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

Uwaga: niedostosowanie sie moze spowodowaé uszkodzenie urzadzenia
A albo utrudnié postugiwanie sie sprzetem lub oprogramowaniem.
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1.1 Przeznaczenie )
Indekser MI 1.8.8 jest uniwersalnym urzadzeniem posredniczacym we

wspoétpracy programu sterujgcego WINMI i szerokga gamg programowalnych
i nieprogramowalnych sterownikéw silnikéw krokowych. Moze przeja¢ na siebie
realizacje zadan zwigzanych z ruchem Ilub pozycjonowaniem na obiekcie.
Szczegoblnie przydatny okaze sie wszedzie tam, gdzie zachodzi koniecznosé
cyklicznego wykonywania skomplikowanych, powtarzalnych sekwencji ruchdéw
o wielu parametrach (zaréwno pozycji jak i predkosci). W wersji
ze faczem RS 485 i dodatkowym modutem translatora sygnatdéw
AD 31, mozliwa jest  wspotpraca PC z wieloma indekserami
i sterownikami silnikow krokowych.

1.2 Rozmieszczenie wyprowadzen
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Indekser Ml 1.8.8 - R§232

Ztacze DB9 , ©
RS 232
lub

RS 485

@)(e0/0/0/0/00)lu(e 00000 0@

1 7 8 14
pin sygnat pin  sygnat pin sygnat
1 zasilanie: 7 + 36 VDC 11 In 4 21 Out 6 - LFET (OD)
2 zasilanie: GND 12 In 3 22 Out 5 - LFET (OD)
3 GND wejs¢ 13 In 2 23 Out 4 (0C)
4 RUN 14 In1 24 Out 3 (0C)
5 HOME 15 Pk 1_NC 25 Out 2 (0C)
6 STOP 16 Pk 1_COM 26 Out 1 (0C)
7 In 8 17 Pk 1_NO 27,31 GND
8 In7 18 Pk 2_NC 28 DIR
9 In6 19 Pk 2_COM 29 STEP (CLK)
10 In5 20 Pk 2_NO 30 ENABLE
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1.3 Opis wazniejszych wyprowadzen

RUN

Jest wejsciem sygnatu inicjujacego wykonanie programu wprowadzonego uprzednio do pa-
mieci indeksera. Minimalny czas trwania impulsu wyzwalajacego wejscie RUN wynosi 15
Us.

HOME
Optoizolowany szybkim transoptorem sygnat HOME stuzy do ustalenia punktu odniesienia
dla wszelkich ruchdw na obiekcie (,zero” na osi wspoétrzednych).

Doktadny opis funkcji szukania pozycji HOME zamieszczono na str 11.
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opoznienie zatrzy

STOP

Optoizolowane szybkim transoptorem wejscie zatrzymania awaryjnego. Podanie sygnatu po-
woduje zawieszenie wykonywania programu bez wzgledu na stan pozostatych wejs¢ (w tym
i RUN). Nie wywotuje zmiany stanu wyjs¢ (w tym ENABLE).

In1doIn8

Optoizolowane wejscia ogdlnego przeznaczenia. Z ich pomoca szczegodlnie tatwo mozna uzy-
skac¢ nawet dos¢ skomplikowane sekwencje z udziatem petli i operacji warunkowych, zalez-
nych od stanu wybranych wejsc.

nie umieszczone w programie a scislej, wykonanie polecenia zaleznego po-

f UWAGA: stan konkretnego wejscia sprawdzany jest wytacznie na polece-
przedzone jest sprawdzeniem stanu zadeklarowanego wejscia.

Pkl i Pk2
Dwa niezalezne wyjscia przekaznikowe ogdlnego przeznaczenia o matej obcigzalnosci sty-
kow (2 A/30 VDC, 1 A/125 VAC, obcigzenie rezystancyjne) sterowane programowo.

Out 5iOut6
Dwa niezalezne, sterowane programowo wyjscia tranzystorowe open drain LFET o obcigzal-
nosci do 5 A/55 V (dla obcigzenia rezystancyjnego).

Out 1 do Out 4
Matosygnatowe wyjscia tranzystorowe OC ogdlnego przeznaczenia, sterowane programo-
wo.

DIR
Wyjscie KIERUNEK do sterownika silnika krokowego. Czas trwania impulsu - 4,5 ps. Okresla
czy silnik ma wykona¢ krok w kierunku zgodnym czy przeciwnym do wskazéwek zegara.

STEP
Pozycje mozna definiowac jako dodatnig (domyslnie), lub ze znakiem ,-” ujemng wzgledem
punktu home (pozycja 0 krokéw). Sygnat odpowiedzialny za taktowanie silnika.

ENABLE
Wyjscie zezwolenia do sterownika silnika krokowego.
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2 Program WINMI

2.1 Instalacja programu

Najnowsza wersja programu WINMI dostepna jest zawsze na stronie www producenta, nalezy
jednak zauwazy¢, ze obecna wersja oprogramowania nie wspoétpracuje z wczesniejszg wersja,
mikroindeksera (MI 1.3.2) i na odwrot: starsze oprogramowanie (WINSMC) nie wspédtpracuje
z indekserem MI 1.8.8.

Program dostarczany jest w wersji instalacyjnej i jego uruchomienie powoduje samo-
czynng instalacje do katalogu x:\Program Files\Wobit\ (gdzie x oznacza partycje rozruchowa,
systemu Windows™). Po instalacji na pulpicie znajdziemy skrét do programu.

2.2 Potaczenie z mikroindekserem

Przed uruchomieniem programu nalezy wytaczy¢ komputer i potaczy¢ mikroindekser MI 1.8.8
z portem szeregowym COM komputera za pomoca standardowego kabla ftqcza szeregowego
lub trzyzytowego przewodu w ekranie wg schematu zamieszczonego na koncu instrukcji.
Nastepnie podac¢ zasilanie do mikroindeksera i wtaczy¢ komputer.

UWAGA: dokonywanie jakichkolwiek potaczen lub roztaczen wiaczonego
sprzetu grozi jego zniszczeniem.

Ingerencja w ustawienia pracy portu COM nie jest konieczna. Program po wskazaniu portu z
listy dostepnych, sam skonfiguruje wiasciwe parametry:

Predkos¢ transmisji 38400 boddw,

8 bitéw danych,

bez kontroli parzystosci,

1 bit stopu.

UWAGA: zalecane jest stosowanie filtrow RFI na zasilaniu mikroindek-
A sera. Nie nalezy zasila¢ mikroindeksera z tego samego zasilacza, co ste-
rowniki silnikow krokowych.

zaleca sie stosowanie dobrej jakosci, ekranowanego kabla potaczenio-

UWAGA: przy potaczeniach indekser-komputer przekraczajacych 1,5 m,
AN e
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2.3 Wprowadzenie do programu WINMI

2.3.1 Okno gtowne

=10l x|
Plk Polecenia Ustawienia Pomoc
FlDeERE|wbe g+ WA ® sop(esey
001: Enable/Disable(High)
00z: Prediosé min{Z00,00) pps
003: Predtosé max{800,00) pps @
004: Prediosé docelowa{Z00,00) pps
005: Przysp. maxilled,15) pps/f= 2z
4 Bradkasd min Caekaj [ms] 006: Wyicia(d,o,0,0,0,0,0,0)
007: Znajdé pozyejeiz00)
@I-'\ = Predkosé maks. Czekai[s] 008: Stop
» L 009: Wyis (0,0,0,0,0,0,1,0)
B/ = Predkosé docelona Skocz do fini oloe Cavhadie]il)
|, Prayspiesanie maks. Skocz jesli wejicie O1l: Wyjseialo,o,o,0,0.8,0,0]
01z: Znajdf pozycieid0n)
Skacz jedli licz. powt. 013 Stop
- | 0l4: Wyifcialo,0,0,0,0,0,1,00
Koniec OLS: Czekajls]il)
— 0l6: Wyjscia(l,0,0,0,0,0,0,07
1, \u 017: Znajdé pozyejei&00)
2/ 018: Stop
N 01%: Wyiscia(0,0,0,0,0,0,1,0)
Enable o Znaidi pozucie 020: Czekadl=]il)
Ustaw licznik powtéizen ~|_ Znaidé HOME 02l: Wyjfeial0,0,0,0.0,0,0,0)
0zZz: Czekajls]i(Z2)
Przebacz wjicie O Zenilicznik pozpcii 023: Enable/DisableiLow)
3 024: Komiec
Ustaw wyigcia 1 Stop
. Hamuj
(R (7
Dostepna pamied 92,5 % [l \(_)J [Steromnik: SMCe4 Glebokosé podziatu mikrokrokoweqo: & \7/) 4

. Menu i ikony polecen menu

. Pasek komunikatéw

. Okno edycyjne

. Grupa polecen konfigurujacych

. Polecenia sterujace

. Wskaznik zajetosci pamieci

. Informacja o sterowniku i podziale krokowym

NOuTh WN -

2.3.2Menu
’W Polecenia Uskawienia

Mowy  Cirih Programu i Wyhdr portu szeregowego I

Obwirz  Chrl+O Urucham -

Zapisz  Chrl+3 Weryfikuj x|
pravd; 2

Zamknij Alt+F4 g —— Wbdr port W—
Drukuj Port =
Stop awaryiny Esc

Reset mikroindeksera XK B

Akkualizuj Firmware

Plik
Nowy - umozliwia edycje nowego programu (proponuje zapisanie biezgacego)
Otworz - otwiera uprzednio zapisany program
Zapisz - zapisuje biezacy program
Zamknij - konczy prace WINMI
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Polecenia
Programuj - przesyta edytowany/wczytany program do indeksera.
Uruchom - inicjuje wykonanie zapisanego w indekserze programu
(komenda réwnowazna podaniu sprzetowego sygnatu RUN w MI1.8.8).
Weryfikuj - sprawdza zgodnos$¢ programu wpisanego do indeksera
z programem w oknie edycyjnym.
Sprawdz - sprawdza czy w edytowanym programie zamieszczono niezbedne komendy
konfiguracyjne (predkos$¢ min. i max, przyspieszenie, koniec)
Test komunikacji - sprawdza poprawnos¢ potaczenia z indekserem i wystawia
stosowny komunikat na pasku komunikatow
Reset mikroindeksera - przywraca stan po wigczeniu zasilania
Aktualizuj firmware - inicjuje procedure aktualizacji oprogramowania wewnetrznego
procesora. Doktadny opis w dalszej czesci instrukcji.
Ustawienia
Wybdr portu szeregowego - otwiera okno dialogowe j.w. umozliwiajgce wybdr
portu COM.

Pomoc

HTML Help

O programie - prezentuje numer wersji programu
2.3.3Ikony polecen menu

Pl Polecenia Ustawienia Pomoc
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Przesun zazn. linie
Przesun zazn. linie
Wyboér portu szer.

2.3.4 Opis polecen programowania

Polecenia, za pomoca ktérych realizowane s wszelkie zadania jakie zlecimy indekserowi,
zgrupowane sa W cztery bloki funkcjonalne, z ktérych jeden ma znaczenie szczegdlne. Jest
to blok polecen konfiguracyjnych. Pierwsze dwa sg niezbedne i od nich musi rozpoczynac sie
kazdy program.

Wiekszo$¢ polecen to w istocie nazwy parametréw, ktdrych wartosci nalezy podac¢ lub
wybraé¢ w pojawiajgcych sie oknach dialogowych. Zaréwno zestaw parametrow, jak i zakres
dostepnych wartosci zalezy od sterownika jaki zadeklarujemy na poczatku redagowania pro-
gramu, w pierwszym oknie, jakie pojawi sie po kliknieciu jakiegokolwiek polecenia. Okno to
zawiera liste sterownikéw z posrod ktérych nalezy dokonaé wtasciwego wyboru, oraz liste
dostepnych dla wybranego sterownika stopni podziatu krokowego. Wiekszo$¢ dostepnych
dalej parametrow programu zaleznych jest od dokonanych tu ustalen.

8 W#M MI 1.8.8



E Predkosé maks.
[1 =] E Predkoié docelowa

X anii | 41]1 Przyzpiesznie maks.

Grebokogt podziatu mikrokrokowego:

Okno wyboru sterownika i podziatu krokowego oraz grupa polecen sterujacych

Predko$¢ minimalna, Predkos$¢ maksymalna,

Odpowiednio najmniejsza i najwieksza predkos¢, jaka zostanie zastosowana do realizacji
zadan programu - predkosc¢ do ktorej silnik jest rozpedzany podczas jazdy na pozycje, jazdy
ze statg predkoscig (Vmax) oraz precyzowania punktu HOME (Vmin).

Predkos¢ docelowa to bezpieczna predkos¢ dojazdu do pozycji.

. "Predkost minimalna: =10 x|
l‘— krokédws
(7.63..11825 56]
obretbnts Podczas deklarowania obr./sek. program uwzgledni
(0.7 podziat krokowy.

Predko$¢ docelowa
Mieszczaca sie w zadeklarowanych powyzej ramach, predkos¢ z jaka ma byc zrealizowa-
ny biezacy ruch. Okno dialogowe podobne do powyzszego.

Przyspieszenie maksymalne
Wartos$¢ przyspieszenia, jakie zastosuje indekser do osiggniecia predkosci max. i docelo-
wej oraz hamowania silnika (przyspieszenie ujemne).

=2 Okno dialogowe zawiera zbidr wtasciwych dla
e danego sterownika wartosci przyspieszen
(232,83, 476604,33)
<] obictéwis? Vi
[0,15..297.88]
X e .
>
Enable
I
Stan wyjfcia Enable/Disable | Komenda sterujaca wyjsciem ENABLE -
] - ustawianie w stan wysoki lub niski.
~ Low (ENABLE jest sygnatem niezbednym dla wiekszosci

sterownikdéw silnikow krokowych)

o 0K I XK Al |
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Ustaw licznik powtérzen

o]
\Wartodé: I 3
0. E5536] 2 =
X bk

Przelacz wyjécie
i
Wyiscie:

On &
off

i |

Ustaw wyjscia

eS|

Wyigcia On/OffF———————

I out2
[ outa
[ ouT4
[~ OuTS
[~ OUTE
I PK1
I~ FK2

Czekaj [ms], Czekaj [s]

Ustawianie wartosci licznika powtoérzen. Licznik moze
by¢ wykorzystywany do wielokrotnego powtarzania
okreslonego fragmentu programu (wraz z komendg
Skocz jesli licznik)

Ustawia pojedyncze wyjscie w okreslony stan

Pozwala zadeklarowaé stan wszystkich wyjs¢ jedno-
czesnie ale niezaleznie.

Umozliwia np. proste zadeklarowanie stanu po-
czatkowego na obiekcie sterowanym.

Komenda powodujaca zwtoke czasowgq. Jednostkyg jest 1 ms. lub 1 s. Po uptywie zadane-
go czasu program przechodzi do nastepnego polecenia

Skocz do linii

Komenda skoku bezwarunkowego do zadeklarowanej linii programu. Polecenie umozli-
wiajace zadeklarowanie bezwarunkowej petli realizujacej cyklicznie to samo zadanie.

Skocz jesli wejscie

.~ Skocz jesh wejscie o) x|

Rr linii: [ 3

Wiejdcie: [jy 1 -
On
o

Skok warunkowy do linii o wprowadzonym numerze,
wykonywany jesli wybrane wejscie jest w okreslonym
stanie. Negatywny wynik poréwnania powoduje wy-
konanie dalszej czesci programu

10
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Skocz jesli licznik powtorzen

Skok warunkowy do linii programu o zadanym numerze, wykonywany jesli wartos¢ licz-
nika powtdrzen (zadeklarowana poleceniem Ustaw licznik powtdrzen) jest rézna od zera.
Kazdy skok zmniejsza wartos¢ licznika powtoérzen o 1. Jesli stan licznika osiqgnie 0, program
wykona polecenie zawarte w nastepnej linii.

Koniec
Komenda konczaca program (obowigzkowa). W programie moze znajdowac sie kilka ko-
mend konczacych program (osobne dla kazdego rozgatezienia programu).

Znajdz pozycje

- 2naidz pozycie S [=[Ed| Komenda stuzaca do zadawania pozycji jakg ma osig-
gnac obiekt. Zatwierdzenie komendy jest rownoznaczne
Watosé: 37365 & kiokdw z rozpoczeciem ruchu (jazdy na pozycje).

o A UWAGA: Pozycja opisana jest liczba krokéw

Ruch realizowany jest z zastosowaniem nastepujacych parametréw:
e start i rozpedzanie do predkosci maksymalnej
e z przyspieszeniem maksymalnym
e hamowanie z ujemnym przyspieszeniem maksymalnym
e dojazd z predkoscig minimalng
e do osiggniecia pozycji docelowej

A
v
VMK | eeeesmeeeees
-\.
Q2
,bé‘
T et ssssessees s seen
—>
Znajdz HOME
_|z|x|| Komenda stuzaca do definiowania predkosci szukania
jak i precyzowania punktu HOME.
[omom | aokdwis Predkos¢ precyzowania wybiera sie z posrod do-
[£763..+11826 58] stepnych, predefiniowanych nastaw, danych w postaci
125 chrotdin/s liczb niemianowanych od 1 - najwolniej do 15 - naj-
[+0.00.57.39) szybciej.
5| R S Dane rzeczywiste wyliczane sa przez program w
oparciu o parametry wybranego sterownika.
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Wykres ruchu funkcji Znajdz HOME

4 V 1do15

Vmin -

poz. HOME kierunkek

opdznienie zatrzymania ——pi i€——

sygnat HOME I_

Wprowadzenie dodatkowych predkosci zwigzanych z poszukiwaniem punktu referencyj-
nego umozliwia uwzglednienie wtasciwosci kinematycznych sterowanego obiektu zwigzanych
z poruszanymi masami. Sygnat HOME pochodzacy np. z wytacznika krancowego (lub precy-
zyjniejszego zrodta sygnalizujgcego potozenie zera lokalnego uktadu wspdtrzednych) poja-
wia sie w sposob nieoczekiwany i wywotuje gwattowne zatrzymanie urzadzenia. Wykonanie
najazdu na pozycje HOME ze zbyt duza predkoscia, np. maksymalna, mogtoby spowodowacé
uszkodzenie urzadzenia.

Poniewaz sygnat HOME posiada pewnga ,szerokos¢” a zatrzymanie nastepuje w pewnej
odlegtosci od jego wystgpienia, indekser cofa silnik z wybrang predkoscia precyzowania, az
do zaniku sygnatu. Nastawiane predkosci winny by¢ odwrotnie proporcjonalne do porusza-
nych mas i uwzgledniaé sztywnos¢ uktadu.

Odpowiednio dobrane predkosci poszukiwania i doprecyzowania potozenia HOME umoz-
liwiajg osiggniecie powtarzalnosci tego potozenia ograniczonej jedynie precyzjq zrodta sy-
gnatu HOME.

Zeruj licznik pozycji

Zerowaniewewnetrznegolicznika pozycji. W toku realizacji, program zna potozenie naobiek-
cie (wyrazone suma wykonanych dotad krokdw) dzieki ciagtej aktualizacji licznika pozycji. Wy-
konanie komendy zerowania, powoduje bezpowrotna utrate tej ,,wiedzy” i winno by¢ stosowane
z rozwagda. Moze by¢ jednak przydatne w sytuacji, gdy obiekt (maszyna) nie potrafi na
skutek luzéw powrdci¢ do punktu poczatkowego (sumowanie btedow przy kolejnych nawro-
tach). Moze sie wtedy okazac, ze jedynym rozwigzaniem jest skasowanie licznika i szybkie
poszukanie HOME przy kazdym nawrocie.

Stop
Powoduje natychmiastowe zatrzymanie silnika (bez wyhamowania). Stosujac te komen-
de nalezy uwzgledni¢ uwagi przedstawione w omoéwieniu polecenia Znajdz HOME.

Hamuj
Hamowanie silnika z zadeklarowang (ale ujemna) wartoscig przyspieszenia do predkosci
minimalnej a nastepnie zatrzymanie.

12 W#M MI 1.8.8



3 Aktualizacja firmware’u

Aby wejs¢ w tryb aktualizacji nalezy podczas startu zasilania mikroindeksera zapewnié
wysterowanie wejscia STOP (podac sygnat na wejscie). W tym momencie mikroindekser jest
w trybie aktualizacji i normalna praca nie jest mozliwa.

Nastepnie z menu programu wybieramy Polecenia > Aktualizuj firmware. Program zapyta
o potozenie pliku z aktualnym firmware’m. Po wskazaniu pliku, program zapyta, czy aktuali-
zowac firmware z ochrong programu uzytkownika (program z sekwencjg ruchow przestany
do indeksera nie zostanie nadpisany), lub bez ochrony (pamieé¢ programu uzytkownika zo-
stanie nadpisana).

Aktualizacja trwa kilkadziesigt sekund i w tym czasie program uniemozliwia podejmowa-
nie jakichkolwiek dziatan. Po skonczonej aktualizacji program wyswietla na pasku komuni-
katow odpowiednig informacje o powodzeniu lub btedzie aktualizaciji.

Aktualizacje nalezy zakonczy¢ wytgczeniem i ponownym wigczeniem zasilania.

UWAGA: Firmware jest plikiem binarnym i nie jest tozsamy z programem

WINMI. Oba programy w aktualnych wersjach mozna pobraé ze strony
internetowej WOBITU.

4 Dane techniczne

Zasilanie: 7 do 36 VDC
Liczba portow wejsciowych: 8; ogdlnego przeznaczenia, optoizolowane,
5 do 30V, stan niski max. 1V
Wejscia specjalizowane: 3; RUN, HOME, STOP, optoizolowane,
5 do 30V, stan niski max. 1V
Porty wyjsciowe OC: 4; 400 mA/40 V (obcigzenie rezystancyjne)
Porty wyjsciowe OD: 2; LFET, 5 A/55 V (obcigzenie rezystancyjne)
Wyjscia przekaznikowe: 2; 2 A/30 VDC, 1 A/125 VAC
(obcigzenie rezystancyjne)
Wyjscia specjalizowane: 3; STEP, DIR, ENABLE, standard TTL
Port komunikacyjny: RS232, 38400, 8, N, 1

opcjonalnie RS485
Maksymalna diugo$¢ programu:  1000B

Kabel tacza szeregowego
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5 Przykiad programu

OPIS PROGRAMU OBSLUGUJACEGO LINIE PRODUKCYINA WYKONUJACA
NAGWINTOWANY OTWOR ORAZ WERYFIKUJACEJ POPRAWNOSC ZADANIA:

ahle Highl

001 Zadanie sygnatu enable dla sterownika,

Predizoéd min(8,00) pps 002 Predkos¢ poszukiwania punktu home,
003: Predko$d max{4500,00) pps 003 Predko$¢ maksymalna realizacji zadan,
004: Prediesé doceloewaiz00,00r pps 004 Predkosc biezacego ruchu, ) ) L.
005: Proysp. max(l096,00) pp=s=ez 005kMa symalne przyspieszenie podczas osiggania predkosci
A s i maksymalne,
poe: n;zi;cmw,o,u,o,u,o,o,m 006 V\»;stepné zdefiniowanie stanu wyjé¢ 1...8,
008: Tstaw licznik powtdrzeniZ) 007 Wst_rz_yl_'na_me pracy pogruchomlenlowej,
005 Uotaw wyiiciels) (11 008 Definicja licznika powtérzen (n-1),
) 009 Zmiana stanu wyjscia numer 6 na ON
010: Czekaj [ms] {500 010 Definicja odstepu czasowego (500 ms),
011l: Ustaw wyjscield) (0} 011 Zmiana stanu wyjscia numer 6 na OFF,
012: Czekaj[m=s] (500
013: Skocz jesli licz. powt. (3) 013 Petla warunkowa dla licznika powtdrzen przejscia do linii
Ol4: Ustaw wyiscield) (1) numer 9 w kodzie programu.
0lE: Ustaw wyjscie(7) (1)
0l6: Znajds HOME(1000,00) (1) 016 Zadanie odszukania pozycji HOME uzaleznione od sygnatu
017: Zeruj licznik pozycoii WE]SCIOV\_Ie 0 H_OME- e .
018: Ustaw wyidcie(?] (01 017 Zerowanie licznika pozycji silnika krokowego, L
018: Step 020 Petla walrurékowa_ przejscia do linii 22 z wall;L_mk|em dla webJ_sqa
0z0: Skocz jesli weléeie(ZZ)(0)(0) Rg?a%i ,g Y pojawi sig na nim stan wysoki (praca w trybie
0zl: Skosz do liniiiz(y 021 Komenda bezwarunkowego przejécia do 20 linii kodu,
022: Czekaj[m=] (500}
0zz: Ustaw wyjieie(T] (L 024 Przejscie silnika do pozycji 3208 od stanu biezacego w
0Z4: Enajdi pesycig2Z08) kierunku ,+".
0ZE: Ustaw wyjscie(7) (0}
OzZz&: Stop
027: Shkeooz jefli weideis(29) (130}  027...028 Przykfad petli jednowarunkowej oczekujacej na stan
0z&: Skocz do liniiizT wysoki na wejsciu numer 2 (praca w trybie negacji),
029: Czeka]jlws] (500}
020: Ustaw wyjscie(T)(l)
031l: EZnajdé pozycie5604)
022: Ustaw wyjscielT) (0}
033: Stop
024: Skocz jesli weiscie(36)(2) {0}
025: Zkocz do liniii3d)
036: Ustaw wyjsciel(T)il)
027: Znajdi pozycig7000)
035: Ustaw wyjscie(7) (0}
0323: Sto
040: Skozz jefli wessrieia3) (31 (o) 040...042 Przyktad petli dwuwarunkowej zaleznej od pojawienia
D4l: Skocz jesli we-icie(5zy(5) (0 Si€ Stanow wysokich na wejsciach 4, lub 6 (praca w trybie
042: Okocm dso linii 40 negacji),
043: Ustaw wyjscie(2) (1)
044: Ustaw wyjscie(0) {0}
045: Czeka][ms] (5007
046: Ustaw wyjsciel(0) (1)
047: Czekad[ms] (1500)
045: Zkocz jefli wejscie(50) (4){0)
04%: Zkocz do lindii(4g)
050: Ustaw wyjfcie(2) (0}
051: Skocz do liniiile)
052: Ustaw wyjscie(3) {1}
083: Ustaw wyjscie(l) {0}
054: Czeka][w=] {500}
05E: Ustaw wyjfcie(l) (1)
0&86: Czekaj[ms=] (1500}
057: Zkocz jesli wejscie(59) 48 (0}
088: Skocz do linii{&7)
059: Ustaw wyjscie(3) (0}
0&0: ZBkocz do linii(lé&)
0&l: Koniec 061 Komenda konczaca program.
14 MI 1.8.8
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Realizowane zadania:
Wstepna definicja parametréw,

Trzykrotne mrugniecie diody ostrzegawczej (pomaranczowa) zasilanej przez wyjscie
przekaznikowe bezposrednio po wiaczeniu programu,

Ustawienie diody ostrzegawczej na ciagle wtaczong, zapalenie diody ruchu (czerwona)
zawiadywanej wyjsciem przekaznikowym numer 1, rozpoczecie ruchu silnika ze
zdefiniowang predkoscig docelowg do pozycji HOME do momentu pojawienia sie
sygnatu zwrotnego z czujnika pozycji na wejécie HOME, wtedy silnik z predkoscia V,
porusza sie w kierunku przeciwnym az do ponownego pojawiania sie stanu niskiego
na wejsciu HOME. Nastepnie zerowany jest licznik pozycji dzieki czemu uzyskujemy
kazdorazowo weryfikowany punkt poczatkowy 0. Wytaczenie diody ruchu i wtacznie
diody gotowosci (z6tta) do przyjecia elementu na tasme. Diody zétta i czerwona
podtaczone sg do wejscia przekaznikowego i mogq dziata¢ jedynie naprzemiennie.
Zadanie wienczy zabezpieczajace polecenie STOP dla pracy silnika.

Uktad oczekuje na sygnat zewnetrzny na wejscie numer 1 od ramienia wprowadzajacego
obiekt obrabiany potwierdzajacy umieszczenie obiektu na tasmie. Odczekiwane jest
dodatkowe 500 milisekund dla bezpiecznego odsuniecia sie ramienia, a nastepnie
zataczana dioda ruchu i wykonywane przesuniecie tasmy z obiektem na pozycje silnika
3208 krokéw w kierunku ,+"” pod wiertto wykonujace otwoér. Etap konczy wiaczenie
diody gotowosci i polecenie STOP.

Oczekiwany jest sygnat wykonania otworu przez wiertto, a nastepnie przy sygnalizacji
dioda ruchu przesuniecie obiektu pod gwintownice na pozycje 5604 krokoéw silnika
w kierunku ,+". Zatrzymanie zabezpieczone jest dodatkowo poleceniem STOP.

Oczekiwanie na sygnat zakonczenia gwintowania i przesuniecie obiektu przy sygnalizacji
dioda ruchu do miejsca weryfikacji poprawnosci wykonania odwiertu i gwintu.

Dwuwarunkowa petla oczekuje na sygnat z czujnika decydujacy, czy obiekt jest
obrobiony prawidtowo i w zaleznosci od pojawienia sie stanu wysokiego na wejsciu
4, lub 6 wykonuje przeskok do odpowiedniego fragmentu programu obstugujacego
przeniesienie elementu obrabianego w odpowiednie miejsce.

Zapalenie diody weryfikacyjnej (zielonej) obstugiwanej przez wyjscie numer 3 typu
OpenColector. Nadanie sygnatu wysokiego z wyjécia numer 1 typu OC do ramienia
przenoszacego obiekt do opakowania zbiorczego. Przerwa 1500 milisekund ze wzgledow
bezpieczenstwa i oczekiwanie na sygnat odebrania obiektu z tasémy nadawanego na
wejscie numer 5 przez czujnik zewnetrzny. Wytaczenie diody weryfikacyjnej i przejécie
do linii kodu numer 16 co zapetla program.

Zapalenie diody weryfikacyjnej (czerwonej) obstugiwanej przez wyjscie numer 4 typu
OpenColector. Nadanie sygnatu wysokiego z wyjécia numer 2 typu OC do ramienia
przenoszacego obiekt do kosza na odpady produkcyjne. Przerwa 1500 milisekund
ze wzgledow bezpieczenstwa i oczekiwanie na sygnat usuniecia obiektu z tasmy
nadawanego na wejscie numer 7 przez czujnik zewnetrzny. Wytaczenie diody
weryfikacyjnej i przejscie do linii kodu numer 16 co zapetla program.

Koniec programu.

001 - 007.........
008 - 013.........
014 - 019.........
020 - 026.........
027 - 033.........
034 - 039.........
040 - 042.........
043 - 051.........
052 - 060.........
(0]
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6 Ogolne warunki eksploatacji

1 Uzycie opisywanych urzadzen w systemach o specjalnym znaczeniu (na przy-
ktad medycznych, w pojazdach, itp.) wymaga stosowania dodatkowych zabez-
pieczen, przeciwdziatajgcych btedom funkcjonowania.

2 Urzadzenia musza by¢ poprawnie montowane w panelu. Nie zastosowanie do
warunkdéw eksploatacji moze spowodowac porazenie pradem.

3 Nie wolno podtaczac urzadzen zewnetrznych jesli urzadzenie jest wtaczone.

4 Nie nalezy samodzielnie rozmontowywac i dokonywac przerdobek urzadzenia. W
razie potrzeby prosimy o kontakt. Nieautoryzowane dokonywanie zmian moze
grozi¢ porazeniem lub spowodowac pozar. Powoduje tez utrate gwarancji.

5 Niniejsze urzadzenia nie mogg by¢ eksploatowane na wolnym powietrzu. Mo-
gtoby to spowodowad porazenie pradem i znacznie skréci¢ czas poprawnego
funkcjonowania urzadzenia.

6 Potaczen zewnetrznych nalezy dokonywac przewodami ZOAWG, przykrecajac
do ztacz z sitg 0,74-0,9 Nm. W przeciwnym razie na skutek niewtasciwego kon-
taktu moze dojs$¢ do niepoprawnej pracy lub pozaru.

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

8 Do czyszczenia urzadzenia nie wolno stosowac srodkow zawierajacych wode
lub oleje.

9 W przypadku koniecznosci przetransportowania urzadzenia (np. w celu do-
konania naprawy), nalezy zadbac o staranne zapakowanie, uniemozliwiajace
powstanie szkdd.
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www.silniki.pl, www.silniki.com, www.czujniki.pl

Zapraszamy na nasze strony internetowe
w celu zapoznania sie z petna oferta
nowosciami i aktualnymi danymi technicznymi
dotyczacymi naszej oferty

Przetworniki optoelektroniczne
Czujniki kata
Czujniki drogi
Czujniki sity
Czujniki ci$nienia
Inklinometry
Manipulatory i trackballe
Elementy konstrukcyjne z tworzywa dla elektroniki
Ztacza i systemy specjalistycznych ziqcz
Drukarki OEM do zabudowy
Rezystory precyzyjne i ultraprecyzyjne
Silniki pradu statego
Serwowzmachniacze
Sprzegita
Kompletny osprzet silnikéw
Silniki krokowe
Sterowniki silnikow krokowych
Karty motion
Zasilacze, Indeksery

www.silniki.pl, www.silniki.com, www.czujniki.pl
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