
MI 389 ï instrukcja  02.10.2009 

   
1 

 

 
 
 
 

 

Mikroindekser 3 -osiowy MI 389  
 

 Programowalny generator trajektorii  z ğŃczem USB   
dla sterownik·w silnik·w krokowych 

 

 
PPH WObit mgr inŨ. Witold Ober 
61-474 PoznaŒ, ul. Gruszkowa 4 

tel.(061) 835  06 20, fax.(061) 835 07 04  
e-mail: wobit@wobit.com.pl http://www.wobit.com.pl  

 
 

Instrukcja obsğugi 



MI 389 ï instrukcja  02.10.2009 

   
2 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Dziňkujemy za wyb·r naszego produktu! 
 
Niniejsza instrukcja uğatwi PaŒstwu prawidğowa obsğugň i poprawna eksploatacje opisywanego urzŃdzenia. 

 

 
Informacje zawarte w niniejszej instrukcji przygotowane zostağy z najwyŨsza uwaga przez naszych specjalist·w i sğuŨŃ jako opis 
produktu bez ponoszenia jakiejkolwiek odpowiedzialnoŜci w rozumieniu prawa handlowego. Na podstawie przedstawionych 
informacji nie naleŨy wnioskowaĺ o okreŜlonych cechach lub przydatnoŜci produktu do konkretnego zastosowania.  
Informacje te nie zwalniajŃ uŨytkownika z obowiŃzku poddania produktu wğasnej ocenie i sprawdzenia jego wğaŜciwoŜci. 
Zastrzegamy sobie moŨliwoŜĺ zmiany parametr·w produkt·w bez powiadomienia. 

 
 

¶ Prosimy o uwaŨne przeczytanie instrukcji i stosowanie sie do zawartych w niej zaleceŒ 

¶ Prosimy o zwr·cenie szczeg·lnej uwagi na nastňpujŃce znaki: 

 

 

UWAGA!   

Niedostosowanie siň do instrukcji moŨe spowodowaĺ uszkodzenie urzŃdzenia  
albo utrudniĺ posğugiwanie siň sprzňtem lub oprogramowaniem. 
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1.  Zasady bezpieczeŒstwa i montaŨu 

1.1.  Zasady bezpieczeŒstwa 

¶ Przed pierwszym uruchomieniem urzŃdzenia naleŨy zapoznaĺ siň z niniejszŃ 
instrukcjŃ obsğugi; 

¶ Przed pierwszym uruchomieniem urzŃdzenia naleŨy upewniĺ siň, Ũe wszystkie 
przewody zostağy podğŃczone prawidğowo; 

¶ NaleŨy zapewniĺ wğaŜciwe warunki pracy, zgodne ze specyfikacjŃ urzŃdzenia  
(np.: napiňcie zasilania, temperatura, maksymalny pob·r prŃdu);  

¶ Przed dokonaniem jakichkolwiek modyfikacji przyğŃczeŒ przewod·w, naleŨy 
wyğŃczyĺ napiňcie zasilania. 

1.2.  Zalecenia montaŨowe 

W Ŝrodowiskach o poziomie zakğ·ceŒ, kt·re nie sŃ znane, zaleca siň stosowanie 
nastňpujŃcych Ŝrodk·w zapobiegajŃcych ewentualnemu zakğ·caniu pracy urzŃdzenia: 
 

¶ Uziemiaĺ lub zerowaĺ metalowe szyny, na kt·rych montowane sŃ przyrzŃdy;  
¶ Nie zasilaĺ urzŃdzenia z tych samych linii, co urzŃdzenia duŨej mocy bez 
odpowiednich filtr·w sieciowych; 

¶ Stosowaĺ ekranowanie przewod·w zasilajŃcych, czujnikowych i sygnağowych, 
przy czym uziemienie dla ekranu powinno byĺ podğŃczane tylko z jednej 
strony, jak najbliŨej urzŃdzenia; 

¶ Dla zasilania silnika stosowaĺ skrňcane parami przewody, oraz jeŜli to moŨliwe 
stosowaĺ koralik ferrytowy zakğadany na przew·d; 

¶ Unikaĺ prowadzenia przewod·w sterujŃcych (sygnağowych) r·wnolegle lub w 
bliskim sŃsiedztwie do przewod·w energetycznych i zasilajŃcych; 

¶ Unikaĺ bliskoŜci urzŃdzeŒ generujŃcych duŨy poziom zakğ·ceŒ 
elektromagnetycznych i/lub impulsowych (obciŃŨeŒ wysokiej mocy, obciŃŨeŒ z 
fazowa lub grupowa regulacja mocy). 
 

2.  Opis urzŃdzenia 

2.1.  Przeznaczenie  

Mikroindekser MI389 jest uniwersalnym urzŃdzeniem sğuŨŃcym do zadawania 
trajektorii ruchu dla 3 silnik·w krokowych poprzez dowolny sterownik mocy.  
UrzŃdzenie jest przydatne, wszňdzie tam, gdzie zachodzi koniecznoŜĺ cyklicznego 
wykonania skomplikowanych i powtarzalnych sekwencji ruch·w o wielu parametrach 
(np.: pozycja, prňdkoŜĺ, é) z rozpňdzaniem i kontrolowanym zatrzymaniem silnika. 

DoğŃczone do urzŃdzenia oprogramowanie PC, komunikujŃce siň poprzez ğŃcze USB, 
pozwala na proste i intuicyjne zaprogramowanie trajektorii ruchu dla 3 silnik·w 
krokowych. Program umoŨliwia r·wnieŨ podglŃd aktualnych parametr·w silnik·w, 
stan·w wejŜĺ i wyjŜĺ, oraz sterowanie w czasie rzeczywistym. 

Po zaprogramowaniu urzŃdzenie moŨe dziağaĺ niezaleŨnie ï bez komputera PC. 
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2.2.  WğaŜciwoŜci 

¶ Zasilanie 10é36 VDC; 
¶ MoŨliwoŜĺ zasilania z portu USB 
¶ Wsp·ğpraca ze sterownikami silnik·w krokowych ï wyjŜcia CKL i DIR dla 
kaŨdego ze sterownik·w oraz wsp·lne wyjŜcie ENABLE, w standardzie TTL; 

¶ 2 optoizolowane wejŜcia specjalizowane: RUN i  STOP;  
¶ 6 optoizolowanych wejŜĺ og·lnego przeznaczenia; 

¶ 3 x 2 wejŜcia czujnik·w kraŒcowych;  
¶ 7 wyjŜĺ tranzystorowych typu OC oraz 2 wyjŜcia przekaŦnikowe; 
¶ WskaŦniki LED sygnalizujŃce zasilanie, oraz stany pracy urzŃdzenia;  
¶ Nieulotna pamiňĺ programu ï maksymalnie 999 komend; 
¶ Transmisja USB; 

¶ Zasilanie i sygnağy sterujŃce na listwach rozğŃcznych ze zğŃczami Ŝrubowymi; 
¶ Obudowa przystosowana do montaŨu na szynie DIN. 
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2.3.  Opis zğŃcz 

 
Rysunek 1. Panel przedni 

 
 Nazwa Kolor Opis 

1 PROGRAM Zielony Dioda aktywna przy odtwarzaniu programu z pamiňci wewnňtrznej 

2 ENABLE Zielony Dioda aktywna przy aktywnym sygnale ENABLE 

3 TRANSMISJA Zielony Dioda aktywna w trakcje transmisji danych z komputerem PC 

4 UPLOAD/ERROR Z·ğty Dioda aktywna przy aktualizacji oprogramowania ï  
Dioda aktywna przy zağŃczonej kraŒc·wce - mruga 

5 POWER Czerwony Dioda sygnalizujŃca zasilanie 

 

 
Rysunek 2. Opis zğŃczy 

 

 Nazwa Opis 

Z1 USB ZğŃcze USB do podğŃczenia z komputerem PC 

Z2, Z4, Z12 GND Masa zasilania sterownika 

Z3 V+  Zasilanie sterownika 

Z5 - Z11 OUT 1 é 7 WyjŜcia og·lnego przeznaczenia typu OC 

Z13 ENABLE Sygnağ zezwolenia ENABLE dla sterownik·w silnik·w krokowych w 
standardzie TTL;  
aktywny - stan wysoki (+5V)  

Z14, Z16, Z18 CLK 1 é 3 Sygnağ taktujŃcy CLK dla sterownik·w silnik·w krokowych w standardzie 
TTL 

Z15, Z17, Z19 DIR 1 é 3 Sygnağ kierunku DIR dla sterownik·w silnik·w krokowych w standardzie 

TTL; 
Kierunek lewo ï stan wysoki (+5V)  

Z20, Z23 P1 é 2   NC  WyjŜcie przekaŦnika 1 i 2 ï normalnie zamkniňte 

Z21, Z24 P1 é 2   COM  WyjŜcie przekaŦnika 1 i 2 ï wsp·lne 

Z22, Z25 P1 é 2   NO WyjŜcie przekaŦnika 1 i 2 ï normalnie otwarte  

Z26, Z28, Z30 RF M1 é 3R WejŜcie prawego czujnika kraŒcowego dla silnik·w 1, 2 oraz 3 

Z27, Z29, Z31 RF M1 é 3L WejŜcie lewego czujnika kraŒcowego dla silnik·w 1, 2 oraz 3 

Z32 ï Z37 IN 1 é 6 WejŜcia optoizolowane og·lnego przeznaczenia; aktywne ï stan wysoki 

Z38 RUN WejŜcie specjalizowane, optoizolowane ï uruchomienie programu z pamiňci 
wewnňtrznej; aktywne ï stan wysoki 

Z39 STOP WejŜcie specjalizowane, optoizolowane ï zatrzymanie programu z pamiňci 
wewnňtrznej; aktywne ï stan wysoki 

Z40, Z41 GND O Masa optoizolacji 
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2.4.  Opis poszczeg·lnych wyprowadzeŒ 

ZğŃcze USB 

Mikroindekser MI 389 zostağ wyposaŨy w zğŃcze USB. PodğŃczenie urzŃdzenia do 
sterownika odbywa siň przy pomocy standardowego kabla A ï B.  Dziňki ğŃcznoŜci 
z komputerem PC moŨliwe jest programowanie trajektorii, sterowanie silnikami oraz 
wyjŜciami w czasie rzeczywistym, a takŨe poglŃd prňdkoŜci, poğoŨenia silnik·w, stanu 
wejŜĺ i wyjŜĺ.  

Po zaprogramowaniu Mikroindekser moŨe pracowaĺ bez podğŃczania do komputera, 
czyli jako niezaleŨne urzŃdzenie sterujŃce. 

 
Rysunek 3. PodğŃczenie urzŃdzenia do komputera PC 

 

 

UWAGA!   

Do podğŃczenia mikroindeksera do komputera PC naleŨy stosowaĺ kabel nie dğuŨszy 
niŨ 2 [m]. Zastosowanie dğuŨszego kabla moŨe powodowaĺ bğňdy w transmisji 

i uniemoŨliwiĺ prawidğowe dziağanie urzŃdzenia.   

 

Zasilanie  

Mikroindekser powinien byĺ zasilany ze stabilizowanego zasilacza o napiňciu 
wyjŜciowym w zakresie od 10 VDC do 36 VDC.  

UrzŃdzenie ma moŨliwoŜĺ zasilania bezpoŜrednio z portu USB komputera PC. 
JednakŨe ze wzglňdu na ograniczonŃ wydajnoŜĺ prŃdowŃ zğŃcza USB zaleca siň 
wykorzystywanie tej opcji zasilania jedynie przy testach i programowaniu. 

 
Rysunek 4. PodğŃczenie zasilania do urzŃdzenia 

 

 

UWAGA!   

Odwrotna polaryzacja lub przekroczenie maksymalnego napiňcia zasilania moŨe 
spowodowaĺ uszkodzenie urzŃdzenia.  
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WyjŜcia og·lnego przeznaczenia typu OC 

Mikroindekser posiada siedem wyjŜĺ og·lnego przeznaczenia typu OC. PosiadajŃ one 
wsp·lnŃ masň z zasilaniem urzŃdzenia. Na rysunku przedstawiono budowň 
wewnňtrznŃ wyjŜcia.  

 
Rysunek 5. PodğŃczenie wyjŜĺ typu OC 

 

WyjŜcia na sterowniki silnik·w krokowych 

UrzŃdzenie umoŨliwia niezaleŨne sterowanie trzema silnikami krokowymi przy uŨyciu 
odpowiednich sterownik·w. KaŨdemu sterownikowi przyporzŃdkowano odpowiednie 
linie sterujŃce ï kroku (CLK) oraz kierunku (DIR). WyjŜcie zezwolenia do 
sterownik·w (ENABLE) jest wsp·lne dla wszystkich trzech sterownik·w. Do 
prawidğowego dziağania konieczne jest poğŃczenie mas sygnağowych wszystkich 
urzŃdzeŒ. 

 
Rysunek 6. PodğŃczenie sterownik·w silnik·w krokowych 

 

WyjŜcia przekaŦnikowe 

Mikroindekser posiada dwa niezaleŨne wyjŜcia przekaŦnikowe P1 oraz P2 og·lnego 
przeznaczenia, o mağej obciŃŨalnoŜci styk·w, sterowane programowo. Budowň 
wewnňtrznŃ wyjŜĺ przekaŦnikowych przedstawia rysunek. 

  
Rysunek 7. WejŜcia przekaŦnikowe 
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WejŜcia czujnik·w kraŒcowych 

KaŨdemu z silnik·w zostağy przyporzŃdkowane dwa wejŜcia czujnik·w kraŒcowych, 
aktywowane pojawieniem siň stanu wysokiego na zğŃczu.  
 

 
Rysunek 8. PodğŃczenie czujnik·w kraŒcowych 

 
Nazwa Opis Uwagi 

RF M1L 
RF M2L 
RF M3L 

WejŜcie lewego 
czujnika kraŒcowego 

Aktywacja lewego czujnika w przypadku ruchu silnika w lewo powoduje 
zatrzymanie silnika. Ruch moŨe byĺ kontynuowany dopiero po zmianie 
kierunku ruchu silnika lub zdjňcia stanu wysokiego z wejŜcia stanu 
czujnika. 

WejŜcie sğuŨy r·wnieŨ do wykrywania pozycji HOME. 

RF M1R 
RF M2R 
RF M3R 

WejŜcie prawego 
czujnika kraŒcowego 

Aktywacja prawego czujnika w przypadku ruchu silnika w prawo 
powoduje zatrzymanie silnika. Ruch moŨe byĺ kontynuowany dopiero po 
zmianie kierunku ruchu silnika lub zdjňcia stanu wysokiego z wejŜcia 
stanu czujnika. 

 

 

 

UWAGA!   
Zadziağanie czujnika kraŒcowego powoduje natychmiastowe zatrzymanie silnika, bez 

hamowania, co moŨe doprowadziĺ do zgubienia kroku, a tym samym utraty aktualnej 

pozycji. Tym samym zostaje zatrzymane dziağanie programu, chyba Ũe czujnik jest 
wykorzystywany do wykrywania pozycji HOME. Konieczne wtedy jest ponowne 

uruchomienie programu. 

 

WejŜcia og·lnego przeznaczenia 

Mikroindekser posiada szeŜĺ optoizolowanych wejŜĺ og·lnego przeznaczenia. Za ich 
pomocŃ szczeg·lnie ğatwo moŨna uzyskaĺ skomplikowane sekwencje z udziağem pňtli 
i operacji warunkowych, zaleŨnych od stanu wybranych wejŜĺ. 
 

 
Rysunek 9. WejŜcia optoizolowane og·lnego przeznaczenia 
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WejŜcia specjalizowane 

Optoizolowane wejŜcia specjalizowane RUN i STOP sğuŨŃ odpowiednio do 
uruchamiania i zatrzymywania programu zapisywanego w pamiňci wewnňtrznej 
mikroindeksera. Sygnağy aktywowane sŃ stanem wysokim. 
 

 
Rysunek 7. WejŜcia specjalizowane - sterujŃce 

 
 

Nazwa Opis Uwagi 

RUN WejŜcie RUN Pojawienie siň stanu wysokiego na wejŜciu, przez minimum 15 [Õs], powoduje 
uruchomienie programu zapisanego w pamiňci wewnňtrznej programu. Za kaŨdym 
razem program rozpoczynany jest od pierwszego rozkazu. 
Mikroindekser reaguje na sygnağ RUN wyğŃcznie w przypadku nieaktywnego wejŜcia 
specjalizowanego STOP.  

STOP WejŜcie 
STOP 

Stan wysoki na wejŜciu, przez minimum 15 [Õs],  powoduje natychmiastowe 
zatrzymanie programu bez wzglňdu na stan pozostağych wejŜĺ (w tym r·wnieŨ 
wejŜcie RUN). Dodatkowo sygnağ zezwolenia dla sterownik·w silnik·w krokowych 
ENABLE zostaje zdjňty. Pozostağe wejŜcia pozostajŃ bez zmian.  

 

2.5.  Parametry  
 

Nazwa Opis Parametry 

V+  Zasilanie 10 é 36VDC 

GND Masa zasilania  

OUT 1 é 7 WyjŜcia typu OC 0,5 A /  40 VDC 

P1 é 2  
 

WyjŜcia przekaŦnikowe 2 A  /  30 VDC 
1 A /  125 VAC 

CLK 
DIR 
ENABLE 

WyjŜcia specjalizowane do sterownik·w silnik·w 
krokowych (wyjŜcie zegarowe, kierunku, 
zezwolenia) 

Standard TTL 

RF 1 é 3 L 
RF 1 é 3 R 

WejŜcia optoizolowane czujnik·w kraŒcowych 5 é 30 VDC  
(stan niski ï maksymalnie 1 V)  

IN 1 é 6 WejŜcia optoizolowane og·lnego przeznaczenia 5 é 30 VDC  

(stan niski ï maksymalnie 1 V) 

RUN 
STOP 

WejŜcia specjalizowane 5 é 30 VDC  
(stan niski ï maksymalnie 1 V) 

GND O Masa optoizolacji  

 
 
 

 

 
UWAGA!   

PoğŃczenie masy zasilania GND oraz masy optoizolacji GND O  spowoduje utratň 

wğasnoŜci optoizolacji wejŜĺ i moŨe doprowadziĺ do uszkodzenia mikroindeksera 
w przypadku przepiňĺ pojawiajŃcych siň na wejŜciach. 
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3.  Przykğad podğŃczenia mikroindeksera MI389 
 

 
 
Rysunek przedstawia przykğad poğŃczenia Mikroindeksera MI389 z dwoma silnikami 
krokowymi poprzez sterowniki SMC 64. Jako czujniki kraŒcowe wykorzystano czujniki 
indukcyjne PR08-20DP.  
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4.  Program PC  
Oprogramowanie MI389 -PC przeznaczone jest do wsp·ğpracy z 
Mikroindekserem MI389 poprzez zğŃcze USB. Zadaniem aplikacji jest wspomaganie 
programowania trajektorii ruchu silnik·w. Dodatkowo program zostağ wyposaŨony w 
takie opcje jak sterowanie oraz podglŃd pracy silnik·w w czasie rzeczywistym.  

Przed przystŃpieniem do pracy z programem konieczne jest zainstalowanie 
odpowiednich sterownik·w. 
 

 

 
UWAGA!   

Najnowsza wersja oprogramowania oraz aktualne sterowniki niezbňdne do prawidğowego 
dziağania aplikacji znajdujŃ siň na stronie producenta:  www.wobit.com.pl 

  

3.1.  Opis programu  

 
Rysunek 8. Gğ·wne okno programu 

 
Numer Nazwa 

1 Okno programu 

2 Pasek narzňdzi 

3 Panel sterowania bezpoŜredniego silnikami i wyjŜciami 

4 Przycisk awaryjnego zatrzymania silnik·w 

5 Kontrolki informacyjne 

6 Panel komunikat·w 

7 Pasek zajňtoŜci programu 

8 Panel konfiguracji wejŜĺ bezpoŜrednich 

9 Panel podpowiedzi 

10 Panel programowania 

11 Panel wyboru silnik·w 
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3.2.  Pasek narzňdzi 

 

 

Rysunek 9. Pasek narzňdzi 

 
Nr Nazwa Opis 

1 Nowy plik Polecenie tworzy nowy plik programu. W przypadku, gdy jest aktualnie otwarty inny 
program, istnieje moŨliwoŜĺ jego zapisania.  

2 Otw·rz plik Polecenie otwiera wczeŜniej zapisany plik z programem. W przypadku, gdy jest 
aktualnie otwarty inny program, istnieje moŨliwoŜĺ jego zapisania. 

3 Zapisz plik Polecenie zapisuje aktualnie otwarty plik pod jego nazwŃ.  

4 Zapisz plik jakoé Polecenia zapisuje plik pod dowolna nazwŃ. 

5 Drukuj Polecenie drukuje kod programu 

6 PrzesuŒ w d·ğ Polecenie przesuwa komendň programu o jednŃ pozycje w d·ğ 

7 PrzesuŒ w g·rň Polecenie przesuwa komendň programu o jednŃ pozycjň w g·rň   

8 RozğŃcz USB Polecenie zamyka poğŃczenie z Mikroindekserem poprzez port USB 

9 PoğŃcz USB Polecenie nawiŃzuje poğŃczenie z urzŃdzeniem poprzez port USB  

10 Zapisz EEPROM Polecenie zapisuje program do wewnňtrznej pamiňci Mikroindeksera 

11 Odczytaj EEPROM Polecenie odczytuje program z pamiňci wewnňtrznej urzŃdzenia. W przypadku, gdy 
jest aktualnie otwarty inny program, istnieje moŨliwoŜĺ jego zapisania. 

12 Zatrzymaj 
program  

Polecenie zatrzymuje wykonywanie programu zapisanego w pamiňci wewnňtrznej 
Mikroindeksera. Dodatkowo sygnağ zezwolenia ENABLE zostaje ustawiony w stan 
nieaktywny. Stan pozostağych wyjŜĺ pozostaje bez zmian. 

13 Uruchom program Polecenie rozpoczyna wykonywanie programu z pamiňci wewnňtrznej 
Mikroindeksera.  

14 PodglŃd USB Polecenie aktywne przy nawiŃzanym poğŃczeniu - otwiera okno komunikat·w USB 

15 PodglŃd I/O Polecenie aktywne przy nawiŃzanym poğŃczeniu - otwiera okno podglŃdu I/O 

16 PodglŃd silnik·w Polecenie aktywne przy nawiŃzanym poğŃczeniu - otwiera okno podglŃdu stan·w 
silnika 

17 Pomoc Otwiera okno pomocy do programu 

18 O programie Informacje o programie ï producent, wersja oprogramowania 

19 Reset  Polecenie przywraca stan po wğŃczeniu zasilania  

20 Aktualizacja  Polecenie dostňpne po podaniu hasğa ï umoŨliwia aktualizacje oprogramowania 
Mikroindeksera MI389 

3.3.  Przycisk awaryjnego zatrzymania silnik·w 

Przy poprawnie nawiŃzanym poğŃczeniu z Mikroindekserem MI389 istnieje moŨliwoŜĺ 
awaryjnego zatrzymania silnik·w.  NaciŜniňcie przycisku powoduje natychmiastowe 
zatrzymanie wszystkich silnik·w bez hamowania, oraz ustawienie sygnağu ENABLE 
w stan nieaktywny. Stan wyjŜĺ cyfrowych oraz przekaŦnikowych pozostaje bez zmian. 
 

 

Rysunek 10. Przycisk awaryjnego zatrzymania silnik·w - STOP 
 

 

 
UWAGA!   

Awaryjne zatrzymanie silnik·w powoduje utratň aktualnej pozycji. W celu dalszej pracy 
koniecznej jest wykonanie bazowania  celu odnalezienia pozycji poczŃtkowej. 
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3.4.  Kontrolki informacyjne  

Program posiada dwie kontrolki informujŃce o stanie pracy urzŃdzenia. Pierwsza 
informuje o stanie komunikacji programu PC z Mikroindekserem MI389, druga 
natomiast odzwierciedla stan wykonywania programu z pamiňci wewnňtrznej 
urzŃdzenia. 
 

 
Rysunek 11 . Panel komunikat·w 

 
 

Nazwa Opis 
Transmisja USB 

 
Komunikacja USB  nieaktywna ï polaczenie nie zostağo nawiŃzane.  

 
Komunikacja USB aktywna - poğŃczenie z urzŃdzeniem zostağo nawiŃzane poprawnie. 

Program 
 

Odtwarzanie programu z pamiňci wewnňtrznej Mikroindeksera zatrzymane. 

 
Odtwarzanie programu z pamiňci wewnňtrznej Mikroindeksera w toku. 

3.5.  Panel komunikat·w 

Okno sğuŨy do wyŜwietlania ostatnich dw·ch komunikat·w informujŃcych o stanie 
pracy programu.  
 
 

 
Rysunek 1 2. Panel komunikat·w 

 

3.6.  Panel podpowiedzi  

Panel podpowiedzi sğuŨy do wyŜwietlania informacji o funkcji przycisku lub kontrolki. 
Po najechaniu kursorem myszki na dany obiekt, w oknie podpowiedzi pojawi siň 
kr·tka informacja na temat jego funkcji. 
 
 

 
Rysunek 1 3. Panel podpowiedzi 
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3.7.  Sterowanie bezpoŜrednie 

Panel sterowania bezpoŜredniego sğuŨy do ustawiania parametr·w silnik·w oraz 
wyjŜĺ w czasie rzeczywistym. Funkcje te nie mogŃ byĺ uŨywane w trakcie 
odtwarzania programu z pamiňci wewnňtrznej Mikroindeksera. Wszystkie zmiany 
zostajŃ natychmiast wprowadzone do urzŃdzenia. 
 

 

 
UWAGA!   

Zmiana dowolnego parametru (tryb pracy, prňdkoŜĺ minimalna, prňdkoŜĺ maksymalna, 
przyspieszenie maksymalne, prňdkoŜĺ zadana, pozycja zadana) powoduje ustawienie 

sygnağu ENABLE w stan aktywny. 

 
Przed ustawieniem pozycji lub prňdkoŜci zadanej konieczne jest skonfigurowanie 

pozostağych parametr·w (tryb pracy, prňdkoŜĺ minimalna, prňdkoŜĺ maksymalna, 
przyspieszenie maksymalne). W momencie wğŃczenia urzŃdzenia parametry te sŃ 

wyzerowane, co uniemoŨliwia wykonywanie jakichkolwiek ruch·w. 

 

 
Rysunek 14 . Sterowanie bezpoŜrednie  

 
Nr Nazwa Opis 

1 Parametry silnik·w Polecenie otwiera okno konfiguracji parametr·w silnik·w i sterownik·w  

2 Tryb pracy Polecenie ustawia tryb pracy silnik·w (regulacja prňdkoŜci, poğoŨenia) 

3 PrňdkoŜĺ minimalna Polecenie konfiguruje prňdkoŜĺ minimalna dla silnik·w 

4 PrňdkoŜĺ maksymalna Polecenie konfiguruje prňdkoŜĺ maksymalnŃ dla silnik·w 

5 Przyspieszenie maksymalne Polecenie konfiguruje przyspieszenie maksymalne dla silnik·w 

6 PrňdkoŜĺ zadana Polecenie ustawia prňdkoŜĺ zadanŃ (tylko w trybie Velocity) 

7 Pozycja zadana Polecenie ustawia pozycjň zadanŃ (tylko w trybie Ramp oraz Soft) 

8 WyjŜcia mocy Polecenie umoŨliwia sterowanie wyjŜciami 

 
Parametry silnik·w i sterownik·w 
Program umoŨliwia niezaleŨne skonfigurowanie kaŨdego z trzech napňd·w. Pierwszy 
parametr definiuje podziağ krokowy realizowany przez sterownik silnika krokowego. 
Drugi parametr definiuje liczbň peğnych krok·w przypadajŃcych na jeden obr·t 
silnika.  

Na przykğad dla sterownika z ustawionym podziağem 1/16 kroku i silnika ze skokiem 1,8o naleŨy ustawiĺ nastňpujŃce parametry: 
¶ podziağ kroku        [dotyczy sterownika]      16 
¶ krok·w na obr·t   [dotyczy silnika]           200 

 
Rysunek 15.  Panel konfiguracji silnik·w i sterownik·w 
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Tryb pracy  
Mikroindekser MI389 umoŨliwia pracň silnik·w w trzech trybach, dw·ch trybach 
regulacji poğoŨenia oraz jednym trybie regulacji prňdkoŜci.  
 

 
Rysunek 16 .  Panel konfiguracji silnik·w i sterownik·w 

 
Nazwa Opis Uwagi 

Ramp 

Tryb regulacji poğoŨenia z trapezowym profilem 
rozpňdzania oraz hamowania silnika. 

 

 
 

Silnik rozpňdza siň do prňdkoŜci maksymalnej zgodnie 
z ustawionymi parametrami ruchu (profil trapezowy) . 
W pobliŨu pozycji zadanej silnik rozpoczyna 
hamowanie zatrzymujŃc siň dokğadnie w pozycji 
zadanej, bez przeregulowania. W przypadku gdy 
ğŃczny czas rozpňdzania oraz hamowania przekracza 
czas potrzebny na osiŃgniňcie danej pozycji, silnik nie 
osiŃga prňdkoŜci maksymalnej. 

Soft 

Tryb regulacji poğoŨenia  z wygğadzonym 
profilem rozpňdzania oraz hamowania silnika. 

 

 
 

Zasada dziağania jest identyczna jak w przypadku 
trybu Ramp, z tŃ r·ŨnicŃ iŨ zmiana prňdkoŜci jest 
bardziej wygğadzona niŨ w przypadku profilu 
trapezowego. 

Velocity 

Tryb regulacji prňdkoŜci z trapezowym profilem 
rozpňdzania oraz hamowania silnika. 

 

 
 

Silnik osiŃga prňdkoŜĺ zadanŃ zgodnie z zadanymi 
parametrami rozpňdzania. W przypadku gdy prňdkoŜĺ 
zadana jest wiňksza od prňdkoŜci maksymalnej, 
prňdkoŜĺ koŒcowa silnika nie przekroczy maksymalnej. 
KaŨda zmiana prňdkoŜci realizowana jest z zadanymi 
parametrami ruchu. 
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PrňdkoŜĺ minimalna  
Parametr ten okreŜla najmniejszŃ prňdkoŜĺ, kt·ra zostanie zastosowana do realizacji 
zadaŒ ruchu. PrňdkoŜĺ minimalna, okreŜlana w obrotach na sekundň,  jest to 
bezpieczna prňdkoŜĺ dojazdu silnika do pozycji. Konieczne jest zdefiniowanie tego 
parametru dla kaŨdego napňdu. Parametr ten powinien zawsze przyjmowaĺ wartoŜci 
wiňksze od zera. 

Nastawa parametru:  
¶ maksymalnie    +31234.74  / (podziağ kroku silnika * podziağ kroku sterownika)  [obr/sek] 
¶ minimalnie       wiňksze od zera 

 

 
Rysunek 17.  Panel konfiguracji prňdkoŜci minimalnej 

 

 

 

UWAGA!   
Podczas deklarowania parametru aplikacja automatycznie uwzglňdnia podziağ krokowy. 

Do prawidğowego dziağania programu konieczne jest zdefiniowanie tego parametru dla 

danej pary  silnik - sterownik. 

 
PrňdkoŜĺ maksymalna  
Parametr ten okreŜla najwiňkszŃ prňdkoŜĺ, kt·ra zostanie zastosowana do realizacji 
zadaŒ ruchu. PrňdkoŜĺ maksymalna, okreŜlana w obrotach na sekundň,  jest to g·rna 
granica prňdkoŜci wykorzystywanej do dojazdu silnika do zadanej pozycji. Konieczne 
jest zdefiniowanie tego parametru dla kaŨdego napňdu. Parametr ten musi 
przyjmowaĺ wartoŜci wiňksze od zera. 

Nastawa parametru:  
¶ maksymalnie    +31234.74  / (podziağ kroku silnika * podziağ kroku sterownika)  [obr/sek] 
¶ minimalnie       wiňksze od zera 

 

 
Rysunek 18.  Panel konfiguracji prňdkoŜci maksymalnej 

 

 

 
UWAGA!   

Podczas deklarowania parametru aplikacja automatycznie uwzglňdnia podziağ krokowy. 

Do prawidğowego dziağania programu konieczne jest zdefiniowanie tego parametru dla 
danej pary  silnik - sterownik. 
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Przyspieszenie maksymalne  
Parametr ten, okreŜlany w obrotach na sekundň do kwadratu, jest to wartoŜĺ 
przyspieszenia, jakie zastosuje Mikroindekser do osiŃgniňcia prňdkoŜci maksymalnej, 
docelowej oraz przy hamowaniu silnika. Parametr ten musi przyjmowaĺ wartoŜci 
wiňksze od zera.  

Nastawa parametru:  
¶ maksymalnie    +543263.78 / (podziağ kroku silnika * podziağ kroku sterownika)  [obr/sek2]  
¶ minimalnie       wiňksze od zera 

 

 
Rysunek 19.  Panel konfiguracji przyspieszenia maksymalnego 

 

 

 
UWAGA!   

Podczas deklarowania parametru aplikacja automatycznie uwzglňdnia podziağ krokowy. 
Do prawidğowego dziağania programu konieczne jest zdefiniowanie tego parametru dla 

danej pary  silnik - sterownik. 

 
 

 
 

 
PrňdkoŜĺ zadana 
Parametr okreŜlony w obrotach na sekundň, definiuje prňdkoŜĺ docelowŃ dla danego 
silnika. Dostňpny tylko w trybie regulacji prňdkoŜci. Parametr ten moŨe przyjmowaĺ 
wartoŜci mniejsze oraz wiňksze od zera. Znak definiuje kierunek ruchu. PrňdkoŜĺ 
zerowa powoduje zatrzymanie silnika.  

Nastawa parametru:  
¶ maksymalnie    +31234.74  / (podziağ kroku silnika * podziağ kroku sterownika)  [obr/sek] 
¶ minimalnie        -31234.74  / (podziağ kroku silnika * podziağ kroku sterownika)  [obr/sek] 

 

 
Rysunek 20.  Panel ustawiania prňdkoŜci zadanej 

 

 

 
UWAGA!  

Zmiana parametru spowoduje ruch silnika o ile wszystkie pozostağe nastawy zostağy 
wprowadzone poprawnie. 

 
 

 

UWAGA!   

Podczas deklarowania parametru aplikacja automatycznie uwzglňdnia podziağ krokowy. 
Do prawidğowego dziağania programu konieczne jest zdefiniowanie tego parametru dla 

danej pary  silnik - sterownik. 
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Pozycja zadana  
Parametr okreŜlany w krokach, sğuŨy do zadawania docelowej pozycji silnika.  
Dodatkowo program umoŨliwia zmianň poğoŨenia silnika poprzez zmniejszenie (< ) 
oraz zwiňkszenie (>) pozycji o zadanŃ liczbň krok·w.  
Dostňpny w trybie regulacji poğoŨenia. 

Nastawa parametru:  
¶ maksymalnie    +8388607 
¶ minimalnie       +8388607  

 
Rysunek 21.  Panel ustawiania pozycji zadanej 

 

 

 
UWAGA!  

Zmiana parametru spowoduje ruch silnika o ile wszystkie pozostağe nastawy zostağy 

wprowadzone poprawnie. 

 

 

 
UWAGA!   

KaŨdemu napňdowi przypisana jest odrňbna para parametr·w ï liczba krok·w na peğen 
obr·t silnika oraz podziağ kroku sterownika.  

Parametry moŨna odczytaĺ w oknie ï Panel wyboru silnika. 

Wszystkie nastawy obliczane sŃ na podstawie tych parametr·w, dlatego teŨ bardzo waŨne 
jest ich skonfigurowanie przed przestŃpieniem do wprowadzania pozostağych wartoŜci. 

 
Sterowanie wyjŜciami 
Program umoŨliwia sterowanie siedmioma wyjŜciami cyfrowymi (OUT 1 é 7) oraz 
dwoma przekaŦnikami (P1 oraz P2). Okno sğuŨy jedynie sterowaniu wyjŜciami, a nie 
podglŃdowi ich stanu, dlatego teŨ przy otwarciu okna mogŃ wystŃpiĺ rozbieŨnoŜci 
pomiňdzy rzeczywistym stanem wyjŜĺ, a oknem sterowania. 
 

 
Rysunek 22 .  Panel sterowania wyjŜciami 

 

 
UWAGA!   

Sterowanie wyjŜciami w trybie rzeczywistym nie uwzglňdnia stanu wyjŜĺ podczas 
wykonywania programu z pamiňci wewnňtrznej urzŃdzenia.  
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3.8.  Panel konfiguracji wejŜĺ bezpoŜrednich 

WejŜcie pierwsze oraz drugie (IN1 oraz IN2) mogŃ zostaĺ skonfigurowane w tryb 
szybkiego dziağania. Gdy opcja ta jest uaktywniona , podczas wykonywania programu 
z pamiňci wewnňtrznej urzŃdzenia dane wejŜcie jest pr·bkowane i w przypadku 
wykrycia zmiany stanu wykonywany jest skok do wczeŜniej zadeklarowanej linii. 
W przypadku uŨycia wejŜĺ IN1 lub IN2 w trybie szybkiego dziağania, nie moŨna ich  
wykorzystywaĺ w trakcie dziağania programu np.: w komendzie ĂSkocz jeŜli wejŜcieò. 

 
Rysunek 2 3.  Panel konfiguracji wejŜĺ bezpoŜrednich 

3.9.  PodglŃd parametr·w bieŨŃcych 

Program umoŨliwia Ŝledzenie w czasie rzeczywistym parametr·w takich jak prňdkoŜĺ 
i poğoŨenie silnik·w, aktualny stan wejŜĺ i wyjŜĺ, a takŨe podglŃd komunikat·w 
wysyğanych przez urzŃdzenie, o ile taki komunikat wystŃpi w programie zapisanym w 
pamiňci wewnňtrznej Mikroindeksera.  
 
PodglŃd komunikat·w USB 
 

 
Rysunek 2 4.  Okno podglŃdu komunikat·w USB 

 
PodglŃd stanu wejŜĺ oraz wyjŜĺ 
Okno umoŨliwia bieŨŃcy podglŃd stanu szeŜciu wejŜĺ i siedmiu wyjŜĺ cyfrowych, 
dw·ch wyjŜĺ przekaŦnikowych oraz wejŜĺ specjalizowanych RUN i STOP. 
 

 
Rysunek 25 .  Okno podglŃdu stanu wejŜĺ i wyjŜĺ 

Kontrolka Opis 
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WejŜcie / wyjŜcie nieaktywne.  

 
WejŜcie / wyjŜcie aktywne.  

 
PodglŃd stanu silnik·w 
Dla kaŨdego silnika moŨliwy jest podglŃd jego bieŨŃcej prňdkoŜci, wyraŨonej 
w obrotach na sekundň, oraz aktualnego poğoŨenia podanego w krokach. 
 

 
Rysunek 26 .  Okno podglŃdu stanu silnik·w 

 

 

 
UWAGA!   

WyŜwietlane parametry mogŃ siň nieznacznie r·Ũniĺ od rzeczywistych.  
 

3.10.  Okno programowania  

Gğ·wnym elementem aplikacji jest okno umoŨliwiajŃce stworzenie wğasnego 
programu sterujŃcego. Zostağo ono podzielone na 4 kolumny. SŃ w nich wyŜwietlane 
odpowiednio komendy dla pierwszego, drugiego oraz trzeciego sinika. W czwartej 
kolumnie znajdujŃ siň pozostağe komendy dotyczŃce Mikroindeksera. 
Pod oknem znajduje siň pasek zajňtoŜci pamiňci programu oraz licznik komend. 
Znacznik - 4 kolumny - umoŨliwia zmianň sposobu wyŜwietlania programu. 
 

 
Rysunek 27 .  Okno podglŃdu stanu silnik·w 
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3.11.  Panel wyboru silnik·w 

Wszystkie komendy programowania, dotyczŃce zar·wno sterowania jak i konfiguracji 
silnik·w, wymagajŃ zaznaczenia co najmniej jednego silnika, kt·remu ma byĺ 
przypisany dany rozkaz programu. MoŨliwe jest zaznaczenie wiňcej niŨ jednego 
silnika, w przypadku gdy dana komenda ma dotyczyĺ kilku napňd·w.  
 

 
Rysunek 28 .  Panel wyboru silnik·w 

 
Dodatkowo panel informuje o aktualnych nastawach podziağu krokowego sterownika 
i silnika. Parametry te sŃ bardzo istotne, gdyŨ na ich podstawie obliczane sŃ 
wszystkie pozostağe parametry ruchu. 
 

 

 

UWAGA!   
Bğňdne ustawienie parametr·w podziağu kroku dla sterownika i silnika rzutuje na dalsze 

dziağanie programu. 

3.12.  Panel programowania ï komendy programu  

Polecenia, za pomocŃ kt·rych realizowane sŃ wszelkie zadania zostağy podzielone na 
4 grupy. Pierwsza z nich, to blok poleceŒ sğuŨŃcych wstňpnej konfiguracji urzŃdzenia. 
Wszystkie cztery komendy z tej grupy muszŃ znaleŦĺ siň na poczŃtku kaŨdego 
programu. Druga grupa odpowiada za kontrolň ruchu, trzecia natomiast za skoki 
wewnŃtrz programu i sterowanie wyjŜciami. 
 

 
Rysunek 2 9.  Panel programowania ï komendy programu 


























