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Podstawowe parametry

Rodzaj komunikacji ETHERNET
Rodzaj sterowania STEP /DIR
Liczba obstugiwanych osi 5

Max czestotliwos¢ STEP 1 MHz

Os techniczna TAK

Max ilos¢ instrukcji PLC 250

Liczba wejs¢

18 + 14 na zlgczu EXPANSION

Liczba wyjs¢

7 + 4 na ztgczu EXPANSION

Max obcigzenie wyjscia

100mA

Wyjscie 0-10V TAK

Liczba wejs¢ analogowych 3 (2 x0-5V, 1 x4-20mA)
Zasilanie CPU 24V DC +/-10% 100mA
Zasilanie 1/0 24 V DC +/-10% 300mA

Wymiary (mm)

150x100mm

Wstep

Dokument objasnia tylko strone fizyczng podtgczenia danych elementow do kontrolera.
Strone programowg mozna znalez¢ w dokumencie ,PLC_manual’
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Widok ogolny

Nr.

Opis

Gniazdo ETHERNET

Diody ACT i LINK sygnalizujgce stan potgczenia sieciowego.

Przycisk PROG stuzgcy do wprowadzania kontrolera w tryb aktualizaciji
oprogramowania.

Zigcze EXPANSION stuzgce do podtgczenia dodatkowych modutow.

Zaciski ztgcza wejscia analogowego.

5A

Zworka trybu pracy wejscia analogowego: 0-10V lub 4-20mA

Bezpiecznik 0.5A zabezpieczajgcy zasilanie czesci /O kontrolera. Bezpiecznik
przepali sie rowniez gdy podtgczymy odwrotnie zasilnie czesci /O (btedna
polaryzacja) .

Ztacze zasilania kontrolera podzielone na dwie sekcje 1/O oraz CPU.

7A

Dwie diody sygnalizujgce zasilanie obu sekcji kontrolera.

Zigcze wyjsc¢ sterujgcych. (7 zaciskow)

Ztacze wyjs¢ przekaznika sterujgcego sygnatem ENABLE (3 zaciski)

10

Wyjscie napiecia 0-10V sterujgcego obrotami wrzeciona (2 zaciski)

11

Zigcze 2 wejs¢ z wyprowadzonymi dwoma zaciskami ,,+” i ,-" (4 zaciski)

12

Zigcze 15 wejsé z wyprowadzonym jednym zaciskiem ,-". Drugi koniec jest
wspolny.(15 zaciskow)

13

Dioda STATE obrazujgca stan pracy kontrolera:
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Nr.

Opis

* Pulsowanie 2 razy na sekunde — stan oczekiwania na potgczenie z
programem sterujgcym.

* Pulsowanie 1 raz na sekunde — tryb aktualizacji firmware — oczekiwanie
na wgranie nowego oprogramowania.

» Ciaggte sSwiecenie — stan komunikacji z programem sterujgcym.

14

Ztacze MOTORS zawierajgce sygnaty STEP/DIR do sterowania silnikami.

15

Zworki ustalajgce potencjaty na ztgczu MOTORS i ENABLE (patrz schematy) .
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Zasilanie kontrolera

Kontroler posiada dwa niezalezne obwody zasilania: jeden dla czesci cyfrowej (CPU) drugi
dla wejsé/wyjsc (1/0). Aby uzyskaé separacje galwaniczng obu czesci musimy zastosowac
dwa zasilacze, jesli nie zalezy nam na izolacji wystarczy jeden.

Wariant z dwoma zasilaczami.

CPU_GND |I0_GND
CPU_VCC IO_VCC
+ +
“T24v DC 24vDC[
Wariant z jednym zasilaczem.
CPU_GND
_ > < IO GND
CPU_VCC IO_VCC
_> 4_—
[
+
“T24vDC
®

UWAGA ! Szklany bezpiecznik topikowy zabezpieczajacy
obwadd I/O w razie przepalenia mozna wymienic tylko na
bezpiecznik o takim samym prgdzie znamionowym = 0.5A
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Zlagcze ,,Motors”

Rozktad wyprowadzenh na ztgczu Motors:

Numer Symbol Opis

19 CPU_GND GND

20  |CPU_VCC 45V
0002
00"
1 20

Na ztgczu sygnaty rozmieszczono tak aby mozna byto tatwo rozdzieli¢ taSme na szesc
czesci (po 3 linie) i w prosty sposéb potgczy¢ z poszczegdlnymi sterownikami osi.

UWAGA'! Do wyjs¢ ,+5V” absolutnie nie nalezy
podtgczac jakichkolwiek zewnetrznych zrodet
napiecia !
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Potaczenie zakonczen tasmy z listwami zaciskowymi: obrobione
koncowki tasmy warto zaopatrzy¢ w koncowki tulejkowe. Najlepiej - :

zastosowac rurki o takiej srednicy aby w Srodek miescita sie takze (na g
styk) izolacja zyty. Zagniecenie rurki wraz z krétkim odcinkiem izolacji '

daje bardzo trwate i pewne zakonczenie tasmy.

Wyjscie ,,ENABLE”

Schemat wewnetrzny wyjscia obstugujgcego sygnat ,Enable”.
SW_2

CPU_+5V

E_CM

E NC CPU_GNLC

ID DID

E_NO

Zworkg SW_2 mozemy wybrac¢ potencjat wejscia E_CM.

UWAGA ! Jezeli do wejscia E_CM na listwie ma
by¢ podtgczony zewnetrzny potencjat - musimy
catkowicie zdjg¢ zworke ze ztgcza SW_2'!

Z Poziomu PLC przekaznikiem na wyjsciu ,Enable” steruje wyjscie OUT 7.
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Sposob podigczenia typowego driver-a z optoizolacja

Wariant ze zworkg SW_1 w pozycji CPU_GND

SW_1 MOTORS
CPU _+5V | O DRIVER
cov STEP ) PuL+
CPU_GND x
COM ? PUL-
DIR_{ DR+
ﬂ‘
7 DIR-
- [ ENA+
E_NC/E_NO* :I}‘
SW_2=+5V Y ENA-
(*) Zaleznie od modelu drivera
Wariant ze zworka SW_1 w pozycji CPU_+5V
SW_1 MOTORS
CPU +5V DRIVER
) E COM COM PUL+
CPU_GND | [ STEP UL %x
v .

DIR+
‘
DIR DIR-
[

ENA+
E_NC/E_NO* .
<« SW_2=CPU_GND ? ENA-

(*) Zaleznie od modelu drivera
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Podfaczenie driver-a z wykorzystaniem modutu wyjs$¢ réznicowych

Jesli zamierzamy korzystac¢ z sygnatu STEP o czestotliwosci wiekszej niz 300KHz lub tez

sygnat STEP ma by¢ dostarczony do odlegtego miejsca, to nalezy uzy¢ dodatkowego
modutu wyjsS¢ roznicowych i potgczenia za pomocg ekranowanej skretki.

SW_1

CPU_+5V | [
CPU_GND
MODUL WYJSC
ROZNICOWYCH

SW_2

O
O
O

. STEP+
. STEP-
DIR+
f DIR-
CPU_GND
— @uu
I0_VCC
@
KONTROLER

CPU_+5V

CPU_GND

UWAGA'!
Zworka SW_2 w
takim ukfadzie
musi by¢ zdjeta !

DRIVER

PUL+

PUL-

UWAGA ! Absolutnie nie nalezy zwierac
wyjs¢ réznicowych miedzy sobg lub do
masy. Nie zastosowanie sie do tej
zasady moze spowodowac ich
uszkodzenie !
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Listwy zaciskowe IN / OUT

Schemat podfaczenia cewek przekaznikéw do wyjsé.

Wszystkie wyjscia sg w standardzie 24V zatem na takie napiecie muszg by¢ cewki
przekaznikow, lampki kontrolne czy inne podtgczane obcigzenie. Dla minimalizacji
zaktocen, ktére mogg wptywac negatywnie na stabilno$¢ pracy elektroniki nalezy stosowac
przekazniki z diodg przeciwprzepieciowq.

10_VCC

D ;ZS; Pk
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Schemat podfgczenia do wejs¢ stykdw mechanicznych: przyciskow,
krancowek, czujnikow.

Wszystkie wejscia sg w standardzie 24V. Wejscia 0 i 1 majg wyprowadzone wyjscia ,+” i
.~ hatomiast pozostate wejscia tylko ,-”. Zatem, do wejs¢ 0 i 1 mozemy poditgczy¢
zaréwno czujniki zblizeniowe typu NPN jak i PNP. Natomiast do pozostatych wejs¢ tylko
typu NPN.

Uproszczony schemat wewnetrzny wejs¢ o numerach 2 - 17

10_VCC

n [— EZ“ K,

CPU_GND

Uproszczony schemat wewnetrzny wejs¢ o numerach 0 i 1

'N+z » CPU
|N-IZI____ fiﬁk *<;

CPU_GND
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Schemat podfaczenia do wejsé 2-17 przetgcznikébw mechanicznych

.INn

——————IIIINO
/o /e

I0_GND

Schemat podigczenia do wejsé 2-17 czujnikéw zblizeniowych
(indukcyjnych) NPN

I0_VCC
brown
VCC
P\IF:)r\J OUT-EEEE-IlllN
GND
blue

I0_GND
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Schemat podifaczenia do wejsé 0-1 przetgcznikbw mechanicznych

10_VCC

IN +
IN -

o o—

I0_GND

10_VCC

IN +
IN -

I0_GND
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Schemat podifaczenia do wejsé 0-1 czujnikéw zblizeniowych
(indukcyjnych) NPN i PNP

< O
IO _VCC
brown
VCC IN +
NPN | o ees
GND
blue
IO_GND
4
C
IO _VCC
brown
VCC
P N P ouT Llack N+
GND IN -
blue
IO_GND
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Schemat podfgczenia do wejs¢ 2-17 impulsatora mechanicznego
(enkodera)

IO_GND

Podtaczenie impulsatora elektronicznego.

Zadaijniki tego typu produkowane sg na r6zne napiecia zasilania — dlatego nalezy zwrdcic
uwage czy nasz zadajnik moze by¢ zasilany napieciem 24V. Tranzystory mogg by¢
dowolne typu NPN np. BC337 itp.

10_VCC

+24V

\ ‘ A I:4-7K I : .
il g 2

%
e I0_GND
GND P §
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Schemat podfgczenia wyjscia indeks z serwonapedu

Jesli wyjscie sygnatu indeks z serwonapedu jest typu OC (otwarty kolektor) to mozemy
taki sygnat podtgczy¢ bezposrednio do wejs¢ kontrolera. Natomiast jesli jest to wyjscie w
standardzie 5V (réznicowe), to nalezy zrobi¢ to przez transoptor jak w schemacie na
rysunku. Transoptor moze by¢ typu PC817 lub podobny.

Potgczenie sygnatu indeks serwonapedu z wyjsciem typu OC

SERWONAPED

INDEX z IN
 CoM
: : | I0_GND

Potgczenie sygnatu indeks serwonapedu z wyjsciem roznicowym 5V

SERWONAPED

220R

FINDEX [ }—— m IN

I0_GND
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Listwa zaciskowa Analog IN

Schemat podfaczenia dalmierza laserowego z wyjsciem 4-20mA do
wejscia analogowego

CPU_VCC |

GND
Aln
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Konfiguracja pofaczenia sieciowego

Otwieramy okno potgczenia sieciowego naszej karty (ethernetowej). Nastepnie zaznaczmy
na liscie ,Protokét internetowy w wersiji 4 (TCP/IPv4)” i klikamy na ,Wtasciwosci”.

B

T Wiascwosa: Polaczenie lokaine 2

Sie¢ | Udostepnianie

Polgcz, uzywajge:
'l.?"‘ Karta Realteke RTLE135/81(x Family Fast Ethemet NIC

To polaczenie wykorzystuje nastepujgce skiadniki:

o8 Kliertt sieci Microsoft Networks

vl ,@. Hamonogram pakietéw QoS

[w] gudostepnlanle D|Ik0\|\ |drukarek w snamac:h Microsoft M...
e P 4
. & Sterowni £ g £ odhgdywaniem topolo...
=& Responder odnajdyv\anla topologi warstwy lacza

Cpis
Protokdl kontroli tranemisji/Protoldl intemetowy (TCP/IP).
Domyslmy protokal dia sieci rozleghych, umozliwiajacy
komunikacje polaczonych sieci rdznych typdw.

oK | [ Anuy

Okno, ktére sie pojawi wypetniamy jak nizej:

Wiadcwosci: Protokd! internetowy w wersji4 (... [ % |[ £ |

Ogdlne |

Przy odpowiedniej konfiguracji sied mozesz automatycznie uzyskad
niezbedne ustawienia protokotu IP. W przeciwnym wypadku musisz
uzyskad ustawienia protokotu IP od administratora siedi.

() Uzyskaj adres IP automatycznie

(@ Uzyj nastepujcego adresu IP:

Adres IP: 192:. 1468 . 0 ., 10
Maska podsied: 255,255,255, 0

Brama domysina:

Uzyskaj adres serwera DNS automatycznie
(@ Uzyj nastepujgcych adresdw serwerdw DNS:
Preferowany serwer DNS:

Alternatywny serwer DNS:

B Sprawdz przy zakofczeniu poprawnosd
ustawier Zaawansowane. ..

[ ok ][ Aoy |

Czyli - Adres IP: 192.168.0.10 Maska: 255.255.255.0 Pozostate pola zostawiamy puste.
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Dodatkowo w ustawieniach ,Komunikacja” programu sterujgcego nalezy zaznaczy¢
odpowiedni typ kontrolera:

Ustawienia - Kontroler [

4 Ustawienia osi
- X
Y

e
Typ kontrol
A @n - [M (LAN} D

- B use
- Parametry wspdlne
4 \Ustawienia pomiardw 5
- Bazowanie

- Pomiar dugosci narzedzia
- Pomiar wysokosci materiatu LAN
a |0
- Wrzeciono IP 192 168.0 200
- 05 techniczna

- Impulsator zadajnika
- Pozycjonowanie optyczne [CIModut 1O Expansion 14/4

Komunikacja

Znajdz port

- Skanowanie

- Komunikacja

- Wymiana narzedzia
- Makra

- IJstawienia geometrii
- Symulacja

- Plugin

- Backup

‘o

Do potgczenia komputera z kontrolerem nalezy uzy¢ przewodu krosowanego,
natomiast do potaczenia z urzgdzeniami typu switch lub router przewdd powinien
by¢ niekrosowany. Jesli po podtgczeniu kontrolera do urzgdzenia sieciowego nie
Swieci dioda LINK, to moze to swiadczy¢ o uzyciu niewtasciwego przewodu.

Przewéd UTP powinien by¢ ekranowany (F/UTP lub SF/UTP). W komplecie z
kontrolerem dostarczany jest przewod krosowany.
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Kontrola potaczenia sieciowego

Jesli uda sie potgczy¢ z kontrolerem, to nalezy jeszcze sprawdzic¢ jakosc¢ tego potgczenia.
Z gornej belki menu wybieramy Pomoc/Monitor i w zaktadce ,Kontroler” sprawdzamy
parametr ,FRAME/S” - Zaleznie od komputera parametr potrafi dochodzi¢ do 360,
natomiast jesli jest mniejszy niz 50, to nalezy szukaé przyczyny takiego stanu rzeczy — np.
czy nasz program antywirusowy nie spowalnia (lub catkiem blokuje) komunikacji.

Monitor

TYP M I/O_14/4 BUILD Mov 14 2019 09:16:32
Firmi®are ver: 5.00

MAX STEP FREQ 1000 kHz

FIFC SIZE 6500

FIFC LEVEL 0

FRAME/s 361

COCORDS/s 18411

CHC CRC ER.O

PCCRCER. O
REMOTE: Remote-Demo v1.0
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Aktualizacja FirmWare

Do aktualizacji wewnetrznego oprogramowania kontrolera stuzy program
.,Fwupdate LAN_M” znajdujgcy sie w tym samym folderze co program gtdwny. Kontroler
mozna wprowadzi¢ w tryb aktualizacji na dwa sposoby:

1. Przy wytgczonym zasilaniu kontrolera przytrzymac przycisk ,PROG” na jego ptycie,
a nastepnie (caty czas go trzymajgc) zatgczy¢ zasilanie kontrolera. Przycisk nalezy
trzymac tak dtugo, az zacznie pulsowac¢ dioda ,STATE”.

2. Gdy kontroler jest juz zatgczony, a nie jest nawigzana komunikacja z programem
sterujgcym — naciskamy przycisk PROG i trzymamy przez czas diuzszy niz 2 sek —
do momentu, az zacznie wolniej pulsowa¢ dioda ,STATE”.

Kiedy kontroler jest w trybie aktualizacji (dioda STATE pulsuje 1 raz/sek). Nalezy
uruchomié program ,FWupdate LAN_M", wybra¢ odpowiedni plik firmware (pliki z
rozszerzeniem ,.wsce”) i nacisng¢ ,programuj”’. Po pomysinym programowaniu kontrolera
zostanie on automatycznie zresetowany.

O aktualnie wgranej wersiji i typie firmware mozna zorientowac sie w oknie monitora.

Monitor
| Bazowanie | Kontroler |5vs [ INDEX|
( TYP M I/O_14/4 BUILD Mov 14 201% 09:16:32
Firm\are ver: 5.00

MAX STEP FREQ 1000 kHz
FIFC SIZE 6500

FIFC LEVEL 0

FRAME/s 361

COCORDS/s 18411

CHC CRC ER.O

PCCRCER. O

REMOTE: Remote-Demo v1.0
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Wymiary pltyty (mm)
140.97
o
S ~
Q N
o
— (@))

149.25
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PPHU ELCOSIMO
Andrzej Wozniak
ul. Zielona 1B
62-110 Damastawek
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