INSTRUKCJA OBSLUGI

sterownikéw silnikow

krokowych typu:

DMD560-SV, DMD860-SV, DMD88100-SV
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Wysokowydajne sterowniki z wbudowanym generatorem ruchu,
oraz wejSciem analogowym do regulacji predkosci obrotowe;j.

DMDS88100-SV dla silnikéw > 5Nm
DMD860-SV dla silnikow < 6Nm
DMD560 SV dla silnikow < 5Nm

Oznaczenia uzywane w niniejszej instrukcji:
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Oznacza uzyteczng informacje , badz wskazowke

Oznacza potencjalne niebezpieczenstwo, ryzyko odniesienia obrazen ciata

£« ) Oznacza ostrzezenia, niezastosowanie sie moze prowadzi¢ do niewlasciwego dziatania lub uszkodzenia

PRZED PIERWSZYM URUCHOMIENIEM URZADZENIA,
PROSZE UWAZNIE ZAPOZNAC SIE Z NINIEJSZA INSTRUKCJA OBSLUGL

JAWO P.P.H.U.

93-311 L6dz

ul. Rzgowska 180 paw. 20/21
tel. 42 6458579 , 601255408
www.frezarkicne.pl
jawopphu@go2.pl
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Charakterystyka ogélna:

Sterowniki serii DMD...SV przeznaczone sa do sterowania silnikow krokowych 2 i 4 fazowych. Zaawansowany system
kontroli w sposob bipolarny generuje wiasciwe przebiegi pradu w uzwojeniach silnika. Precyzyjny kontroler steruje praca
silnika w sposob ptynny i ograniczajacy rezonanse do minimum. Praca nawet z najmniejszymi podziatami pozbawiona jest
przykrych efektéw rezonansowych, tak charakterystycznych dla silnikow krokowych. Nowatorskie algorytmy sterowania w
kazdym momencie pracy adoptuja si¢ do aktualnych obrotow i obciazenia silnika, umozliwiajac osiaganie wysokiej precyzji
i rtownomiernosci obrotow. Skutkuje to zwigkszonym momentem obrotowym i wigkszymi obrotami uzytecznymi.
Sterowniki serii DMD...SV produkowane sa w 3 odmianach rézniacych si¢ maksymalnym pradem wyj$ciowym oraz
maksymalnym napigciem zasilajacym. Wszystkie wyposazone sa w inteligentne systemy zabezpieczen oraz systemy
tagodnego startu. Lagodny start zapobiega udarom mechanicznym w chwili wlaczania sterownika i ma niebagatelne
znaczenie na trwato$¢ precyzyjnych elementéw mechaniki wspotpracujacych z silnikiem.

Dotyczy to zwlaszcza silnikow o wigkszej mocy gdzie w chwili wlaczania wyraznie zauwazalne jest silne ,, kopnigcie”

w mechanike. Sterowniki wyposazone sg w mozliwos¢ tatwego wyboru podziatu krokow, przedstawione wartosci sa w ilosci
impulséw na 1 obrét. Wybierajac tablice podziatowa zastosowano najbardziej uzyteczne wartosci podziatowe ktore sa
stosowane w wigkszosci aplikacji. Zrezygnowano celowo z niektérych podzialéw binarnych na rzecz podziatow
bezposrednich dziesigtnych oraz dla osi obrotowych 360 stopni.

Oprocz standardowego sterowania PULS i KIERUNEK (PUL/DIR) sterowniki oznaczone symbolem ,,SV” posiadaja
wbudowane wtasne bloki funkcjonalne umozliwiajace pracg silnika w szerokim zakresie obrotéw bez koniecznosci
doprowadzania ciggu impulséw sterujacych. Mozna w tym wypadku potraktowac¢ silnik krokowy jak zwykty silnik DC z
zaletami duzego momentu obrotowego od najnizszych predkosci. Sterowanie w tym przypadku ogranicza si¢ do zasilenia
wejscia RUN dla startu i DIR dla zmiany kierunku wirowania. Ustawienie obrotow i czasu rozpedzania’hamowania odbywa
si¢ za pomocg wiacznikéw DIP-switchy. Nastawy te sa zapamigtywane w pamigci nieulotnej. Do autonomicznego sterowania
mamy dwie opcje w zaleznosci od potrzeb: RUN/DIR czyli start i zmien kierunek oraz CW/CCW czyli start w lewo, oraz
start w prawo. Sposob reakeji silnika na sygnaly jest zobrazowany w opisie programowania sterownika. Do dyspozycji
uzytkownika jest tez wejscie analogowe. Doprowadzajac do niego napiecie state mozemy w prosty sposob sterowac
predkoscia obrotowa silnika. Oprocz przypisane;j tablicy wartosci pradow wyjsciowych, niewatpliwg zaleta sterownikow jest
mozliwo$¢ ustawienia pradu ,,USER” z rozdzielczoscia 0,1A. Daje to mozliwo$¢ doktadnego dopasowania do sterowanego
silnika. Dodatkowo uzytkownik ma do wyboru 3 wartoéci pradu bezczynnosci. Wszystkie nastawy i ustawienia wykonuje si¢
bezposrednio przetacznikami DIP-switch. Wejscia sterownika odseparowane sa transoptorami.

DANE TECHNICZNE:
Napigcie zasilania:

DMD560-S 20 = 60V
DMD860-S 24 = 60V
DMD88100-S 24 = 100V

Prad wyj$ciowy ustawiany skokowo:
dla DMD560-S
1,L1A 1,6A2,2A 2,9A 3,5A 4,1A 4,4A USER DEFAULT - 5A Warto$¢ ,,USER” ustawiana 1,0 — 5,5A co 0,1A
dla DMD860-S i DMD88100-S
2,9A3,5A 4,2A 5,4A 6,1A7,2A 7,8A USER DEFAULT — 8,2A Warto$¢ ,,USER” ustawiana 1,0 — 8,8A co 0,1A
Prad bezczynnosci ustawiany po czasie 0,5 sek. do wyboru 30%, 50%, 70%, wytaczenie limitu.
Podziat mikrokrokowy w ilo$ci impulséw na 1 obrot:
100,200,400,1000,1600,2000,3200,4000,5000,8000,10000,20000,25000,36000,40000,50000
Czgstotliwos¢ kluczowania wzmacniaczy pradu: 20 KHz
Ksztaltowanie sinusoidy — automatycznie w zaleznosci od obrotéw dolny zakres regulator PID gorny zakres FUZZY LOGIC
Sterowanie pozycyjne — sygnat PUL/DIR lub sygnat kwadraturowy
Czgstotliwos¢ sygnatu PUL — max. 300KHz ( dotyczy tez sygnatu kwadraturowego)
Czas wyprzedzenia sygnatu DIR przed PUL — 10ns.(w praktyce nieistotny, przy wystapieniu rOwnoczesnym priorytet DIR )
Czas trwania impulsu PUL min. 100ns.
Alarmy sygnalizowane iloscig btyskow diody LED czerwone;j:
1 btysk- przerwa: naped zwolniony ( DISABLE) — nie wymaga resetu
2 btyski — przerwa: przepigcie, chwilowe przepigcie — sygnat. Przepigcie powyzej 5 sek. wymagany restart
3 blyski — przerwa: przeciazenie, wymagany restart
S5 btyskoéw — przerwa: nadmierna czgstotliwos¢ PUL, wymagany restart
Logika wejs¢ — TTL 0- 30V wejscia sa odporne na napigcia max. 35V
Prad sygnatow wejsciowych — ok. 8 mA wbudowane zrodta pradowe dzialaja w zakresie do 40V
Rezystancja izolacji — 500 MQ
Zakres obrotow przy pracy RUN od ok. 0,2 — 50 rev/sek.
Ustawianie rampy — 10 stopni stromosci nachylenia, ksztatt krzywej rozpedzania / hamowania S — krzywa.
Wyjscie FLT typu otwarty kolektor max. 30V i 25 mA aktywne z alarmami przeciazenia i przepigcia
Zabezpieczenia: przeciw zwarciowe, przeciw napigciowe, zwarcie faza-faza, zwarcie faza — masa.
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Sygnalizowanie chwilowego przekroczenia napigcia zasilania ( powodowane nadmiernym zwrotem SEM )
Wejscia i wyjscia sterownika zrealizowane sg na listwach roztacznych
Do mocowania sterownikow na szyng TH35 przewidziane s odpowiednie zaczepy.

Parametry eksploatacyjne:

Chtodzenie: pasywne lub wymuszony obieg

Temperatura pracy: max. 50 °C

Temperatura otoczenia 0 °C — 40 °C

Wilgotnosé: 40% - 90% RH bez skraplania

Dopuszczalne drgania 10 — 55 Hz 0,1 mm/s

Wymiary bez wtyczek (dl.x szer.x wys. od podstawy mocujace;j):

DMD560-S 120x75x20 mm.
DMD860-S 120x75x20 mm.
DMD88100-S 120x95x28 mm.

Wskazowki bezpieczenstwa:

Maszyny sterowane numerycznie moga stwarza¢ wigksze zagrozenie od manualnych. Wszelkie regulacje i zabiegi
o przy mechanicznych czgéciach maszyny z wlaczonymi sterownikami sinikow sa niedozwolone. W trakcie

ustawiania i przeprowadzania prob maszyny, silnik moze wykona¢ niespodziewane ruchy powodowane
zakloceniami od innych podzespotdow maszyny. Moze to stwarza¢ niebezpieczenstwo dla zdrowia i zycia ludzi. Silnik
krokowy jest maszyna elektryczng. Obowiazuja ogdlne zasady i przepisy eksploatacji maszyn elektrycznych. Przed
wlaczeniem sterownika nalezy upewni¢ si¢ ze czgéci ruchome maszyny nie spowoduja kolizji z innymi czg$ciami maszyny
lub nie spowoduja obrazen u ludzi.

Opis zlacza sygnalowego sterownika:

Wszystkie wejscia i wyjscia sygnatowe przeznaczone sq do bezposredniej pracy z napieciami 0-30V.

PUL+, PUL- sygnal impulsowy poziom TTL, jeden impuls odpowiada przemieszczeniu walu silnika o jeden krok
wynikajacy z tablicy podzialowej. Reakcja sterownika nastepuje na zbocze narastajace.

DIR+, DIR- sygnat impulsowy poziom TTL, sygnat zmiany kierunku wirowania silnika, reakcja na poziom sygnatu.

ENA+, ENA- sygnat w logice TTL, powoduje zwolnienie silnika i sygnalizowanie tego faktu impulsami diody alarmowe;j.
Reakcja nastgpuje na poziom sygnatu, polaryzacje dziatania mozna odwroci¢ programowo, patrz instrukcja programowania.
Przy ustawieniu opcji RUN (praca autonomiczna) aktywne staja si¢ wejScia RUN, DIR lub CW, CCW i tak:

Dla opcji RUN/DIR:

RUN+,RUN- sygnat logiki TTL, reakcja na poziom, powoduje start obrotow silnika zgodnie z zaprogramowana predkoscia i
rampa przyspieszenia.

DIR+, DIR- sygnat logiki TTL, reakcja na poziom, okresla kierunek wirowania silnika, zmiana stanu w trakcie trwania
sygnatu RUN powoduje natychmiastowa zmiang kierunku z uwzglednieniem zaprogramowanej rampy.

Dla opcji CW/CCW:

CW+, CW- sygnat logiki TTL, reakcja na poziom, powoduje start obrotow w prawo.

CCW+, CCW- sygnat logiki TTL, reakcja na poziom, powoduje start obrotow w lewo

Przy ustawieniu opcji ANALOG (praca autonomiczna) aktywne sa wejscia AN+, AN-, DIR.

AN+ 1 AN- wej$cia napigciowe. Napigcie 0-5V powoduje regulacj¢ obrotow w zakresie 0 — 50 rev./sek.

DIR+, DIR- sygnat logiki TTL, reakcja na poziom, okresla kierunek wirowania silnika, zmiana kierunku wirowania tylko
przy napig¢ciu na AN+ AN- rownym OV.

UWAGA'!
Kierunek wirowania silnika zalezy od kolejno$ci podiaczenia faz silnika, Moze by¢ w prosty sposob zmieniona
1 poprzez odwrotne podtaczenie jednego z uzwojen silnika.

Opis zlacza wyjSciowego sterownika:

A — wyjscie zasilania uzwojenia fazy 1 silnika

B — wyjscie zasilania uzwojenia fazy 2 silnika

VDC + zasilanie DC sterownika biegun dodatni warto$¢ napigcia zalezna od typu sterownika — patrz parametry.
GND- masa zasilania DC

UWAGA'!
5 Jezeli wymagane jest uzyskanie wysokich obrotéw i dynamiki pracy silnika, nalezy stosowac napigcie zasilania
1 zblizone do gornej granicy napigcia zasilania odpowiednio do danego typu sterownika. Ale zwigzane jest to ze
zwigkszonym nagrzewaniem silnika. W aplikacjach niskoobrotowych dobra zasada jest stosowanie 60% napigcia
maksymalnego.
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Zasilanie sterownikow:

Do zasilania sterownikow najlepiej jest stosowac niestabilizowany zasilacz transformatorowy. Dopuszcza si¢ stosowanie
zasilaczy impulsowych, warunkiem jest odpowiednia wydajno$¢ pradowa oraz tolerowanie obciazen o charakterze
impulsowym. Nieodpowiedni zasilacz impulsowy powodowa¢ moze wytaczenia awaryjne sterownika jak tez przerwy w
zasilaniu. Moze to skutkowac¢ zaktdéceniami w pracy maszyny (mechanizmu) trudnymi do zdiagnozowania. Zasilacze
transformatorowe bardzo dobrze toleruja chwilowe przeciazenia, dlatego sa najlepsze do zasilania sterownikow.

—F—=% o .vnc

ACO . +— =% o e
10
230V AC U == s
g Ll GNDI
Aco— | |—|_ T :J: GND2
O GND3
2x1000uF

Schemat ideowy najprostszego zasilacza transformatorowego dla 3 sterownikow przedstawiono ponizej:

Nalezy szczegdlng uwage zwrdcic¢ na sposob zasilania poszezegodlnych sterownikow, kazdy sterownik musi by¢
potaczony przewodami do zasilacza. Niedopuszczalne jest taczenie zasilania sterownikéw réwnolegle, gdzie
kable zasilajace tacza sterowniki bezposrednio migdzy soba. Dla jasnosci — wszystkie kable zasilajace
sterownikow spotykaja si¢ na zasilaczu mozliwie najblizej kondensatorow filtrujacych. Napigcie zasilajace sterownikow
bedzie rowne: U2 x 1,4 . jezeli potrzebujemy napigcia np. 50V napigcie przemienne wtdrnej strony transformatora powinno
wynosi¢ 50/ 1,4 = 35,7V. Co do kondensatoréw filtrujacych stosowac¢ nalezy kondensatory taczone rownolegle dla
zmniejszenia impedancji wewnetrznej. Laczymy 2 — 4 kondensatory razem, pojemnos¢ sumaryczna 2000 — 4000 uF.

Wazna sprawg jest dobdr wydajnosci pradowej transformatora. Dla sterownika zasilanego napigciem S0V ktory steruje
silnikiem o pradzie znamionowym 5A pobor pradu z zasilacza wynosi przy postoju ok. 0,5A i przy srednich obrotach 1,5A.
Praktycznie dla maszyny typu frezarka 3 osiowa (pomijajac wyliczenia podawane w réznych zrodtach) mozemy przyjac prad
znamionowy transformatora 4A przy napigciu strony wtornej 37V. Podobnie dla sterownikow o napigciu zasilania 75 — 85V
dla 3 silnikow o pradzie 7,8A ,transformator powinien dostarczy¢ pradu znamionowego o wartosci SA. Sa to warto$ci
praktyczne jako producent frezarek numerycznych stosujemy takie parametry od kilkunastu lat. Mniejsza warto$¢ pradu
wynika z faktu ze silniki maszyny bardzo rzadko pracuja razem z maksymalnym obcigzeniem. W zastosowaniach ogdlnych
mozna przyjac prad transformatora na poziomie 40% pradu silnika zasilanego sterownikiem jezeli napigcie zasilania
sterownika jest powyzej potowy napigcia znamionowego tego sterownika.

UWAGA!: odwrotne podlgczenie zasilania sterownika moze skutkowaé jego uszkodzeniem.

Podlaczenie sterownika z silnikiem:
Sterowniki moga zasila¢ krokowe silniki hybrydowe z 2 , 4 lub 8 wyprowadzeniami. Ponizej pokazane s3 mozliwe
kombinacje potaczen uzwojen dla réznych silnikow.

SILNIK 4 - PRZEWODOWY SILNIK 8 - PRZEWODOWY SILNIK 6 - PRZEWODOWY

Bl B2

Przy doborze silnika nalezy zwrdci¢ uwage na jego indukcyjnosé, jezeli aplikacja wymaga uzyskiwania wysokich
obrotow i znacznej dynamiki ruchu, nalezy stosowac silniki o mozliwie najmniejszej indukcyjnosci.
W aplikacjach wolnoobrotowych nie ma to wielkiego znaczenia.

Do potaczenia sterownika z silnikiem nalezy uzywac¢ kabli ekranowanych o przekroju zyty miedziane;j

min. 0,75mm? , dla pradu silnika 8 A min. 1 mm? . Przy koniecznosci stosowania kabli o dlugosci powyzej 4 mb.
Przekroj nalezy odpowiednio zwigkszy¢. Ekran kabli silnikowych taczymy z masa tylko z jednej strony, w
praktyce od strony sterownika. Najodpowiedniej jest wykona¢ to za pomoca obejmy metalowej dokrecajac oplot ekranu do
plyty montazowej szafy sterowniczej. Przy prowadzeniu kabli nalezy zwrdci¢ uwage na zachowanie odlegtosci min. 10 cm.
kabli silnikowych od kabli sygnatowych.
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Szczego6lng uwage nalezy zwroci¢ na dokladne weiSniecie wtykow zasilania do gniazd, ze wzgledu na
znaczne prady podlaczenie musi by¢ wykonane wlasciwie, wtyki dopchniete do oporu. Niedopuszczalne jest
rozlaczanie i wlaczanie wtykéw przy wlaczonym zasilaniu sterownika. Manipulowanie wtykami pod
napieciem skutkuje wypaleniem stykow i uszkodzeniem sterownika.

Podlaczanie sygnaléw sterujacych:

Przy pracy sterownika w trybie PULS/DIR nalezy starannie podiaczy¢ sygnaty wejsciowe PUL i DIR. W tym celu kable
doprowadzajace sygnat PUL+ i PUL- musza by¢ skrgcone razem, podobnie kable doprowadzajace sygnat DIR+ i DIR-.
Skretka taka uniemozliwia przenikanie do sygnatow wejsciowych zaktocen zewngtrznych. W przypadku sterowania wejs¢ z
nadajnika linii symetrycznej do polaczen tez nalezy zastosowac skretke jak wezesniej opisano. Wszystkie wejscia sterownika
posiadaja aktywne zrodia pradowe. Bezpiecznie mozna doprowadza¢ sygnaty o napigciu max. 30V. Zwalnia to konstruktora
z dobierania dodatkowych rezystoréw ograniczajacych prad wejsciowy. W przypadku naszych sterownikow sa one zbgdne.
Sterowniki wyposazone sg w wyjscie alarmowe stuzace do przekazania sygnatu alarmu do kontrolera sterujacego. Wyjscie to
jest izolowane galwanicznie od napig¢ wewngtrznych sterownika. Dostepne na zewnatrz sterownika wyjscie oznaczone jako
FLT+ i FLT- to otwarty kolektor z zabezpieczajacym zroédtem pradowym. Przyktadowy sposob podiaczenia wyjs¢
alarmowych z uktadem nadrz¢dnym na schemacie.

Przyklady podlaczenia wyjs$¢ alarmowych sterownika:

MAX. 30 VDC
i STEROANIK VD -5
KONTROLER Iﬁ RP
. ) 25mA
PLCitp. | SFLT @ ;] N i_
EPIEE: -
B =
GRD

Rezystor RP nalezy dobra¢ odpowiednio do parametréw transoptoréw stosowanych w wspotpracujacych urzadzeniach,
dla VDC = 5V RP to ok. 270R. Zachowujac granic¢ bezpieczenstwa nie powinno si¢ przekracza¢ pradu 20 mA.
Ponizej przyklad bezposredniego sterowania cewka przekaznika:

wwpwe  STEROMNK DVDGSY M W
o] o]

‘——é"ﬁ\ﬁ\ lﬁ SERONK DD &/
Y=t et GavE)
| @ —

Do bezposredniego sterowania nadajg si¢ przekazniki o pradzie zadziatania ok. 20-25 mA. (ograniczenie pradu w
sterowniku). Cewka przekaznika powinna mie¢ rezystancj¢ w przedziale 1,2 — 2,4 KQ dla napigcia Vee =24V . Dla napigcia
Vee = 12V rezystancja cewki powinna zawiera¢ si¢ w przedziale 0,6 — 1,2 KQ. Wskazane jest stosowaé przekazniki z
wbudowang dioda gaszaca lub dotaczy¢ diodg rownolegle do cewki przekaznika jak na schemacie.

Wyjscie alarmowe uaktywnia si¢ razem z alarmami przeciazenia i przepig¢cia, moze postuzy¢ do zatrzymania maszyny.

RODZAJE PRACY STEROWNIKA

Rodzaj pracy sterownika sygnalizowany jest kolorem $wiecenia diody LED.

W trybie PULS / DIR $wieci dioda LED zielona. Tryb wykorzystywany w przypadku maszyn CNC frezarki, tokarki.
Mozna standardowo sterowac wejscie PUL ciggiem impulsow, do zmiany kierunku stuzy wejscie DIR. Mozna sterowac tez
sygnatem kwadraturowym, sterownik jest na to przygotowany i nie wymaga specjalnych zabiegow

W trybie RUN / DIR i CW / CCW $wieci dioda LED niebieska. Tryb ten umozliwia sterowanie silnikiem nawet za pomoca
wiacznikow. Podanie poziomu wysokiego na wejscie RUN uruchamia silnik z wezesniej ustawionymi obrotami. Tryb ten
znacznie upraszcza konstruowanie réznego rodzaju podajnikow, przeno$nikow itp. Dodatkowo mozliwosé precyzyjnego
ustawienia pradu silnika daje mozliwos¢ zastosowania silnika krokowego jako sprzegla przecigzeniowego o odpowiedniej
mocy np. w maszynach zakrecajacych butelki. Korzystajac z mozliwo$ci bezposredniego sterowania sygnatem
kwadraturowym mamy mozliwo$¢ dotaczenia do wejs¢ PUL i DIR sygnatéw A i B enkodera inkrementalnego. W ten
sposob uzyskujemy prosty i doktadny manipulator lub wzmacniacz momentu dla sterowania recznego.

Sterowniki wyposazone sg w modut analogowego pomiaru napigcia.

W trybie ANALOG $wieci pomaranczowa dioda LED. W trybie tym napigcie doprowadzone do wej$é AN+ i AN- liniowo
steruje obrotami silnika w zakresie od 0 do 50 rev./sek. Rodzaj pracy ANALOG umozliwia dwa sposoby regulacji:
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- regulacja liniowa obrotow od 0 do max. 50 rev. / sec. w jednym kierunku (zmiana kierunku mozliwa wejsciem DIR )
- regulacja nawrotna napigciem od -2,5V do +2,5V. Zmiana obrotow po przejsciu przez OV.

Przy regulacji analogowej w okolicach 0V ustawiona jest niewielka ( -0,1V do + 0,1V) strefa nieczutosci, zapobiega to
reagowaniu sterownika na niewielkie napigcia zakltocajace w czasie zatrzymania obrotow — OV.

Na kolejnych rysunkach przedstawione s przyktady reakcji silnika w zaleznosci od sposobu sterowania:

e UL T

LEWO [

DR PRAWO |

STEROWANIE PUL /DIR

a LT LT LT L
LEWO PRAWO

bR | I | [ | [ |

STEROWANIE PUL /DIR KWADRATUROWE

ENKODER STEROWNIK
A DMD560-S
PUL DMD860-S
B DMD88100-S
DIR

STEROWANIE PUL /DIR KWADRATUROWE MANIPULATOR
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Wykresy obrazuja sposob reakcji sterownika w funkceji napigcia wejscia analogowego.

SPEED RIGHT SPEED RIGHT
A N
MAX. RIGHT MAX. RIGHT
DIR=1
2,5V
£> VOLTAGE+ )
0 5V VOLTAGE- <t = ;) 5V:> VOLTAGE+
ZONE STOP DIR=0 \
ZONE STOP

MAX. LEFT MAX. LEFT

v

SPEED LEFT v
SPEED LEFT
VOLTAGE CONTROL 0-5V

VOLTAGE CONTROL 2,5 +- +2,5V

+V
T —
—25V

3 D AN+
10K

sy > AN-

>¢———— D AN+

10K
> AN-
—L—

2l

2

Sterowanie wejsciem analogowym 0-5V Sterowanie nawrotne 2,5V - +2,5V

Ponizej tabele przedstawiajg ustawienia obrotow maksymalnych i czaséw rampy dla pracy w trybie
ANALOG 5V. W trybie ANALOG +/- 2,5V rampy nie sa stosowane

SW-8|SW-7 | Obroty max. SW-6|SW-5| Czas rampy
OFF | OFF | ok 1/2 rev./sec. OFF | OFF | ok 0,1sec.
OFF [ ON | 6 rev./sec. OFF | ON ok 1sec.
ON | OFF | 25rev./sec. ON [OFF [ ok 2sec.
ON | ON [ 50rev./sec. ON | ON ok. 4 sec.

A
I

Lo UWAGA ! Uzytkownik musi zadba¢ o maksymalng granic¢ napie¢ analogowych. Przekroczenie napigcia 5V lub w
trybie pracy nawrotnej -2,5V lub 2,5V moze objawi¢ si¢ naglym zatrzymaniem silnika lub zakldceniem jego pracy.
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PROGRAMOWANIE NASTAW STEROWNIKOW DMD.....SERII ,,SV”
Sygnalizacja stanu sterownika kontrolkami LED
Kontrolka ALARM czerwona:
pojedynczy impuls, przerwa — sterownik w stanie disable, silnik zwolniony
2 impulsy, przerwa — sterownik wytaczony awaryjnie aktywne zabezpieczenie napigciowe — resetowanie wytaczeniem
3 impulsy, przerwa — sterownik wytaczony awaryjnie aktywne zabezpieczenie nad pradowe — resetowanie wytaczeniem
5 impulsow, przerwa — sterownik wytaczony awaryjnie aktywne zabezpieczenie max. PULS — resetowanie wylaczeniem
Ciagle szybkie pulsowanie — oczekuje na ustawienie wszystkich DIPSW w pozycje OFF, wystgpuje w trakcie
programowania.
Pojedynczy impuls sygnalizuje zapis do pamigci
Kontrolka PULS/DIR zielona:
ciagte $wiecenie — normalna praca w trybie PULS/DIR tryb dla maszyn CNC
rownomierne pulsowanie — oczekiwanie na wyboér MODE
pojedyncze krotkie btyski — oczekuje na wprowadzenie 1 danej
podwojne krotkie btyski — oczekuje na wprowadzenie 2 danej
Kontrolka RUN niebieska:
ciggte §wiecenie — normalna praca w trybach RUN/DIR i RUN CW/CCW
Kontrolka ANALOG pomarariczowa:
ciggte $wiecenie — normalna praca w trybie regulacji napieciem.
WEJSCIE W SETUP I PROGRAMOWANIE USTAWIEN:
Przed rozpoczgciem programowania zaleca si¢ wylaczy¢ sygnat impulsowy doprowadzony do wejscia PULS.
Wejscie w opcje ustawien (SETUP) nastepuje po 4 krotnym lekkim przyci$nigciu DIPSW-4. Czynnos¢ t¢ nalezy wykonaé
réwnomiernie w czasie max. 3 sek. Sekwencj¢ nalezy zakonczy¢ potozeniem DIPSW-4 w pozycji OFF (gornej). Wejscie w
SETUP sygnalizowane jest rownomiernym pulsowaniem kontrolki zielone;j. Jezeli pulsuje kontrolka ALARM czerwona,
oznacza to ze przetaczniki DIPSW nie sa ustawione w pozycji OFF, nalezy wszystkie wylaczy¢,
zacznie wtedy pulsowa¢ kontrolka zielona oczekujac na wybor parametru do ustawienia.
Od tego momentu odliczany jest czas na zmiang ustawien. Jezeli nie zostana podj¢te dalsze dziatania, po uptywie 30 sek.
sterownik przejdzie automatycznie do normalnej pracy z zachowaniem ostatnich zapisanych nastaw.
Nastgpnie wybieramy parametr do zmiany:
SW1 — wybér ANALOG po wlaczeniu, sygnalizacja (LED czerwony) koniecznosci wylaczenia DIPSW,
nastepnie pojedyncze krotkie btyski diody zielonej oznaczaja oczekiwanie na wprowadzenie dane;j:
SW1-wejscie analogowe 0-5V, (zmiana kierunku poprzez stan na wejsciu DIR)
SW2-wejscie analogowe od -2,5V do +2,5V zmiana kierunku wirowania w zaleznosci od polaryzacji.
po wybraniu odpowiedniej wartosci nastepuje zapis i wyjscie z programowania.
SW2 — wybor RUN/DIR  powoduje zapis i wyjscie z programowania
SW3 — wybor CW/CCW  powoduje zapis i wyjscie z programowania L
SW4 — zatadowanie ustawien domyslnych (PULS/DIR, prad USER DEFAULT, limit 50% , ENA zanegowany) zapis i
wyj$cie z programowania.
SW5 — wybor ENA (podanie sygnatu zwalnia naped) powoduje zapis i wyj$cie z programowania
SW6 — wybor ENA (naped do pracy wymaga podania sygnatu) powoduje zapis i wyjscie z programowania
SW7 — wybor pradu bezczynnosci, po wlaczeniu sygnalizacja (LED czerwony) konieczno$ci wytaczenia DIPSW,
nastegpnie pojedyncze krotkie blyski diody zielonej oznaczaja oczekiwanie na wprowadzenie danej:
SW1- prad bezczynnosci 70%
SW2- prad bezczynnosci 50%
SW3- prad bezczynnosci 30% po wybraniu odpowiedniej wartosci nastgpuje zapis i wyjscie z programowania.
SW8 - daje mozliwo$¢ ustawienia warto$ci pradu znamionowego silnika w pozycji USER. Po wiaczeniu nastepuje
sygnalizacja koniecznosci wylaczenia SW8, nastepnie krotkie pojedyncze blyski diody zielonej sygnalizuja oczekiwanie na
wprowadzenie 1 danej — wartosci pradu w Amperach ( od 1 do 8 ), po wybraniu odpowiedniej warto$ci powracamy do
pozycji DIPSW OFF (konieczno$¢ powrotu bedzie sygnalizowana diodg led czerwona), nastgpnie krotkie podwdjne blyski
diody zielonej sygnalizuja oczekiwanie na wprowadzenie 2 danej — warto$ci pradu w 0,1A (0od 0,1 do 0,8 ). Jezeli 2 dana nie
zostanie wprowadzona w przeciagu 14 sek. warto$¢ dziesi¢tna zostanie ustawiona na 0. Jezeli nastapi proba ustawienia
pradu o warto$ci przekraczajacej prad znamionowy danego sterownika, nastapi zaprogramowanie warto$ci maksymalnej
odpowiednio dla danego typu sterownika. Wybor warto$ci powoduje zapis 1 wyjscie z programowania.
Podczas pracy w trybach RUN/DIR i CW/CCW, SW7 i SW8 stuza do ustawienia prgdkosci wirowania silnika, impulsowe
przyciskanie powoduje: SW8 — zwigkszenie, SW7 - zmniejszenie prgdkosci wirowania silnika. Analogicznie SW5 i SW6
powoduja zmiang nachylenia rampy rozpedzania / hamowania silnika. Wartosci te wpisywane sa do pamigci sterownika 5
sek. po ostatniej zmianie.
Podczas pracy w trybie ANALOG SW8 i SW7 ustawiaja limit predkosci maksymalnej. Mozliwe sa 4 kombinacje
odpowiednio 50, 25, 6 1 1/2 obrotu na sekundg. W tym trybie SW5 i SW6 odpowiadaja za wybor rampy przys$pieszenia,
dostepne sa 4 czasy rozpedzania / hamowania : 0.1, 1, 2, i 4 sek.W trybie ANALOG +/- 2,5V rampy rozp¢dzania’hamowania
nie sg dostgpne. Tryb ten moze by¢ przydatny do serwo regulacji.
8 JAWO PPH.U.  www. frezarkicnc.pl




Przyklad ustawienia pradu USER na warto$¢ 5,2A:

1 - przyciskamy 4 x SW4 ( rownomiernie w czasie do 3 sek.) wejscie w setup bedzie sygnalizowane pulsowaniem LED
zielonej (lub czerwonej jezeli nie sa zwolnione wszystkie DIPSW — nalezy zwolni¢)

2 - wiaczamy SW8 ( wybor MODE — ustawianie pradu USER) zacznie pulsowa¢ LED czerwony

3 - wylaczamy SW8 (LED zielony pojedyncze krotkie btyski oczekiwanie na 1 dang)

4 - wlaczamy SW5 wybor jednostek -5 (zacznie pulsowaé¢ LED czerwony)

5 - wylaczamy SWS5 (LED zielony podwojne krotkie btyski oczekiwanie na 2 dang )

6 - wiaczamy SW2 wybor czgsci dziesigtnych -0,2 nastepuje zapis do pamigci i ustawienie pradu USER na wartos¢ 5,2A.

Reakcja silnika przy sterowaniu RUN/DIR oraz CW/CCW:

LEWO PRAWO PRAWO LEWO
RUN_| l [ ] | |

DIR | l

STEROWANIE RUN/DIR

OBROTY / \/ \_/ \ / \
LEWO PRAWO LEWO PRAWO

cw__| l
ccw | I [ 1

STEROWANIE CW/CCW

Montaz sterownikow:
Sterowniki sprzedawane sa jako komponenty do budowy systemu napedowego. Na uzytkowniku spoczywa obowiazek
prawidlowej instalacji zgodnie z zasadami montazu urzadzen elektrycznych, jak tez zapewnienie zgodnosci z normami emisji
zaktocen i kompatybilnosci elektromagnetycznej. Sterownik powinien by¢ zamocowany w pozycji pionowej tak aby
powietrze mogto swobodnie go optywaé. W przypadku montazu sterownikow w szafie sterujacej konieczne jest
spowodowanie skutecznej wymiany powietrza poprzez wentylator. Minimalny rozstaw sterownikéw podany jest na
rysunkach wymiarowych.
Chlodzenie sterownikow:
W przypadku pracy sterownikow z pradem wyjsciowym powyzej 8A nalezy stosowaé chtodzenie wymuszone.
. Na zestaw 4 sterownikow wystarczy jeden wentylator o srednicy 80 — 100 mm. Praktycznie mozna zastosowaé
b wiatrak 12V zasilany z 8-10V ( nie jest potrzebna maksymalna wydajno$c¢). Bezpieczna praca sterownikow bedzie
zapewniona juz przy lekkim optywie powietrza.

Zakres dostawy obejmuje:

1- sterownik silnika krokowego odpowiedniego typu

2- wtyk roztaczny zasilania / silnik

3- wtyk roztaczny wejsé sterujacych

4- skrocona instrukcja programowania

5- opakowanie tekturowe

(6- opcjonalnie zaczep na szyn¢ TH35)

niniejsza instrukcja do pobrania ze strony www.frezarkicne.pl
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Wymiary sterownika DMD560-SV / DMD860-SV Minimalny rozstaw sterownikéw
(' bez zlacz wtykowych i zaczepu szynowego) DMDS560-SV / DMD860-SV

192 ~——
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—_ o o o a o

12,4
i‘ }é o = L 25 mL— 25 —J—s— 25 —J
‘Wymiary sterownika DMD88100-SV Minimalny rozstaw sterownikow DMD88100-SV
(bez zlacz wtykowych i zaczepu szynowego )
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UWAGA: obudowy sterownikow posiadaja otwory z gwintem M3 przeznaczone do przykrecenia mocowania szynowego.
Nalezy zwroci¢ uwage aby $ruby mocujace nie wchodzity w glab obudowy wigcej niz 8 mm.
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NOTATKI UZYTKOWNIKA:

11

JAWO PPH.U.  www. frezarkicnc.pl



OZNAKOWANIE WEEE

Zuzytego sprzetu elektrycznego i elektronicznego nie wolno wyrzucaé razem
ze zwyktymi odpadami domowymi. Wedtug dyrektywy WEEE obowiazujacej
w UE dla zuzytego sprzgtu elektrycznego i elektronicznego nalezy stosowac
oddzielne sposoby utylizacji.

W Polsce zgodnie z przepisami ustawy o zuzytym sprzecie elektrycznym i elektronicznym zabronione jest umieszczanie
acznie z innymi odpadami zuzytego sprzgtu oznakowanego symbolem przekreslonego kosza. Uzytkownik, ktory zamierza
si¢ pozby¢ tego produktu, jest obowigzany do oddania ww. do punktu zbierania zuzytego sprzetu. Punkty zbierania
prowadzone sa m.in. przez sprzedawcoéw hurtowych i detalicznych tego sprze¢tu oraz gminne jednostki organizacyjne
prowadzace dziatalno$¢ w zakresie odbierania odpadow. Prawidlowa realizacja tych obowiazkéw ma znaczenie zwlaszcza w
przypadku, gdy w zuzytym sprzgcie znajduja si¢ sktadniki niebezpieczne, ktore maja wptyw na $rodowisko i zdrowie ludzi.
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