave)

A Programowanie sterownika skryptami ruchu *.mlp stworzonymi w programie ML-PROG.

Aktualizacje oprogramowania wewnetrznego sterownika.

Sterownik nalezy potgczy¢ z komputerem za pomocg przewodu USB typu A-B. Nie jest wymagana
instalacja sterownikéw (poza trybem aktualizacji oprogramowania sterownika). Program SIC184-
KONFIGURATOR powinien automatycznie potaczy¢ sie ze sterownikiem po podtaczeniu do gniazda
USB i wigczeniu zasilania sterownika.

Wymagania systemu operacyjnego dla programu SIEKIBHNFIGURATOR:

- System operacyjnyWindows XP,Windows Vista, Windows 7, 3ft, 64bit (aktualizacja
2LINRINI Y26 YAl aGSNRopih{ Getl12 REfF aeads
- Procesor 1Ghz, Pamdb w! a HpcC a.
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[£] Odswiez paramatry

Nastawy domysine | Sterowarue | Enkoder | bazowsnie | Komuniacis RS465 | Program | Aktusizaciy

Domysine parametry ruchu Domysine parametry napedu
Predkosc min, [cbrfs] Prad maksymainy [A]

< >
Predkosc maks.[obrs]

[ Automstycans redukcia pradu [A]
< >

Podziat kroku

jzm‘ 3

Przyspieszenie [obr/s"2]
D zapisz

__ E]ustawienia fabrycne

e s g °
sterowrska mocy (napedu) z kkdrymi sterownik domysie pracue po vaczena
zasiania, Parametry te moga pracy i
wyslanie odpowiednich nastaw przez interfejs MODBUS lub 2 poziomu programu
Veory realzule 2aprogramowany sterowrik

Rodaczony

™ SIC184-KONFIGURATOR v1.00

Status:

[&] Odswiez parametry

Nastawy domysine | Sterowanis | Enkoder | bazowanie | Komuniacia R5485 | Program | Aktuslizacis
Domysine parametry ruchu
Predkosc min, [obris]

Domysie parametry napedu
Prad maksymalny [4]
< >

Predkosc maks.[obrfs] ] Automatycana redukcis pradu [A]
< >

Preyspieszenie [obe/s2]
G zopisz

sch sk .

sterosmika mocy (napedu) 2 keérymi sterownk domysie pracuje po wWiaczenis @
zasiaria, Parametry te moga " podczas pracy "

sl interfejs. 2 paziomu programu
Mtry reaizuie zaprogramowany sterownk.

Rodlaczony

3.3.3 Ustawienie enkodera

™ SIC184-KONFIGURATOR v1.00

Status:

&] Odswiez parametry 3

Nastawy dommysine | Sterowane | Enkoder i bazowarie | comuniacia R5485 | Program | Aktuslizacis

#Erkoder N

Ustawenia
O brak enkodera

Foadielczasc enkoders
O Enkodes inkremental

& Zapisz |

F ia obreshc poprar ia erkodera
Erkoder powinien by sprzsgniaty 2¢ sirikism krokowym,
tose impusévn z enkodera

0

1D Testy J
o >y
Bazowanie
(O Bazowanie proste

) Bazowarie precyzyine
O Bazonanie intelgentne  (wymagany enkeder)

Konfigurscsa enkodera oraz sposobu bazowana

L
@

Rostaczony

LINDRdz aAt YAl A

SIC184ONFIGURATOR %I {OH &RqHse& R2Yel tyS
At NDR adlebyyudtalwik w zaleznosci od zastosowanego silnika

krokowego. Ustawienie zbyt duzego pradu dla stabszego silnika

spowoduje jego szybsze nagrzewanie sie lub moze spowodowac

uszkodzenie.

Automatyczna 6 R dz] O 2 | powbdNj® &tdmatyczne ograniczenie

pradu do ustawionej w redukcji wartosci, gdy silnik nie znajduje sie w

ruchu.

At 2 RT A | @budowsRegodterownika mocy umozliwia podzielenie
standardowego kroku (200 krokéw / obroét silnika) na mniejsze czesci,
co zapewnia ptynniejszy ruch i dokfadniejsze pozycjonowanie.
Przyktadowo wybranie podziatu 1/16 pozwala ustawi¢ wat silnika
krokowego z doktadnoscig 1/200/16 = 0,0003125 obrotu.

R2Yel ftye@OK LI NI YSGiNFk g

SIC184ONFIGURATGR %I {OH &R{jHse Rz2Yel fyS
A Domysélne parametry ruchu okreslajg parametry ruchu silnika po
wigczeniu zasilania. Zapisywane s3 w pamieci nieulotnej sterownika.
Parametry ruchu mogg by¢ zmieniane podczas pracy sterownika
(poprzez protokotu MODBUS-RTU lub odpowiednie komendy

realizowanego przez sterownik programu ruchu).

Uzytkownik ma mozliwo$¢ ustawienia nastepujacych domysinych
parametréw ruchu:t NI R 271 & Wiinyt ANV IR ty@k$ymhalna
Vmax LINJ & T LIm@axl Sy A S

SIC184KONFIGURATOR %I 1 Ehkoéet ilbazowanie

A Podfaczony do sterownika enkoder wymaga jego skonfigurowania
przez wprowadzenie r2 1 RT A S énkodetd (@dci impulséw na
obrot).

A W celu skorygowania poprawnosci podtaczenia enkodera

i sterownika nalezy uzy¢ funkcji testujacej (przycisk Testu).

A Jedli enkoder potaczony jest z silnikiem posrednio (np. za pomocg
przektadni), lub nieznana jest jego rozdzielczo$¢ mozna réwniez uzyé
funkcji Testuj Funkcja wykonuje peten obrét silnika i odczytuje ilosé
impulséw wygenerowang przez enkoder, ktérg nastepnie nalezy
wprowadzi¢dooknaw 2 I RT A St 0T 216 Sy12RSN

do

SIC-184 — instrukcja obstugi 05.09.2011
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334 hI NBIT flyAS LRI &02Ar LROITNG126S A 12202

Sterownik posiada 2 wejscia kraricowe, ktére stuzg do ustalania pozycji poczatkowej / koricowej
ruchu elementu napedzanego przez silnik i zabezpieczajg przed przekroczeniem tych pozycji. Podanie
sygnatu na ktdéres z wejs¢ powoduje zatrzymanie silnika w zaleznosci od kierunku jego ruch:

A Silnik obraca sie z ,lewo” (zadana ujemna predko$¢) -> zatrzymanie sygnatem z wejécia HOME1
A Silnik obraca sie z ,prawo” (zadana dodatnia predkosc) -> zatrzymanie sygnatem z wejscia HOME2

Predkosc ujemna(-) Predkosc dodatnia (+)
Cz. zblizeniowy 1 ‘_} Cz. zblizeniowy 2

Do wejscia HOME1 Do wejscia HOME2

Sruba toczna

WITTTISTIISITIIIIIN (L

Silnik krokowy

Rys.11{ LJ? RITAFOFYAlI 6S2hd YNLE G2z @O0K NFISIRNRE YOLRR T

23450
1IN 20268 YA

W przyktadowym napedzie z Rys. 11 silnik po osiggnieciu skrajnej lewej pozycji zostanie
automatycznie zatrzymany. Jego ruch bedzie mozliwy tylko w prawg strone (po zadaniu dodatniej
predkosci lub pozycji). Analogicznie dla ruchu w prawag strone.

ySe2 LN} Oeé adSNBgyAll VY gey
2al a z2 onoi

S 2
N NRft LISoyial Ol d A

1

a
2

—
[ o
T« &

52 LJ2 LJN 7] A
blr2éldyAS Y
Bazowanie

Bazowanie (okreslenie pozycji zerowej) moze zostac zrealizowane na podstawie sygnatu z wejscia
Homellub za pomoca enkodera

Wykonanie bazowania powoduje wyzerowanie wewnetrznego licznika pozycji sterownika. Od tego
momentu zadana pozycja (ilos¢ obrotéw wykonanych przez silnik) bedzie odnoszona do tej pozycji.

Sterownik posiada komendy ruchu stuzagce do bazowania. Komendy te moga byé wydawane za
pomocg protokotu Modbus-RTU lub z realizowanego wewnatrz sterownika programu ruchu
(komenda GoHoma@. Bazowanie moze takze zosta¢ wywotane z programu SIC184-KONFIGURATOR
Konfiguracja trybu bazowania

™ SIC184-KONFIGURATOR v1.00

status: Hosepsaay |2 || SICI84KONFIGURATOB Yl 1 Ehkogket ilbazowanie

Mastawy domysine | Sterowane | Enkoder i bazowarie | komunikacja RS46S | Program | Aktuslizacis

Erboder Sterownik moze by¢ skonfigurowany do nastepujacych trybdw
ok akoirs Rozdikzns: enkoders bazowania:

O Enkodes inkremental

& Zapisz | .
A Bazowanie proste- po wykryciu sygnatu z wejscia Home1 silnik jest
ia erkodera

e automatycznie zatrzymywany i ustalana jest pozycja 0.

e A Bazowanie precyzyjne po wykryciu sygnatu z wejicia Homel silnik
@reas | jest automatycznie zatrzymywany, a nastepnie cofa sie z predkoscig
0,05 [obr/s], az do zanikniecia sygnatu z wejscia Homel (odjazd od

e czujnika kraricowego)
(:::‘::“:::: o e A Bazlowanie inteliger{]tne- nie jest wymagane podtaczanie czujnika
krancowego do wejscia Homel. Bazowanie wykorzystuje sygnat z
KEHCach snincess ool amt b 7 enkodera. Pozycja jest automatycznie zerowana po mechanicznym

@ zatrzymaniu silnika.

Raztaczzny

NXz6 2 6 &

Yi3ty$§
2ye
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3.3.5 Diagnostyka i &erowanie

Status Heaeramery | 3 || SICLI84KONFIGURATOR Y2l | SbdroRdnie
ﬁa;lamdmslne Sterowanie | Enkoder | bazowanie | Komunkacia RS46S | Program Muahcﬁ
8N WelsC Y WyISC naped A i g S QA T T H A HY-3 1&A
T T |y R A{ Gy k@wS&llpdiwala podejrze¢ aktualny stan wejsé i wyjéé
off off off off off off off off Wlaczony Ste rown | ka
storomans A { 0 U dza - yokatje Radzracy sterownika (wytagczony, wtaczony,
(¥) wihace =) witacz ne Zatrzyma]g [£] Reset pazyci
Prackasc aktuaina [obr/s] Pozycja aktuaina [obr) . praca)' i
A Sterowanie - pozwala wykona¢ bazowanie oraz zadan
e — W—— me—— predkos¢/pozycje dla ruchu silnika z parametrami domysinymi lub
n s n zadanymi w polu ,,Parametry ruchu”.
(&) zadal predhosc &) 2ada) poveke | & el |
Faramatry ruchis
Predkosc min [obr] Predkosc maks [obrjs]  Przyspleszenie
(1] (1] ] (%) Ustaw
N ,
Pozwala sprawdzic stan wetst | wyse sterownda, a takze 2adac predkosc | o
pozycie @
Rodtagzony

3.3.6 Konfiguracja interfejsu RS485 MODBBSU

™ SIC134-KONFIGURATOR v1.00 [[=1:3]
Status: Sy | 2 || SICI84KONFIGURATOB %I | KBinuRikakcja RS485
(Nastew'zdumyslns Sterowsanie | Enkoder | bazowanie | Komunkacia RS485 | program Altuai:ath
N At NYR12T 6 (9608119700, 8840D, 837600, 115200bps) - pozwala
¥ n - & ustan okresli¢ predkos¢ transmisji RS485.
R A! RNB3a dzNODBRY (5.36)A bozwala okresli¢ adres sterownika
:j:z::l:fuw E—- — ~ SIC184na magi§trali£Modbus—RTU. 5
At 2R3t DR NI yRWEpm&dla paldia8ac rhn{ki MODBUS
przychodzace do sterownika. Btedne ramki nie s3 interpretowane.
N v
Ustawienia kamunikacji RS465, MODELS mzpud?;d ramek danych ®
Roctaczony

3.3.7 Programowanie sterownika komendami ruchu

Sterownik SIC184 moze zosta¢ zaprogramowany w celu wykonywania odpowiedniego programu
ruchu. Program ruchu tworzy sie w zewnetrznej aplikacji ML-PROGopis tworzenia komend ruchu
zawarty zostat w osobnej dokumentacji do programu ML-PROG).

Program ML-PROG tworzy skrypty (pliki z rozszerzeniem *.mlIp) w katalogu build. Plik ten moze
zostac przestany do sterownika przy wykorzystaniu programu SIC184-KONFIGURATOR.
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™ SIC184-KONFIGURATOR v1.00

statuss Hosmepemen | o || SIC18-KONFIGURATGB %2t 1 Rédgriri I
Nastawy domysine | Sterowanie | Erkoder i bazowanie | Komunikacja R5485 | Program | Aktualizacia .
frsmen Steromeni prog-amen A h i 635 NI- pdzfald ha otwarcie pliku *.mlp ze skryptem ruchu
) Nr moduby  Rozmiar programy
oo | o ¥ Konend [0 b | 8 2| wygenerowanym w programie ML-PROG.
FR—————— e 0w | A b NJ Y 2 -RGOZRROGa ta pozwala wybraé¢ wiasciwy program ruchu ze
Program wylaczony
Alwysh dosicion | (7 osberz2 sicion skryptu (program ML-PROG pozwala tworzy¢ programy dla 16-

sterownikdw jednoczesnie i zapisuje je w jednym skrypcie).

2381t A2 R®ysyl Wakytany mczeéniej program do sterownika.
Program zapisywany jest w pamieci nieulotnej sterownika.

Odbierz z SIC184pozwala odczytaé program z pamieci sterownika.
Zapig do pliku— pozwala zapisa¢ do pliku odczytany ze sterownika
program.

A Uruchom, Wstrzymaj, Zatrzymaj pozwala sterowaé programem
Pono o znajdujgcym sie w sterowniku.

@

338 ! {Gdz t ATFO2F 2LINRPBANI Y261 yAl ¢Syt iNI yS3

p=

> >

Rozaczony

Program SIC184-KONFIGURATOR pozwala na zaktualizowanie oprogramowania wewnetrznego
(firmware) sterownika. Stuzy do tego zaktadka Aktualizacja Wejscie w tryb aktualizacji sterownika
jest sygnalizowane zapaleniem wszystkich diod na panelu sterownika.

Sterownik moze zostaé zaktualizowany za pomoca pliku o nazwie SIC184.birlinna nazwa pliku nie
jest akceptowana).

sune Gemmmney |0 || SICI84KONFIGURATOR %I | Aktuazpdja

Nastawsy domysine | Sterowanie | Erkoder | bazowanie | Komunkacia RS42S | Program | Abualzacia

TR e e | A { LINJ & Robzwala sprawdzi¢ dostepne aktualizacje (wymagane

i S [ _ potaczenie z Internetem) i automatycznie je pobrac, gdy dostepne.
Qs [[ | A h U ¢ 5-Ngozwala otworzy¢ plik z SIC18.binz oprogramowaniem

. sterownika.

oo | A Aktualizuj— rozpoczyna aktualizacje sterownika (gdy wczytany zostat
plik SIC184.bira pomoca przycisku h i & sludEdy, pobrana zostata
najnowsza aktualizacja za pomocg przycisku { LIN} & R1 @

Aktusizacis oprogramowanis wewngtrznege sterounika. @‘j
Raztaczeny

UWAGA!
Aktualizacja wymaga zainstalowania sterownikdéw, o ktére system poprosi przed rozpoczeciem
aktualizacji. Sterowniki znajdujg sie w katalogu driversprogramu SIC184-KONFIGURATOR.
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4. Ws kaz - wk i i zal eceni a

Ponizej zawarte zostaty zalecenia, do ktérych nalezy sie stosowaé, by zapewni¢ poprawng prace
sterownika.
1. Wcelu YAYAYEF AT I @Reivdd TadzatyOsBn® SeZ sterownikiem powinien by
ekranowanylub powinien by¢ & { NX O Y ®sohnlk shtdtky dla fazy AiB).
2. Zaleca sie stosowanie LJA S Mih f€rtyt@vego na przewodzie silnika przy sterowniku.
3. t NI S635 R HomvhienPog Mtranowany, a jego ekran podtaczony do sygnatu GND
sterownika.
4. Dla dtuiszych przewoddéw enkodera (powyzej 2m) zaleca sie stosowanie enkodera
zewnetrznie zasilanego (12-24V) z wyjsciem Push-Pull.
5. t NI S62Re  a&nRodeys,sygndt@nSvejsciowych (In, Home, Start, Stop) oraz sygnatéw
komunikacyjnych (USB, RS485)nieLI2 6 Ayye o6ASO ¢ kigikat Addz LINJI Sg2 R
6. Ustawienie T 6 @ i R dz0 SdB XtabskdpbIXividta spowoduje jego NA SNF 6y |, LINI Ot
szczegoOlnie przy ustawionym wiekszym podziale kroku (nasycanie sie uzwojen silnika). Przy
dtuzszej pracy spowoduije to jego silniejsze Y I I NI S 4, la o KorSekwiercjt uszkodzenie

5. Parametry techniczne

Zasilanie 12 ... 40V DC,

Pobor pradu Maks. 4A

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

Wejscia optoizolowane (IN1, IN2, RUN, STOP, 5 ... 30 VDC (stan niski — maksymalnie 1 V)

Homel, Home2) Filtracja wejscia: minimalny czas trwania sygnatu 10ms
Prad maks. silnika krokowego na faze dla 4A

wbudowanego sterownika mocy
Podziat kroku dla wbudowanego sterownika mocy | %, 1/5, 1/8, 1/10, 1/16, 1/20, 1/32, 1/40, 1/64
Maksymalne predkosci obrotowe silnika % 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, predkosci, przy$pieszenia

Sygnaty wyjsciowe CLK, DIR, EN dla zewnetrznego Stan niski: OV, stan wysoki: 5V

sterownika mocy Maks. czestotliwos¢: 38Khz, szerokos¢ impulsu: 20us
Wejscie enkodera Sygnaty A,B: stan niski <1V, stan wysoki 3-24V.

Maks. czestotliwos¢ wejsciowa: 50Khz
Rozdzielczo$¢: od 16 (4 bit)do 4096 (12 bitimpulséw na obrot
(enkoder) lub milimetr (liniat magnetyczny)

Pamiec programu 300 komend

Komunikacja RS485domysInie parametry 38400bps, 8:n:1, protokdt
wewnetrzny, protok6t MODBUS-RTU
USB1.12.0

Zakres temperatur pracy -5°C...+50°C

Obudowa Wymiary: 120 x 101 x 23 mm

Stopien ochrony: IP20
Mocowanie: uchwyt na szyne DIN
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