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Dziekujemy za wybdr naszego produktu.
Niniejsza instrukcja utatwi Panstwu prawidtowg obstuge i poprawng eksploatacje opisywanego urzadzenia.

Informacje zawarte w niniejszej instrukcji przygotowane zostaty z najwyzszg uwagg przez naszych specjalistow
i stuzg wylacznie jako opis produktu. Na podstawie przedstawionych informacji nie nalezy wnioskowac
o okreslonych cechach lub przydatnosci produktu do konkretnego zastosowania.

Informacje te nie zwalniajg uzytkownika z obowigzku poddania produktu wtasnej ocenie i sprawdzenia jego
wtasciwosci.

Zastrzegamy sobie mozliwos¢ zmiany parametréw produktu bez powiadomienia.

e Prosimy o uwazne przeczytanie instrukcji i stosowanie sie do zawartych w niej zalecen.
e Prosimy o zwrdcenie szczegdlnej uwagi na nastepujacy znak:

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

UWAGA!

Z gwarancji wyfaczone sa uszkodzenia mechaniczne lub elektryczne wynikajace z przepiec,
zwarcia oraz usterki czy awarie, ktorych przyczyng jest wadliwa obstuga lub eksploatacja ze
strony Kupujacego / Uzytkownika.
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1. Zasady bezpieczeristwa i montazu

1.1 Zasady bezpieczenstwa
1. Przed pierwszym uruchomieniem urzadzenia nalezy doktadnie zapoznaé sie z niniejszg instrukcjg obstugi
i zachowac jg do pdzniejszego wykorzystania.

2. Nalezy zapewni¢ wtasciwe warunki pracy, zgodne ze specyfikacjg urzgdzenia (np.: napiecie zasilania,
temperatura, maksymalny pobér pradu).

3. Chroni¢ urzadzenie przed przedostaniem sie do jego wnetrza jakichkolwiek przedmiotéw lub ptyndéw
— grozi porazeniem prgdem elektrycznym i/lub uszkodzeniem urzgdzenia.

4. Podstawowe informacje pozwalajgce na bezpieczne uzytkowanie umieszczone zostaty na urzadzeniu.
W przypadku braku takich informacji, znajduja sie one w niniejszym dokumencie.

5. Urzadzenie, tacznie z jego czesciami sktadowymi, jest wykonane w taki sposdb, aby zapewnié jego
bezpieczny i prawidtowy montaz oraz przytgczenie.

6. Urzadzenie zostato zaprojektowane i wyprodukowane w sposéb, ktory zapewnia jego zgodnosc
z zasadami ochrony przed zagrozeniami wymienionymi powyzej, pod warunkiem, ze urzadzenie jest
uzytkowane zgodnie z jego przeznaczeniem i odpowiednio utrzymywane.

7. Urzadzenie moze zaktdcié prace czutych urzagdzen radiowo-telewizyjnych umieszczonych w poblizu.

1.2 Zalecenia montazowe

Ponizej zawarte zostaty zalecenia, do ktdrych nalezy sie stosowac, by zapewnié poprawng prace sterownika.
e Sterownik nie powinien by¢ zasilany z tego samego zrédta co sterowniki / serwonapedy silnikow.
e Nalezy zminimalizowa¢ wptyw zaktécen pochodzacych z zewnetrznych Zrédet.

e W celu minimalizacji zaktécen przewdd taczacy silnik ze sterownikiem powinien by¢ ekranowany. Zaleca
sie takze stosowanie pierscienia ferrytowego na przewodzie silnika przy sterowniku.

e Przewdd enkodera powinien by¢ ekranowany i nie powinien biec w poblizu przewododw silnika.
e Przewody sygnatowe nie powinny biec w poblizu przewodoéw silnika i powinny by¢é mozliwie krétkie.

e Przy stosowaniu serwonapedow zasilanych z tej samej sieci nalezy wyposazy¢ je w odpowiednie filtry
zasilania w celu eliminacji zaktécen mogacych wptywac na prace sterownika. Zastosowanie filtrow moze
by¢ koniecznie réwniez w przypadku wystepowania innych zaktécen z sieci.

A\

<
Rys. 1. Zalecana pozycja montazu

e Przy montazu zaleca sie zachowa¢ odpowiednig orientacje sterownika w celu odpowiedniego
odprowadzenia ciepta. Zaleca sie montaz w odstepie minimum 50 mm od kolejnego urzadzenia dla
zachowania odpowiedniej cyrkulacji powietrza.
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2.1 Przeznaczenie

SID116 jest zaawansowanym sterownikiem silnikéw pradu statego, umozliwiajgcym kontrole pradu, predkosci,
pozycji i trajektorii z profilem predkosci. Sterownik umozliwia kontrole silnika prgdem ciggtym do 16 A i napieciem
do 30 V oraz prace w 4 kwadrantach (silnik moze pracowac jako naped lub pradnica w zaleznosci od aktualnego
obcigzenia i kierunku obrotéw).

Sterownik pozwala na podtgczenie enkodera inkrementalnego do kontroli pozycji. Do precyzyjnego bazowania
mozna wykorzystac kanat C enkodera w potaczeniu z ogranicznikiem mechanicznym lub czujnikiem kraricowym.

SID116 wyposazony jest w funkcje hamowania dynamicznego (w oparciu o rezystor wewnetrzny, z mozliwoscig
podtgczenia zewnetrznej rezystanciji) oraz funkcje hamowania odzyskowego z konfigurowanym ograniczeniem
napiecia. Mozliwe jest takze podtaczenie napedu wyposazonego w hamulec zewnetrzny o pradzie sterujgcym nie
przekraczajagcym 1 A.

Dedykowane oprogramowanie pozwala w prosty sposdb konfigurowac tryb pracy sterownika oraz parametry
napedu za posrednictwem interfejsu USB.

SID116 umozliwia przypisanie nastaw (np. zadanej pozycji, predkosci) bezposrednio do wejs¢ cyfrowych w trybie
réwnolegtym/binarnym, obstuge za posrednictwem interfejsu Modbus (RS485), sterowanie za posrednictwem
wejscia analogowego 0..10 V, interfejsu krok/kierunek, prace nadazng oraz impulsowg regulacje pozyciji.

Wiasciwosci SID116:
=  maksymalny prad ciggty silnika do 16 A,
= 11 wejs¢ cyfrowych (8 optoizolowanych), w
tym 2 szybkie do podtaczenia interfejsu krok
kierunek, enkodera nadgznego, sygnatow

£¢
&
]
5
2

SILNIK PRADU STALEGO
WEISCIE »
ANALOGOWE
WEJSCIA »
CYFROWE
OPTOIZOLOWANE

WEJSCIA »
CYFROWE

o —

sterujacych,

= 2 optoizolowane wyjscia tranzystorowe do 2
A, 3 diody LED,

= 1 wejscie analogowe 0..10 V do zadawania

REZYSTOR HAMUJACY wartosci,

=  komunikacja w sieci MODBUS-RTU (RS485) ,
CAN (opcja)
=  obstuga sygnatow: zezwolenia, stopu,

"% ENCODER INPUTS OPTOINPUTS  OPTOINPUTS AIN
SIS 5240 5,20 i

kierunku, hamulca, czujnikéw kraricowych,

ENKODER sygnalizacji/kasowania btedéw,
= hamowanie dynamiczne (rezystor) /
g ¢ WYISCIA  MODBUS hamowanie odzyskowe,
- A CYFROWE RS485 . .
aVh OPTOIZOLOWANE CAN =  zfacze USB do konfiguracji,
=  zabezpieczenie termiczne i przecigzeniowe.
HAMULEC
MECHANICZNY
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2.2 Funkcje

Gtéwna funkcjg sterownika SID116 jest kontrola pracy napedu z silnikiem pradu statego zgodnie z w wybranym
trybem regulacji i sygnatem sterujgcym.

Sterownik dla kazdego z trybdw pracy posiada niezalezng pamiec¢ 16 nastaw. Kazda nastawa sktada sie z wartosci
liczbowej oraz typu, ktéry okresla czy nastawa jest bezwzgledna (absolutna) lub wzgledna (relatywna). Nastawa
bezwzgledna po wybraniu zostaje bezposrednio przepisana na wejscie zadajnika. Nastawa wzgledna zostaje
przepisana na wejscie sterownika po zsumowaniu z aktualng wartoscig zadajnika. Wszystkie nastawy zapisane sg
w pamieci nieulotne;j.

Modbus
Wejscia Binarnie

Wejscia Rownolegle

PC (USB) Zadajnik
. : Silnik
Wejscie Analogowe LEIJ '
Krok/Kierunek
Enkoder Nadrzedny Pr:é%gs'é
' | ' Pozycia
Impuls AB
i Typ Nastawy %Zadawanie proste%
Interfejs Wejsciowy :  Wzgledny lub lub 3 Regulator Silnika

Bezwzgledny z profilem

Rys. 3. Schemat ideowy

Aktywacja danej nastawy odbywa sie poprzez wskazanie jej indeksu. Indeks moze zosta¢ wybrany poprzez:
e Protokét Modbus - po wpisaniu jego wartosci do odpowiedniego rejestru sterujgcego lub przy pomocy
komend Jog,
e Wejscia sterownika:
o Binarnie - wartosci poszczegélnych wejs¢ traktowane sg jako kolejne bity indeksu,
o Roéwnolegle - stan wysoki wejscia aktywuje bezposrednio indeks nastawy przypisany do niego
z zgodnie z priorytetem wejscia,
e Aplikacja PC (USB).
Sterownik pozwala réwniez na bezposrednie sterowanie wartoscig zadang w oparciu o wybrany interfejs
sterujgcy. Wéweczas kazda zmiana na wejsciu interfejsu przekazywana jest na wyjscie zadajnika. Uzytkownik ma do
dyspozycji 4 interfejsy sterujgce:
o Wejscie Analogowe 0..10 V
e Krok/Kierunek — w zaleznosci od stanu wejscia kierunku kazde zbocze sygnatu kroku powoduje
zwiekszenie lub zmniejszenie nastawy o 1,
o Enkoder Nadrzedny — wartos¢ sygnatu kwadraturowego na wejsciu przepisana zostaje bezposrednio do
wartosci zadanej,
e Impuls AB — zbocze na wejsciu A powoduje zwiekszenie wartosci zadanej o 1, zbocze na wejsciu B
powoduje zmniejszenie wartosci zadanej o 1.

0 Wartosé kazdego interfejsu sterujacego mozna przeliczyé funkcja liniowa (f(x) = ax + b).

Sterownik wyposazony jest w 5 gtéwnych trybdéw pracy:
e Otwarta petla (PWM) — wartos¢ zadana zostaje przekazana bezposrednio na wyjscie koncéwki mocy
w postaci wypetnienia sygnatu PWM, z kierunkiem zaleznym od znaku. Prgd maksymalny jest ograniczony
zgodnie z ustawieniami,
e Regulacja pradu/momentu:
o Regulacja pragdu — warto$¢ zadana jest prgdem zadanym w miliamperach (mA),
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o Regulacja pradu z ograniczeniem predkosci maksymalnej - wartosé zadana jest pragdem zadanym
w miliamperach (mA), predkos¢ maksymalna jest ograniczona zgodnie z ustawieniami (tryb
wymaga podtgczenia enkodera),
Regulacja predkosci:
o Regulacja predkosci — warto$¢ zadana jest predkoscig zadang w obrotach na minute (obr./min),
o Regulacja predkosci z profilem - wartos¢ zadana jest predkoscig zadang w obrotach na minute
(obr./min); przyspieszenie, hamowanie i predko$¢ maksymalna s ograniczone zgodnie
z trapezowym profilem predkosci,
Regulacja pozycji:
o Regulacja pozycji — wartosé zadana jest pozycjg zadang wyrazong w impulsach enkodera (steps).
o Regulacja pozycji z profilem - wartos¢ zadana jest pozycjg zadang wyrazong w impulsach enkodera
(steps); przyspieszenie, hamowanie i predkos¢ maksymalna sg ograniczone zgodnie
z trapezowym profilem predkosci,
Tryb mieszany: tryb ten jest pofgczeniem trybdw regulacji pozycji i predkosci z profilem; tryb umozliwia
ptynne przechodzenie pomiedzy predkoscig a pozycjg zadang, zgodnie z okreslonymi profilami predkosci,
ponadto w tym trybie predkos$¢ okreslona jest w impulsach z enkodera na sekunde (steps/s), co umozliwia
regulacje predkosci w zakresie mniejszym niz 1 obr./min.

Pierwsze dwa tryby regulacji nie wymagajg sprzezenia zwrotnego od pozycji. Dla poprawnego dziatania regulacji
pradu z ograniczeniem predkosci oraz wszystkich kolejnych trybéw niezbedne jest podigczenie do sterownika
enkodera inkrementalnego. W regulacji pozycji oraz kolejnych trybach istnieje mozliwos$¢ bazowania napedu
w oparciu o kanat C enkodera oraz ogranicznika mechanicznego lub czujnika kraricowego.

Ponadto niezaleznie od trybu pracy sterownik wyposazony jest funkcje dynamicznego hamulca oraz odzysku
energii z hamowania. W przypadku gdy silnik jest w stanie pracy generatorowej (wat silnika jest napedzany przez
zewnetrzny uktad mechaniczny, np. w wyniku bezwtadnosci lub grawitacji) energia ptynaca z silnika zostaje
w sposéb kontrolowany zwrdcona do zrédfa zasilania, np. tadujgc akumulatory urzgdzenia. Nadmiar energii

zostaje

rozproszony na rezystorze wewnetrznym lub dodatkowym zewnetrznym w przypadku wyzZszego

obciazenia.

&
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3. Opis sprzetu

3.1 Rozmieszczenie ztgczy i kontrolek

Tabela 1. Opis ztgczy sterownika SID116

‘ Nr  Nazwa ‘ Opis
1A | VM+ Zasilanie silnika 12..36 VDC
1B | VL+ Zasilanie czesci sterujacej 12..36 VDC
2 GND Masa
Z mJ' Silnik DC
5 LOAD Woyjscie sterujgce zewnetrznym rezystorem hamujgcym
.ﬁn 6 | GND Masa
£ 7 AIN Wejscie analogowe 0..10 V
£ 8 | GNDIN Masa dla wejs¢ 10.0 - 10.3
5 9 |10.0 Wejécia cyfrowe
2 10 | 10.1 optoizolowane (5..24V)
' 11 [10.2
_ 12 | 10.3
25 13 | GNDIN Masa dla wejé¢ 10.4 — 10.7
- 14 | 10.4 Wejscia cyfrowe
E‘ ; 15 | 10.5 optoizolowane (5..24V)
Ef L 16 | 10.6 /CLK/A | Wejscie sygnatu kroku / enkodera nadrzednego
B @ EE 17 | 10.7 /DIR/B | Wejécie sygnatu kierunku / enkodera nadrzednego
& crroR o 3 18 | 11.0 Wejscia nieizolowane (5..24V)
£ .;’;M D ; §£ 19 [ 111
SR — : 20 | 112
i E E EW 21 | ENC-C Sygnaty enkodera inkrementalnego (5...24V)
o wVi:=w 22 | ENC-B
2z 23 | ENC-A
:i'i 24 | GND Masa
= o E_g U 25 | +5v Wyijscie +5 V dla zasilania enodera (max 150 mA)
A 9 : . 26 | Q0.0 -
%E’E" 4 8558 <a.x 27 [ao1 Wyjscia
LIy ' 28 | GND Masa
29 | VvDDQ Zasilanie wyjs¢
30 [ A RS485
31 B
32 L
3 [ h CAN
POWER Sygnalizacja zasilania sterownika

ENABLE (Q0.2) Sygnalizacja sygnatu ENABLE sterownika
ERROR (Q0.3) Sygnalizaja btedu sterownika
COMM (Q0.4) Sygnalizacja komunikacji (RS485/CAN)

©000

3.2 Zasilanie

Zasilanie sterownika

Sterownik posiada osobne zasilanie dla czesci sterujacej (VL+) oraz silnika (VM+). Dzieki temu mozliwe jest m.in.
odciecie zasilania od silnika w celu jego bezpiecznego zatrzymania przy jednoczesnym podtrzymaniu zasilania
czesci sterujgcej oraz zabezpieczeniu czesci sterujacej przy duzych skokach napiecia zasilania silnika.

Do zasilania silnika zaleca uzywaé sie zasilacza o napieciu wyjsciowym rownym napieciu znamionowemu uzytego
silnika (w zakresie +12...+36 V) i odpowiedniej do mocy silnika wydajnosci pragdowej. W przypadku wiekszych
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silnikdw, zasilacz powinien pozwoli¢ odebrac energie zwrotng ze sterownika, przez co nie zaleca sie stosowania
zasilaczy stabilizowanych. W przeciwnym razie nalezy wyposazy¢ zasilacze w dodatkowe kondensatory na wyjsciu
0 pojemnosci min. 4700 pF.

Wyijscie +5 V

Sterownik udostepnia napiecie +5 V, ktdre mozna wykorzysta¢ do zasilania enkoderéw lub zewnetrznych
potencjometréw podtgczonych do wejscia AIN. Maksymalny pobér pradu dla wszystkich wyjs¢ +5 V nie powinien
przekracza¢ 150 mA.

UWAGA!
Zwarcie napiecia +5V z masg (GND) lub zasialniem (VL+/VM+) moze spowodowaé nieodwracalne
uszkodzenie sterownika.

3.3 Silnik i rezystor hamujacy

Sterownik umozliwia podtaczenie silnika DC oraz rezystora hamujgcego. Zadaniem rezystora jest rozproszenie
energii zwracanej przez silnik w wyniku zmiany predkosci obrotowej. Sterownik posiada wewnetrzny rezystor
hamujacy o rezystancji 10Q i wydajnosci 10 W. W przypadku zastosowania napedu o duzej bezwtadnosci istnieje
mozliwos$é podtaczenia zewnetrznej rezystancji. Do tego celu stuzy wyjscie LOAD (5), drugi koniec nalezy podtaczy¢
do zasilania sterownika VDC+ (1). Silnik nalezy podtgczy¢ do wejs¢ M+(3) oraz M-(4), polaryzacja silnika moze mie¢
znaczenie w przypadku wykorzystania napedu z enkoderem.

Zasilanie + !
Zasilanie - '
|
]

Silnik Pradu Statego

-t R
b

Zewnetrzny Rezystor Hamujacy

Rys. 5. Schemat podtaczenia silnika oraz dodatkowego zewnetrznego rezystora hamujacego (opcjonalnie)

UWAGA!

Po podiaczeniu zewnetrznego rezystora hamujacego nalezy odpowiednio ustawi¢ moc i rezystancje
rezystora oraz napiecie zasilania sterownika w aplikacji SID116 — PC. Brak lub zte wprowadzenie ustawien
moze doprowadzi¢ do uszkodzenia sterownika.

z komutatora.

W przypadku napedu z enkoderem, polaryzacje podigczenia enkodera wymusza kierunek zliczania

G Zaleca sie stosowanie dfawika ferrytowego na przewodach silnika dla eliminacji zakiécenn pochodzacych
0 impulséw enkodera.

3.4 Enkoder inkrementalny
W trybach regulacji predkosci oraz potozenia wymagane jest podtgczenie enkodera sprzegnietego z silnikiem.

Zaleca sie uzywac enkoderdw z wyjsciem typu Nadajnik linii lub Push-Pull o zasilaniu 5...24V. Enkodery o zasilaniu
5V mozna zasili¢ bezposrednio z wyjscia +5V (maks 150mA).
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5.24V

kanat C

Enkoder Inkrementalny
typu Push-Pull

5.24V
0
1
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Rys. 6. Schemat podtaczenia enkodera Push-Pull zasilanego z wyjscia +5 V sterownika

W przypadku enkoderéw zasilanych z 5V zaleca sie stosowac¢ moiliwe jak najkrétsze oraz
ekranowane przewody idace od enkodera do sterownika. Nie nalezy umieszcza¢ ich tez
bezposrednio przy przewodac¢ idacych do silnika. W przeciwnym wypadku wystepujace
zaktocenia na sygnatach z enkodera zaktocenia mogg powodowa¢ nieporawng prace sterownika.

o Kierunek zliczania pozycji z enkodera mozna odwrdcic¢ zamieniajac linie kanatu A i B miejscami

3.5 Wejscia cyfrowe

Wejscia umozliwiajg podtgczenie zewnetrznych sygnatéw sterujgcych. Wejscia sg podzielone na:
e Wejscia z optoizolacjg IN0.0 - INO.7 — masa sygnatowa jest oddzielna
e Wejscia bez optoizolacji IN1.0 - IN1.2 — masa sygnatowa jest wspdlna z masg zasilania urzadzenia.
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@7 ] an ;%' @6 05 b
+|'1 ZZc {
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I I i
[ JERENGN] g:  — @ is| no o>
e ® 0 01 1 | ®: 5%
1 a ™
™ ®n| w02 Em — @ n2 EZEw
I @12 103 o
L ® 21 EC -
= ks w = W
(@] oow 5 @® 2 8 =
a> CEIN =]
@4 04 FE3 2 v
I ] 27 b
@1 0s o @ 24 o
== 3 + USB
@6 108
@ 7| 07
]

Rys. 8. Przyktad podtaczenia do wejscia z optoizolacjg (10.0 - 10.3) Rys. 10. Wejscia bez optoizolacji (11.0 - 11.2)

Parametry: Parametry:
=  optoizolacja =  brak optoizolacji, masa wspdlna z zasilaniem sterownika
= stan wysoki: 24 Vpc (min 2 V, maks. 26 V) (GND)
= stan niski: <2 Vpc = stan wysoki: 24 Vpc (min 2 V, maks. 26 V)
= wejscia 10.6 - 10.7 s3 dodatkowo wejsciami interfejsowymi = stan niski: < 2 Vpc

pozwalajacymi podtgczy¢ nadrzedny enkoder lub sygnaty
tylko KROK/KIERUNEK

3.6 Wejscie analogowe

Sterownik umozliwia podfgczenie zewnetrznego sygnatu analogowego. Wejscie moze zostaé wykorzystane jako
sygnat zadany dla pradu, predkosci lub pozycji.
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Potencjometr

+

Zasilanie
potencjometru
10V

o 8 = Potencjometr
Rys. 11. Wejscie analogowe 0..10 V

Zakres wejscia analogowego sterownika to 0..10 V. Wejscie umozliwia bezposrednie podtgczenie sterownika PLC
z wyjsciem analogowym 0..10 V. W przypadku sterowania wejscia analogowego z potencjometru do zasilania
potencjometru mozna wykorzystaé wyjscie zasilajgce enkodera +5 V (25).

W celu minimalizacji zaktécen przewody sygnatu analogowego powinny przebiega¢ mozliwie daleko od
przewodow silnika.

3.7 Wyjscia
Sterownik posiada 2 uniwersalne wyjscia, ktérych dziatanie mozna skonfigrowac w aplikacji SID116-PC

may IOWEA WOT ISOLATID

Parametry:
= Obcigzenie ciggte maks. 1 A przy 24 V na kanat
= Zakres napie¢ 6..36 V
=  Whbudowana dioda zabezpieczajgca dla
obcigzenia indukcyjnego

Rys. 12. Wyjscia programowalne z optoizolacjg

3.8 Interfejsy sterujace

Sterownik umozliwia podtgczenie zewnetrznych interfejséw za pomocg szybkich wejs¢ 10.6 (16) oraz 10.7 (17).
Wejscia pracujgce jako interfejs nie s3 filtrowane. Kazdy impuls wygenerowany na wejsciu zostaje zliczony przez
wewnetrzny uktad licznikowy i przekazany po przeliczeniu sygnat sterujgcy. Przyktadowe konfiguracje sygnatéw
interfejsowych przedstawiono ponizej.

® |03
Ml @ | Groin
14]10.4
® 5| 105
%] 10.6 wax
10.7 o

»

STEP / PULSE

Parametry:
e Maksymalna czestotliwos¢ sygnatéw 200 kHz
e Zakres napie¢5..24V

8 e Optoizolacja

ﬁ ENSODER INPUTS OPTO INPUTS
20 s2ev 32400
of

Rys. 13. Przyktadowa konfiguracja szybkich wejs¢ dla sygnatu
krok/kierunek
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ENCODER  INFUTS
5B

Enkoder
Nadrzedny

4

Rys. 14. Przyktadowa konfiguracja szybkich wejs¢ dla sygnatu

enkodera nadrzednego

3.9 Interfejsy komunikacyjne

Sterownik umozliwia komunikacje w standardzie USB stuzgcg do konfiguracji parametrow sterownika za
posrednictwem aplikacji SID - PC. SID116 wykrywany jest jako standardowe urzgdzenie typu HID, sterowniki

Parametry:
e Maksymalna czestotliwos¢ sygnatow 1 MHz
e Zakres napie¢ 5..24V
e Dla enkoderow typu otwarty dren/kolektor
nalezy zastosowac rezystory podciggajace
Optoizolacja

systemowe konieczne do komunikacji zawarte s3 w systemie operacyjnym.

SID zostat dodatkowo wyposazony w protokdt komunikacji MODBUS — RTU po magistrali RS485. Sterownik
mozna dopasowaé przy uzyciu

w magistrali petni

funkcje urzadzenia SLAVE.

Parametry komunikacji

Aplikacji PC. Urzadzenie posiada wbudowany wewnetrzny terminator linii RS485 (120Q).

SID116
(MODBUS SLAVE)

M U2 PO [SOLATED

DUTPUTS - RS485: CAN

MODBUS
MASTER

SID116
(MODBUS SLAVE)

LT lIFTY NOT [SOLATED:
OUTPUTS - Rs485 - CAN

=
=

8

=
[ ]

Rys.16. Schemat podtgczenia sterownika do magistrali RS485

Domyslne Parametry Komunikacji:
e Baudrate: 38400 bps
e Bitstopu:1
e Parzystos$¢: Brak
e Ramka:8b
e Adres domysiny: 1

0 Sterownik posiada wbudowany interfejs CAN (wyprowadzenia 32, 33) dostepny jako opcja.

www.wobit.com.pl
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4.1 Potaczenie USB z PC

Konfiguracja i programowanie sterownika odbywa sie przy pomocy aplikacji SID116-PC. Sterownik nalezy pofaczy¢
z komputerem PC za pomocy przewodu USB typu A — B mini. Po podtaczeniu do komputera mozna witgczy¢

zasilanie sterownika i uruchomié program SID116 - PC. Poprawna komunikacja bedzie sygnalizowana informacja
w gérnym oknie programu.

UWAGA!

1) Potaczenie USB nalezy wykonac zawsze przed wigczeniem zasilania sterownika.

2) Potaczenie USB podatne jest na zakiécenia w sieci zasilajacej oraz na zakidcenia
elektromagnetyczne wystepujagce w warunkach przemystowych. W przypadku pojawiania sie
probleméw z komunikacjg nalezy zastosowa¢ dodatkowe elementy zabezpieczajace w postaci:

= stosowania filtrow sieciowych,

stosowania przewodu USB dobrej jakosci, o dtugosci <1,5 m wyposazonego w koraliki ferrytowe,
=  stosowania optoizolowanych HUBAw USB po stronie komputera PC.

Przy wiekszych zakiéceniach moze zdarzy¢ sie, ze komunikacja nie bedzie mozliwa.

4.2 Opis interfejsu aplikacji

4.2.1 Okno gtéwne aplikacji

rng SID116 - PC -4 "\D = l
(P Ustowieniz ) ] IVAGCTE
" Treadzenie ™\ ( Zapisz / Zagyma Interfejs steruiacy: " (nterfessy. N
Nazwa SID116 Zapis ust. Flash @ Andlogowy ©) Weiscia Binamie
Stan Polaczenia Polaczony A [z ] ) Krok/Kiemunek ©) WeisGFRonnolegle I‘E
Wersja: OTD[StandardZ B Ncm6 2 () Enkoder Nadrzedny
| ) Zatrzyma silnik: @) Impuls AB @ Modbus / PC ) 18
(" Status: ) [Otwarta Peta | Reguiacia Pradu/Momentu | Requlacis Predkosci | Regulacia Pozycii | Reguiacia Mieszana 0 0 E]
;‘Egj&”a“’:ika' Regulacia Pradu/Momentu
Regulator pradu typu Pl zmoziiwoscia ograniczenia maksymalnej pgdkosci. -
S — g Py 3 og Symaing] pg 0 E]
REGULACJA MOMENTU
Tryb Profilu Rampy- L 9 E]
NIE‘\WNY Aktywu T F Przektadnia Interfejsu
B Tablica Nastaw 7 S
@ : Rejestr Wartoss v Indax Tablicy Nastaw: ;Uzmacnieme Stata:
Prgdkosé Obr. frpm]; 3 Prad [mA] R1 0 PRAD_BEZWZGLEDNIE ] ] 0
R2 1 PRAD_WZGLEDNIE hd
o0y = R3 1 PRAD_WZGLEDNIE Viartost Hastawy: ) Mimum / Maksimom
Temperatura [C ] Napigcie zas. [mV]: R4 1 PRAD_WZGLEDNIE
- 5 = 23919 RS 10 PRAD_WZGLEDNIE oy Mo 0000 =
P RE 100 FRAD_WZGLEDNIE Typ Nastawy 0 10000
R7 -100 PRAD_WZGLEDNIE \ )
37 Re 1000 PRAD_WZGLEDNIE [ -] eI ~
R3 10 PRAD_B 'GLEDNIE Odczytaj/Zapisz
Uehyb Pozycii [steps): i R10 a0 PRAD_BERIPGLEDNIE WEJSCIA
s z R11 100 PRAD_BEZWZGLEDNIE [ odents | [ zwisz ||| mm[01]02][03][0] 05 [05][07]
EElLals R12 00 PRAD_BEZWZGLEDNIE ()
Uchyb Pradu [mA]: 0 R13 1000 PRAD_BEZWZGLEDNIE =
L J R14 -1000 PRAD_BEZWZGLEDNIE WYJSCIA: Diody LED:
latosc zadana Ri5 10000 PRAD_BEZWZGLEDNIE ,_l_‘
( ‘:Vd:k t b|d MOE::S/PC A R16 0 PRAD_BEZWZGLEDNIE ,Q_D”Q_W‘ i 03 ’Q_d‘ J
Ine 3 tablicy: Sygnafy: N
Wartos¢ zadana; ENABLE DR
G e Limt Preckosci i ERROR HOME_OK
(r2 ] @ [7s] © Wyigczory & Wiaczony POS 0K SPEED OK
Speed Lmi fom] I MIN LM 11 MAX. LM
riz | [riz ][R Vieiécia Fownolegle: Wejécia Finamie
NI au AN ) R16 R16 )
(Eotaczony R12T12) o |
Rys. 17. Okno gtéwne aplikacji
1) Pasek narzedzi. 8) Zaktadka wyboru trybu regulacji oraz edycji
2) Informacja o urzadzeniu nastaw
3) Aktualny status pracy sterownika. 9) Zaktadka statusu i konfiguracji aktualnego
4) Zaktadka umozliwiajgca wybranie aktualnego interfejsu
rejestru Modbus. 10) Podglad wejs¢ — wyjs¢ sterownika
5) Status komunikacji z komputerem PC 11) Podglad sygnatow sterujgcych
6) Zapis / odczyt ustawien 12) Ustawienia zaawansowane

7) Zaktadka wyboru interfejsu sterujgcego
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[ESTEER=)

4 Panel Auto Ij
=4l E Zoii —
01.Ustawienia Bazowania
Tryb bazowania HOME_ON_INIT_POS
Prad bazowania 0
Predkosé bazowania 0
Pozycia bazowania 0
4 02 Parametry Regulatocra
Regulator pozycji : Wzmocnienie P 0
Regulator pozycii : Wspdlczynnik Fee 0
Regulator predkosci : Wzmocnienie P 0
Regulator predkosci : Wzmocnienie | 0
Regulator predkosci : Wspdlczyninik F 0
Regulator pradu : Wzmocnienie P 0,005
Regulator pradu - Wzmocnienie | 0.09
4 03.Paramtery Silnika
Rozdzielezosé enkodera 200
Prad znamionowy silnikka 5000
1000
Napigcie znamionowe silnika 12000
Napigcie Zradla zasilania 24500
4 04 _Profil Predkosci w trybie reg. Pozycji
Predkosé maks. 100
Przyspieszenie EL 1
<< || 4 05.Profil Predkogci w trybi llcns: i
Predikosc maks. 100
Przyspieszenie 10
4 06 _Protokol Modbus
Baudrate 512000
Adres urzadzenia 1
Minimalry czas komendy JOG 65535
a 07 Filtry
Filtr pradu 512
Filtr wejgcia analogowego 512
4 08.0bluga Bledow
Dopuszczalny blad sledzenia 65535
4 09.Ustawienia Hamulca
Opdinienie zalgczenia 2000
Tolerancia pozycii 10
4 10.Rezystor Hamujacy
Rezystancja Rezystora 10
Moc znamionowa rezystora 10
€ znamionowa silnika
Predkosé znamionowa silnika [pm]
_

Rys. 18. Panel ustawien zaawansowanych
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Tabela 2. Opis zaktadek okna gtéwnego

Zaktadka

Opis

Zaktadka informuje o typie i statusie podtgczonego urzadzenia. W przypadku

Urzadzenie poprawnej komunikacji pola nazwy oraz stanu pofgczenia sg podswietlone kolorem
Nazwa: SID116 zielonym.
Stan Pol ia: Pat
sl el L TRcay Pole wersji wskazuje aktualng wersje oprogramowania sterownika. Obok numeru
Wersja: 0.10 [Standard] wersji prezentowana jest nazwa modyfikacji. Nazwa ,Standard” okresla standardowe,
fabryczne oprogramowanie.
Zaktadka inforumuje o aktualnej wartosci parametréow.
Status: Pole stanu sterownika przyjmuje nastepujace wartosci:
Stan Sterownika: e INICJALIZACJA - sterownik jest uruchomiony, sygnat enable jest
REGULACIA nieaktywny,
Tryb Kontrolera: . BAZOWANIE — sterownik wykonuje procedure bazowania,
REGULACJA MOMENTU . REGULACJA — sterownik pracuje zgodnie z aktualnymi ustawieniami, naped
Tryb Profils Rampy: jest aktywny,
NIEAKTYWNY . ZATRZYMANY - sterownik jest zatrzymany, sygnat stopu awaryjnego jest
Pozycia [steps]: aktywny
. BtAD/AWARIA — btad sterownika, naped jest nieaktywny
: 1]
Predkosé Obr. fpm: Prad mA] Pole trybu kontrolera prezentuje aktualny tryb pracy sterownika.
0.00 2 Pole trybu profilu rampy przyjmuje nastepujace wartosci:
Temperatura [C ] Napigcie zas. [mV]: . NIEAKTYWNY — generator profilu jest nieaktywny
52 23919 . BtAD - dla podanych parametréw nie mozna wyznaczy¢ profilu
PN . OBLICZANIE PROFILU — sterownik wykonuje obliczenie parametréw
= e PROFIL:PRZYSPIESZANIE — rozpedzanie napedu
. PROFIL:STAtA PREDKOSC — naped po rozpedzeniu porusza sie ze stata
Uchyb Pozycii [steps]: 1 predkoscig zgodnie z profilem (trapez)
. PROFIL:HAMOWANIE — hamowanie napedu
Uchyb Predkosci [pm]: al e PROFIL:ZAKONCZONY — naped wykonat ruch i oczekuje na nowa nastawe
Uchyb Pradu mA: 0 . FROFIL:ZAII(ON.C;ONY/S:I'A%_A PREDKOSC — naped osiggnat predkos¢ zadang
i porusza sie z jej wartoscig
Pole pozycji prezentuje aktualng pozycije napedu w krokach (steps), ktére
odpowiadaja pojedyriczej dziatce enkodera. Pozycje w kazdej chwili mozna wyzerowac
przy pomocy przycisku zerowania ,,0”.
Pole predkosci prezentuje usredniong predkos¢ sterownika (usrednianie odbywa sie
z okresem 100 ms.)
Pole pradu wskazuje aktualny prad dostarczany do silnika w mA. Warto$¢ jest
usredniana zgodnie 1z filtrem cyklicznym ustawionym z zaktadce ustawien
zaawansowanych (12).
Pole temperatury wskazuje aktualng temperature sterownika w stopniach Celsjusza.
Pole napiecia zasilania wskazuje napiecie zasilania sterownika w mV.
Pole PWM wksazuje aktualng moc przekazywang na sterownik w % * 10.
Pole Uchyb Pozycji wskazuje aktualny btad pozycji w krokach (réznica pomiedzy
pozycja zadang a aktualna.)
Pole Uchyb Predkosci wskazuje aktualny btad predkosci w [obr./min] (rdznica
pomiedzy predkoscig zadang a aktualng).
Pole Uchyb Pradu wskazuje aktualny btad prgdu w mA (rdznica pomiedzy pragdem
zadanym a aktualnym).
Zapisz / Zatrzyma]
Zapis ust. Flash: Przycisk Zapisz — zapisuje wszystkie ustawienia sterownika do pamieci nieulotnej.

Ustaw. Fabryczne:

Zatrzymaj silnik:

Przycisk Wczytaj — wczytuje ustawienia fabryczne sterownika.

Przycisk Stop — umozliwia zatrzymanie napedu.

Zaktadka wyboru interfejsu sterujgcego pozwala wybraé Zzrédto sygnatu sterujacego:
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. Analogowy - sterowanie za posrednictwem wejscia analogowego.
. Krok/Kierunek — sterowanie za posrednictwem interfejsu krok/kierunek.

Interfejs stenjacy: . Enkoder Nadrzedny — praca nadazna, $ledzenie sygnatu zewnetrznego

Analogowy ) Wejscia Binamie enkodera.

Krok /Kierunek “) Weiscia Réwnolegle e Impuls AB - tryb sterowania impulsowego.

. Wejscia Binarnie — sterowanie za posrednictwem wej$¢ cyfrowych

Enkoder Nadrzedmny - . . . .

z wartoscig przeliczong binarnie na indeks nastawy.

Impuls AB @ Modbus / FC e  Wejsécia Réwnolegle — sterowanie za posrednictwem wejéé cyfrowych
z wartoscig przeliczong wprost na indeks nastawy (dane wejscie aktywuje
bezposrenio przypisany do niego indeks).

. Modbus/PC — sterowanie z aplikacji PC lub protokotu Modbus RTU poprzez
wybur indeksu nastawy.
Zaktadka Interfejs wyswietla aktualng warto$¢ danego interfejsu.
Interfejsy:

Weijscie Analogowe napigcie[mV]:
18

Wejscie Analogowe Wartosc [control unit]:
18

; )
0]
: @)

Programowa Przekladnia Interfejsu:

=]

@ Wzmocnienie, Skiadowa Stala:
Wzmocnienie: Stala:

1 0

Minimum / Maksimum:
Mir{0): Mzoc{10000):

0 10000

Pole wejscie analogowe — wyswietla aktualne napiecie na wejsciu analogowym
sterownika wyrazone w miliwoltach (mV)

Pole wejscie analogowe wartos$¢ wyswietla aktualng warto$¢ wejscia analogowego
przeliczong przez przektadnie interfejsu.

Pole Enkoder Nadrzedny warto$¢ — wyswietla wartos¢ enkodera nadrzednego
przeliczong przez przektadnie interfejsu. Obok pola znajduje sie przycisk zerowania.

Pole Krok/Kierunek — wyswietla wartos¢ interfejsu krok/kierunek przeliczong przez
przektadnie interfejsu. Obok pola znajduje sie przycisk zerowania.

Pole Impuls AB — wyswietla warto$¢ interfejsu impulsowego przeliczong przez
przektadnie interfejsu. Obok pola znajduje sie przycisk zerowania.

Programowa Przektadnia Interfejsu — jest przeliczeniem wartosci interfejsu przez
funkcje liniowg. Do wyboru sg dwa typy przeliczenia:
e Tryb Wzmocnienie/Sktadowa Stata - polega na bezposrednim
wprowadzeniu wspotczynnikéw
e Tryb Minimum/Maksimum — polega na podaniu wartosci jakg interfejs ma
wskazywac dla 0 oraz wartosci 10 000.
Pole Wzmocnienie pozwala na wprowadzenie wzmocnienia interfejsu sterujgcego
(liczba zmiennoprzecinkowa). Wprowadzanie wartosci nalezy potwierdzi¢ klawiszem
ENTER.

Pole Sktadowa Stata pozwala na wprowadzenie sktadowej statej interfejsu sterujgcego
(liczba zmiennoprzecinkowa). Wprowadzanie wartosci nalezy potwierdzi¢ klawiszem
ENTER.

Pole Minimum pozwala na wprowadzenie wartosci interfejsu sterujacego (liczba
zmiennoprzecinkowa) w punkcie 0. Wprowadzanie wartosci nalezy potwierdzi¢
klawiszem ENTER.

Pole Maksimum pozwala na wprowadzenie wartosci interfejsu sterujacego (liczba
zmiennoprzecinkowa) w punkcie 10 000. Wprowadzanie wartosci nalezy potwierdzi¢
klawiszem ENTER.

Wejscia Wyjscia
WEJSCIA:
[es]o1[ez][o3]ex] o5 ]05]e7]

WYJISCIA: Diody LED:
Sygnahy:
EMABLE DIR.
ERROR HOME_OK
POS OK SPEEDOK
MIN. LIM MAX. LIM

Wejscia Rownolegle: Wejscia Binamie:

R16 R16

Zaktadka Wejscia/Wyjscia wyswietla stan wej$¢ oraz umozliwia sterowanie ich
stanem.

Przyciski Wejs¢ 0.0 — 0.7, 1.0 — 1.2 — wyswietlajg stan odpowiednich wejs¢ fizycznych
sterownika. Klikniecie przycisku powoduje wymuszenie stanu wysokiego wejscia.
Ustawienia wymuszenia sg zapisywane do pamieci nieulotnej i umozliwia aktywacje
wejscia wraz ze startem sterownika.

Przyciski Q0 — Q4 — wyswietlaja stan odpowiednich wyjs¢ fizycznych sterownika.
Klikniecie przycisku powoduje wymuszenie stanu wysokiego wyjscia. Ustawienia
wymuszenia sg zapisywane do pamieci nieulotnej i umozliwia aktywacje wyjscia wraz
ze startem sterownika.

Pola sygnatéw umozliwiajg wyswietlanie wartosci wybranych sygnatéw.

Pole Wejscia Réwnolegle wskazujg indeks wskazywany przez wejscia indeksowe
w trybie réwnolegtym.

Pole Wejscia Binarnie wskazuja indeks wskazywany przez wejscia indeksowe w trybie
binarnym.
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4.2.2 Ustawienia zaawansowane.

<L

Panel Auto 7]

4|

4 01 .Ustawienia Bazowania

Tryb bazowania HOME_ON_INIT_POS
Prad bazowania 0
Predkosé bazowania 0
Pozycia bazowania 0

4 02 Parametry Regulatora
Regulator pozycji : Wzmocnienie P 0
Regulator pozycji : Wspdlezynnik Fee 0
Regulator predkosci : Wzmocnienie P 0
Regulator predkosci : Wzmocnienie | 0
Regulator predkosci : Wepdlczynnik F 0

Regulator pradu : Wzmocnienie P 0.005

Regulator pradu : Wzmocnienie | 0.09
4 03 Paramtery Silnika

Rozdzielczosé enkodera 200

Prad znamionowy sinka 5000

Predkosé znamionowa sinika
Napigcie znamionowe silnika
Napigcie Zrédla zasilania

4 04 Profil Predkosci w trybie reg.

1000
12000
24500
Pozycii

Predkosé maks. 100
Przyspieszenie 10
4 05.Profil Predkosci w trybie reg. Predkosci
Predkosé maks. 100
Przyspieszenie 10
4 06.Protokél Modbus
Baudrate 512000
Adres urzadzenia 1
Minimalny czas komendy JOG 65535
4 07 Filtry
Fittr pradu 512
Fittr wejscia analogowego 512
4 08.0bluga Bledow
Dopuszezalny biad sledzenia 65535
4 09 .Ustawienia Hamulca
Opdinienie zalgczenia 2000
Tolerancja pozycii 10
4 10.Rezystor Hamujacy
Rezystancia Rezystora 10
Moc znamionowa rezystora 10

Predkoé¢ mamionowa silnika
Predkosé znamionowa silnika frpm]

Rys. 19. Panel ustawien zaawansowanych

W oknie znajdujg sie parametry sterownika podzielone na 10 grup. Kazdy z parametréw grupy jest
przechowywany jest w pamieci nieulotnej sterownika.

Zapis ustawien odbywa sie poprzez klikniecie przycisku zapisz w oknie gtéwnym aplikacji. Kazdy z parametréow
posiada opis wysSwietlajgcy sie po przycisnieciu nazwy parametréw. Wprowadzenie parametru nalezy
zaakceptowac klawiszem ENTER.

Kontrolka Panel Auto wtgcza funkcje autoukrywania sekcji ustawien zaawansowanych.

Przycisk Zwin ukrywa parametry poszczegdlnych grup ustawien.

Przycisk Rozwin rozwija grupy parametréw pokazujgc dostepne parametry.

Tabela 3. Opis parametréw zaawansowanych

Parametr | Opis

01.Ustawienia bazowania

Tryb bazowania Dostepne tryby:

HOME_ON_INIT_POS - bazowanie wyfaczone, tylko zerowanie pozycji

HOME_ON_CURRENT — bazowanie po przekroczeniu pragdu bazowania
HOME_ON_ZERO_SPEED — bazowanie do wystgpienia predkosci napedu =0

HOME_ON_MIN — bazowanie czujnik kraricowy podtaczony do wejscia MIN_LIM
HOME_ON_ENC — bazowanie na kanat C enkodera

HOME_ON_CURRENT_AND_ENC - bazowanie na przekroczenie prgdu maksymalnego a nastepnie
na sygnat kanatu C enkodera

HOME_ON_ZERO_SPEED_AND_ENC — bazowanie do wystgpienia zerowej predkosci a nastepnie
na sygnat kanatu C enkodera

HOME_ON_MIN_AND_ENC — bazowanie na wejscie MIN_LIM a nastepnie na sygnat kanatu C
enkodera.
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Prad bazowania

Maksymalny prad w trakcie bazowania wyrazony w mA

Predkos¢ bazowania

Predko$¢ bazowania w obr./min

Pozycja bazowania

Pozycja po zbazowaniu — naped po zbazowaniu wykona przejazd na zadang pozycje (tylko
wartosci dodatnie)

02. Parametry Regulatora

Regulator Pozycji: Wzmocnienie P

Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego regulatora pozycji

Regulator Pozycji: Wspotczynnik Feed Forward
Pozycji

Wspétczynnik wyprzedzenia pozycji (sprzezenia w przéd)

Regulator Predkosci: Wzmocnienie P

Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego regulatora predkosci

Regulator Predkosci: Wzmocnienie |

Wzmocnienie cztonu catkujacego regulatora predkosci

Regulator Predkosci: Wspdtczynnik Feed Forward
Predkosci

Wspétczynnik wyprzedzenia predkosci (sprzezenia w przod)

Regulator Pradu: Wzmocnienie P

Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego regulatora pradu

Regulator Pragdu: Wzmocnienie |

Wzmocnienie cztonu catkujgcego regulatora pradu

03. Parametry Silnika

Rozdzielczo$é enkodera

Jest to rozdzielczo$¢ enkodera zainstalowanego na wale silnika (warto$¢ znamionowa bez
uwzglednienia kwadratury)

Prad znamionowy silnika

Prad znamionowy silnika (sterownik ograniczy pragd maksymalny do tej warto$ci) wyrazony w mA

Predkos¢ znamionowa silnika

Predko$¢ znamionowa silnika (sterownik ograniczy predko$é maksymalng do tej wartosci) w
obr./min

Napiecie znamionowe silnika

Znamionowe napiecie zasilania silnika (sterownik ograniczy napiecie maksymalne do tej wartosci)
wyrazone w mV. Warto$¢ nie moze by¢ wyzsza niz warto$¢ napiecia Zzrédta zasilania

Napiecie zrédta zasilania

Napiecie wyjsciowe zasilacza zasilajgcego sterownik w mV. Sterownik powyzej tej wartosé
przejdzie w tryb hamowania/odzysku energii. Warto$¢ brana jest pod uwage przy wyznaczeniu
ograniczenia napieciowego silnika.

Nalezy wprowadzi¢ wartos¢ maksymalng napiecia, tj. w przypadku zasilania z akumulatoréow
nalezy wprowadzi¢ napiecie w petni natadowanych akumulatoréw, w przypadku zasilacza nalezy
zmierzy¢ rzeczywiste napiecie.

04. Profil Predkosci w trybie regulacji Pozycji

Predkos¢ maksymalna

Ograniczenie predkosci maksymalnej sterownika w obr./min

Przyspieszenie

Przyspieszenie / Hamowanie profilu w obr./s?

05. Profil Predkosci w trybie regulacji Predkosci

Predkos¢ maksymalna

Ograniczenie predkosci maksymalnej sterownika w obr./min

Przyspieszenie

Przyspieszenie / Hamowanie profilu w obr./s?

06. Protok6t Modbus

Baudrate

Baudrate transmisji w bps. Maksymalnie 115 200

Adres Urzadzenia

Adres urzadzenia w magistrali Modbus

Minimalny czas komendy JOG

Czas podtrzymania komendy JOG przez Modbus. Komenda bedzie aktywna przez czas okreslony
w x * 10ms

07. Filtry

Filtr pradu

Filtr usrednionego pradu silnika (tryb bazowania, prad wyswietlany) nalezy wprowadzi¢ liczbe
prébek 1..1024. Filtr jest filtrem $redniej ruchomej z czestotliwoscig 18 kHz.

Filtr wejscia analogowego

Filtr wejscia analogowego, nalezy wprowadzic liczbe prébek 1..1024. Filtr jest filtrem Sredniej
ruchomej z czestotliwoscig 1 kHz.

08. Obstuga btedow

Dopuszczalny btad sSledzenia

Dopuszczalny btad pozycji, prég wyzwolenia btedu sledzenia pozycji w krokach (steps)

09. Ustawienia hamulca mechanicznego

Opdznienie zataczenia

Czas pomiedzy osiggnieciem prawidtowej pozycji a zatgczeniem hamulca (ms)

Tolerancja pozycji

Dopuszczalny btad pozycji, prog zataczenia hamulca w krokach (steps)

10. Ustawienia rezystora hamujacego

Rezystancja rezystora

Rezystancja rezystora hamujgcego w omach (Q)

Moc znamionowa rezystora

Moc znamionowa rezystora hamujacego (W)

Wszystkie zmiany parametrow w zaktadce ustawien zaawansowanych wymagajg potwierdzenia
klawiszem ENTER. Trwaty zapis ustawien wymaga klikniecia przycisku Zapisz w oknie gtéwnym aplikacji.

4.2.3 Konfiguracja Wejs¢ - Wyjscé.

Wszystkie wejscia-wyjscia sterownika SID116 sg mapowalne, tzn. ze dla dowolnego wejscia-wyjscia mamy
mozliwos$¢ przypisania dowolnego sygnatu z zakresu dostepnych sygnatéw. Ponadto dla kazdego wejscia wyijscia
mozemy niezaleznie skonfigurowaé jego polaryzacje. Okno konfiguracji wejsé-wyjs¢ dostepne jest w gtdwnym
menu aplikacji -> Ustawienia -> Konfiguracja We-Wy.
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rng UstawienialQ - — _ :-. p— EIM1
Weiscie Fraypisane Sygnaly Stan Weiscia Weisce wituaine  Polaryzacia Korfiguracia
ol ENABLE (oFF| (ol [AGH | [ Konfiguu |
o FAULT_RESET [aFF (ol [ HGH | [ Kerfiguy |
iz START_HOME (OFF (e [ HGH | [ Koofiguny |
3 MAX_LIM + MIN_LIM [oFF| (ol [ AGH | [ Korfiguy |
10. m : i
1 : 2 B3 ZFS
lu R3 (OFF (| HIGH Konfiguruj
1 R4 OFF| (o [ HGH | [ Koofigun |
| 1o DIR (oFF| (ol [AGH | [ Konfiguu | |
Lo SOFT_STOP [aFF (ol [ HGH | [ Kerfiguy |
n2 HARD_STOP OFF| (e [ HGH | [ Koofiguny |
Vihiscie Praypisane Sygraly Stan Vihiscia Viiscie witushe  Polaryzacja Kerfiguracia I
U Brak praypisanej furkcii. [aFF (ol [ HGH | [ Kerfiguy |
A Erak przypisans furkci. . oFF | HGH |
yED” ENABLE 8 f f HGH ||| |
S ERRCR ] __- H
EnOuLEn) Erak praypisansi furkej. oFF| (ol [AGH | [ Konfiguu | I
|
.

Rys. 20. Okno konfiguracji wej$¢- wyjsc

Elementy okna konfiguracji wejs¢ — wyjsc:
1 — Numer wejscia fizycznego sterownika
2 — Sygnaty przypisane do wejscia, sygnaty na wejsciu mozna tgczy¢ na zasadzie sumy logicznej (jednym wejsciem
mozemy wyzwoli¢ kilka sygnatéw)

3 — Logiczny stan wejscia

4 — Wejscie wirtualne — wymuszenie stanu biezgcego wejscia:
e ON —wymuszenie stanu aktywnego wejscia
e OFF —wymuszenie nieaktywne

5 — Polaryzacja wejscia:

e HIGH —stan wysoki na wejsciu sterownika odpowiada aktywnemu sygnatu
e LOW —stan niski na wejsciu sterownika odpowiada aktywnemu sygnatu
6 — Konfiguracja sygnatow przypisanych do wejscia
7 — Numer wyjscia fizycznego sterownika

8 — Sygnaty przypisane do wyjscia fizycznego
9 — Stan logiczny wyjscia

10- Wyjscie wirtualne, wymuszenie stanu biezgcego wyjscia:
e ON - Wymuszenie stanu aktywnego wyijscia
e OFF — Wymuszenie nieaktywne

11 — Polaryzacja wyjscia:

e HIGH — Stan aktywny sygnatu odpowiada stanowi wysokiemu na wyjsciu
e LOW —Stan aktywny sygnatu odpowiada stanowi niskiemu na wyjsciu
12 — Konfiguracja sygnatéw przypisanych do wyjscia
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Tabela 4. Sygnaty dostepne dla wejs¢ i wyjs¢

o2l KonfigurujWejscie =NEC X

ZFaznaczone sygnaly zostang powigzane z wejsciem
ENABLE
] DR
[] FAULT_RESET
[] START_HOME
[F] POS_RESET

i [] SOFT_STOP

[F] HARD_STOP

[T MAX_LIM

(7] MIN_LIM

[F R1

" Fr2

[F] R3

[ R4

[F] RG

[F] R6

[Fl R?

[ r8

[F] R9

[F] R10

[7] Interfejs Reset

0K Anuluj

Sygnaty dostepne dla wejsé:

ENABLE — sygnat zezwolenia na prace napedu
DIR — kierunek obrotu napedu

FAULT_RESET — Kasowanie btedéw sterownika
START_HOME — Rozpoczyna bazowanie napedu
POS_RESET — Zerowanie aktualnej pozycji
SOFT_STOP —tagodne zatrzymanie
HARD_STOP — Zatrzymanie natychmiastowe
MAX_LIM — Krancéwka dodatnia

MIN_LIM — Krancéwka ujemna

R1 — Wejscie indeksowe nastawy R1

R2 — Wejscie indeksowe nastawy R2

R3 — Wejscie indeksowe nastawy R3

R4 — Wejscie indeksowe nastawy R4

R5 — Wejscie indeksowe nastawy R5

R6 — Wejscie indeksowe nastawy R6

R7 — Wejscie indeksowe nastawy R7

R8 — Wejscie indeksowe nastawy R8

R9 — Wejscie indeksowe nastawy R9

R10 — Wejscie indeksowe nastawy R10
INTERFEJS_RESET — reset pozycji interfejsu
zewnetrznego (Krok/Kierunek itp.)

o-! KonfigurujWyjscie =HPOf X

Zaznaczone sygnaly zostang powigzane z wyjsciem.

ENABLE

]

ERROR
HOME_OK
POS_OK
SPEED_OK
MAX_LIM
MIN_LIM

COMMUNICATION

OO0O0OO0OoOOoO

BREAK

oK Anuluj

Sygnaty dostepne dla wyjs¢:

ENABLE — Sygnalizacja aktywnego napedu

ERROR — Naped w stanie awaryjnym

HOME_OK — Bazowane zakonczone

POS_OK — Pozycja zadana osiggnieta

SPEED_OK — Predko$¢ zadana osiggnieta
MAX_LIM — Aktywna krarncowka dodatnia
MIN_LIM — Aktywna krancéwka ujemna
COMMUNICATION - Sygnalizaja odebrania ramki
Modbus

BREAK — Sygnat sterujgcy hamulca mechanicznego

.
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4.2.4 Obstuga btedow sterownika.

Okno obstugi btedéw dostepne jest menu gtéwnym aplikacji -> Ustawienia -> Obstuga bteddéw.

o2l ObslugaBledow

= [ B [ |
- —

Typ Bledu
Mapiecie zasilania < 10V

Napigcie zasilania > 36V
Przegrzanie ukladu > 105C
Przecigzenie napedu

Blad Sledzenia Predkodci
Blad Sledzenia Profiu

Blad Wartosci Profilu

Status Przejdz w tryb Awearii

g 8 &

&

Rys. 21

. Okno obstugi btedéw

www.wobit.com.pl

Uzytkownik ma mozliwos¢ konfiguracji btedéw.

W oknie w pierwszej kolumnie znajduje sie nazwa
btedu.

Druga kolumna informuje o statusie btedu:
e Nieaktywny — btad nie jest aktywny
e Aktywny — jest aktywny, w zaleznosci od
ustawiet moze wywotac zatrzymanie napedu
i przejscie w tryb awarii.

Trzecia kolumna okna pozwala wybrac¢ czy btagd ma
powodowac przejscie w tryb awarii. Cztery pierwsze
btedy sg btedami krytycznymi i nie ma mozliwosci ich
deaktywaciji.
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5. Konfiguracja sterownika

5.1

Pierwsze uruchomienie

UWAGA!
Podczas pierwszego uruchomienia nalezy postepowaé zgodnie z instrukcjami zawartymi
W niniejszym rozdziale z zachowaniem kolejnosci wymienionych czynnosci.

511

Aktualizacja oprogramowania.

Przed pierwszym uruchomieniem zaleca sie pobranie aktualnego oprogramowania ze strony www.wobit.com.pl.
W katalogu z oprogramowaniem znajduje sie aplikacja SID116—PC stuzgca do konfiguracji sterownika oraz
aktualna wersja oprogramowania uktadowego sterownika wraz programem FirmwareUpdater.exe stuzgcym jej
aktualizacji.

Przed pierwszym uruchomieniem nalezy wykona¢ aktualizacje oprogramowania uktadowego zgodnie z instrukcijg

zawartg w katalogu.

5.1.2

Pierwsze uruchomienie sterownika krok po kroku.

Podtgcz zasilanie sterownika nastepnie podtacz sterownik do komputera PC za posrednictwem przewodu
USB. Pozostate wejscia/ wyjscia zostaw niepodtgczone. Przy pierwszym podtgczeniu do komputera nastgpi
automatyczna instalacja sterownikéw systemu operacyjnego. Poczekaj do jej ukonczenia.

Uruchom Aplikacje SID116 — PC.

Wczytaj ustawienia domyslne (1) i zapisz ustawienia(2). Po zapisaniu sterownik wykona ponowne
uruchomienie co zostanie zasygnalizowane miganiem na przemian diod LED na panelu przednim.

Zapisz / Zatrzymaj
Zapis ust. Flash: (2)

Ustaw. Fabryczne: Wezytaj ( 1)

Zatrzymaj silnik
Przejdz do zakfadki ustawien zaawansowanych w celu konfiguracji parametréw napedu:

4 03.Paramtery Silnika

Rozdzielczo$¢ enkodera 0

Prad znamionowy silnika 1000
Predkosé znamionowa silnika 0
Napigcie znamionowe silnika 30000
Napiecie Zrodla zasilania 30000

e Wprowadz: rozdzielczos¢ enkodera zamontowanego na silniku. Rozdzielczo$¢ podawana jest bez
uwzglednienia kwadratury. W przypadku gdy naped nie zawiera enkodera pozostaw wartosc bez
zmian.

e Wprowadz pragd znamionowy silnika w mA

e Wprowadz predkosé¢ znamionowg jesli naped korzysta z enkodera

e Wprowadz napiecie znamionowe silnika w mV

e Wprowadz napiecie zasilania w mV

Podczas pierwszego uruchomienia mozna poda¢ nizszg warto$¢ pragdu znamionowego np. 10-
25% wartosci znamionowej. Pozwoli to na ograniczenie momentu silnika.

UWAGA!

Wprowadzone napiecie Zzrodta zasilania nie moze by¢ nizsze od rzeczywistego maksymalnego
napiecia dostarczanego przez zrédto zasilania. Btedne wprowadzenie parametru moze uszkodzi¢
sterownik!
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Ustaw sterownik do trybu pracy w otwartej petli. W tym celu nalezy wybrac karte ,,Otwarta Petla”(1).
Nastepnie klikngc¢ ,,Aktywuj Tryb” (2). Nastawy mozna edytowac poprzez klikniecie wybranej nastawy
i zmiane jej wartosci w formularzu znajdujgcym sie po prawej stronie (3).

Otwarta Petla Regulacja Pradu/Momentu ] Regulacja Predkosci ] Regulacja Pozycii ] Regulacja Mieszana

arta Petla regulacii (Sygnal PWM bez sprzezenia zwrotnego)
W trybie Otwartej Petli wartos¢ nastawy przekazywanej do sterownika interpretowana jest bezposrednio jako wartosé
wypelnienia sygnalu sterujgcego silnikiem. Zakres nastawy zawarty jest od -960 do 960 co odpowiada wartosci procentowej
przemnozonej przez 10. Np. zadanie wartosci 100 na wejscie sterownika odpowiada 10% wartosci wypelnienia. Zakres
regulacji wynosi od -96% do 96%.

(2 [ Adtywui Ty ]
Tablica Nastaw
Rejestr ainic Ty Index Tablicy Nastaw:
R1 0 PWM_BEZWZGLEDNIE
R2 1 PWM_WZGLEDNIE x
R3 -1 PWM_WZGLEDNIE Wartosé Nastawy:
R4 10 PWM_WZGLEDNIE
RS 10 PWM_WZGLEDNIE
R6 100 PWM_WZGLEDNIE Typ Nastawy
R7 -100 PWM_WZGLEDNIE
RS 1000 PWM_WZGLEDNIE [ 'l
R9 10 PWM_BEZWZGLEDNIE Odczytaj/Zapisz
R10 -10 PWM_BEZWZGLEDNIE
R 100 PWM_BEZWZGLEDNIE I Odczytaj ] [ Zapisz ]
R12 -100 PWM_BEZWZGLEDNIE (3)
R13 1000 PWM_BEZWZGLEDNIE
R14 -1000 PWM_BEZWZGLEDNIE
R15 10000 PWM_BEZWZGLEDNIE
R16 0 PWM_BEZWZGLEDNIE

Jako interfejs sterujacy nalezy wybraé opcje Modbus/PC.

Interfejs sterujgcy:
Analogowy Wejécia Binamie
Krok/Kierunek Wejscia Réwnolegle
Enkoder Nadrzedny
Impuls AB © Modbus / PC

Do uruchomienia sterownika konieczne jest podtgczenie do wejscia sygnatu ENABLE. Konfiguracja wejscia
znajduje sie w oknie konfiguracja wejs¢-wyjs¢ (patrz 4.2.3). Domysinie sygnat ENABLE podtaczony jest do
wejscia 10.0. Zaleca sie podtgczenie sygnatu zatrzymania (HARD_STOP) w przypadku gdy naped jest
sprzegniety z obcigzeniem mechanicznym.

a2l UstawienialO - —— S|
Wejscie Przypisane Sygnaly Stan Wejscia Wejscie wirttualne Polaryzacja Konfiguracja
e LR

W przypadku gdy silnik wyposazony jest w hamulec mechaniczny nalezy przeprowadzi¢ jego konfiguracje.
Konfiguracja wyjs¢ znajduje sie w oknie konfiguracja wejsé-wyjs¢ (patrz 4.2.3). Ponizej przedstawiono
konfiguracje dla Hamulca typu NC (Normalnie zamkniety, tj. zasilanie 0 V — hamulec zablokowany,
zasilanie 24 V — hamulec odblokowany). Wyjscie ma ustawiong niskg polaryzacje (LOW), co wynika z tego
ze stan niski powoduje jego zablokowanie. W przypadku hamulca dziatajgcego w odwrotny sposdb nalezy
ustawi¢ polaryzacje wyjscia na wysoka (HIGH).

Wyjscie Przypisane Sygnaly Stan Wyjscia Wyjscie wirtualne Polaryzacja Korfiguracia

s s o (o
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VIII Ostatnim etapem konfiguracji jest konfiguracja rezystora hamujacego. Nalezy wykonaé jg zgodnie
zopisem z rozdziatu 5.7. W przypadku napeddédw o niskiej bezwtadnosci/mocy wystarczajacy jest

wewnetrzny rezystor wbudowany w SID116. W sterowniku fabrycznie wbudowano rezystor 10 Q o mocy
10W.

4 10.Rezystor Hamujacy
Rezystancja Rezystora 10
Moc znamionowa rezystora 10

IX Po ustawieniu wszystkich powyzszych parametréw nalezy wykona¢ ponownie zapis ustawien (1).

Zapisz / Zatrzymaj
Zapis ust. Flash Zapisz ‘ ( 1 )
Ustaw. Fabryczne: Wezytaj ‘

Zatrzymaj silnik: @‘

X Sterownik zostat wstepnie skonfigurowany do pracy. Nastepnym krokiem jest uruchomienie silnika w celu
sprawdzenia poprawnosci pofgczen. W tym celu do sterownika podtgczamy silnik zgodnie z opisem
z podrozdziatu 3.3.

XI

Po podtaczeniu silnika nalezy aktywowac wejscie ENABLE. Zaleca sie uzycie zewnetrznego przetgcznika do
podania sygnatu na wejscie. Alternatywnie stan wysoki mozna réwniez wymusi¢ przy pomocy aplikacji
USB klikajac przycisk wejscia podtgczonego do sygnatu ENABLE (rozdziat 4.2.1).

Wejscia/Wyjscia
WEJSCIA
00 [0.1][02][03][04] 05] 06]07]

WYJSCIA: Diody LED

[T

Xl W przypadku gdy naped wyposazony jest w hamulec poprawnie skonfigurowany sterownik powinien
zwolni¢ blokade po podaniu sygnatu ENABLE, w przeciwnym wypadku nalezy zmieni¢ polaryzacje hamulca
lub sprawdzi¢ przewody taczace.

Xlll Nastepnym krokiem jest wymuszenie ruchu silnika. W tym celu nalezy zwieksza¢ wypetnienie sygnatu
PWM o 10% az do uzyskania ruchu osi silnika. W tym celu wybieramy nastawe R6. Jej wartos¢ domysina

to 100 a typ to ,,PWM_WZGLEDNIE” co oznacza, ze kazde ponowne wybranie nastawy zwiekszy aktualng
nastawe o 100 co daje 10% wypetnienia.

Tablica Nastaw

Rejestr Wartosé Typ

R1 0 PWM_BEZWZGLEDNIE
R2 1 PWM_WZGLEDNIE

R3 -1 PWM_WZGLEDNIE

R4 10 PWM_WZGLEDNIE

R5 -10 PWM_WZGLEDNIE

R6 100 PWM_WZGLEDNIE

Nastawe mozna aktywowac z panelu znajdujgcego sie w prawym dolnym rogu okna aplikacji.
Wartos¢ zadana MODBUS / PC:
Indeks tablicy R6
Wartos¢ zadana:  1pg

Wybierz indeks rejestru
(R ][ R2)[R3 ][ Re][Rs
[Re || R7 || R8 || R9 ||RiD

(R | [Ri2 | [R13 | [Ria | [R1s
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XIV Kazde klikniecie przycisku R6 powinno powodowaé zwiekszenie wartosci sygnatu PWM (1) o wartos¢ 100.
Powyzszg czynnos$¢ nalezy powtarzac az do chwili, w ktérej silnik zacznie sie obracac¢ zwracajgc uwage na
aktualny pobdr pradu ze sterownika (2).

Status

Stan Sterownika
REGULACJA

Tryb Kontrolera
OTWARTA PETLA (PWM)
Tryb Profilu Rampy
NIEAKTYWNY

Pozycja [steps]

0] (4) 436200
Predkosé Obr. [rpm] Prad [mA]

(3) 15500 (2) 904
Temperatura [C ] Napiecie zas. [mV]

62 23864

PWM [0.1%])

(1) 100

Uchyb Pozycii [steps] -1

Uchyb Predkosci [pm] -1

Uchyb Pradu [mA] 0

Prawidtowo podtaczony silnik powinien bez obcigzenia powinien zacza¢ obracad sie juz przy 10..20%
wypetnienia.
W zaleznosci od wariantu napedu nalezy sprawdzi¢ okreslone czynniki:

e TYLKO SILNIK — nalezy sprawdzi¢ czy kierunek obrotow jest odpowiedni w przeciwnym wypadku
nalezy zamienic¢ przewody silnika miejscami,

e SILNIK + ENKODER — sprawdzamy czy znak przy sygnale PWM (1), Pomiarze pradu (2), Predkosci
(3), Pozycji (4) jest zgodny, tzn. wszystkie wartosci powinny by¢ dodatnie lub ujemne.
W przypadku niezgodnosci znakdéw nalezy zamienic¢ przewody silnika miejscami (zmiana kierunku
obrotéw) lub zamieni¢ miejscami sygnaty A i B enkodera(zmiana kierunku zliczania),

e SILNIK + HAMULEC — w przypadku napedu wyposazonego w hamulec nalezy zastosowac sie do
zalecen dla powyzszych wariantéw. Jesli naped nie wykona ruchu nalezy obserwowac prad
silnika(2), wysoki prad moze oznacza¢ zablokowanie napedu w skutek aktywnego hamulca. Jesli
hamulec jest zablokowany nalezy zmienic polaryzacje wyjscia sterujgcego hamulcem.

XV Jezeli w trakcie konfiguracji wystgpity btedy lub sterownik dziata nieprawidtowo np. grzeje sie przejdz do

rozdziatu 5.8. Jezeli silnik pracuje prawidtowo mozna go uzywac w trybie Otwartej petli.
Dla uruchomienia trybow regulacji wymagane jest strojenie regulatora 5.3.
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Praca w otwartej petli (tryb PWM)

Podstawowym trybem pracy sterownika jest tryb otwartej petli. W trybie tym warto$¢ nastawy jest
przekazywana bezposrednio jako wartosé¢ wypetnienia sygnatu PWM (ang. Pulse Width Modulation)
sterujgcego silnikiem. Wartos¢ nastawy przeliczana jest w stosunku 1/10. Oznacza to ze wartos$¢ nastawy
rowna 1 odpowiada 0.1% wypetnienia sygnatu PWM. Znak nastawy wyznacza kierunek obrotéw silnika, a
zakres regulacji wynosi od -96% do 96% napiecia wejsciowego. Przyktadowe wartosci nastaw:

0 Maksymalne wypetnienie sygnatu PWM mozie by¢ niisze w przypadku gdy aktywne jest

ograniczenie napieciowe silnika.

5.3

531

&

Wartos¢ Typ Nastawy Wypetnienie Opis

nastawy PWM

R1..R16

-960 PWM_BEZWZGLEDNIE -96% Silnik wysterowany jest z maksymalnym wypetnieniem w
ujemnym kierunku obrotow

-500 PWM_BEZWZGLEDNIE -50% Silnik wysterowany jest z 50% wypetnieniem w ujemnym
kierunku obrotéw

-100 PWM_BEZWZGLEDNIE -10% Silnik wysterowany jest z 10% wypetnieniem w ujemnym
kierunku obrotéw

0 PWM_BEZWZGLEDNIE 0 Silnik zatrzymany

100 PWM_BEZWZGLEDNIE 10% Silnik wysterowany jest z 10% wypetnieniem w dodatnim
kierunku obrotéw

500 PWM_BEZWZGLEDNIE 50% Silnik wysterowany jest z 50% wypetnieniem w dodatnim
kierunku obrotéw

960 PWM_BEZWZGLEDNIE 96% Silnik wysterowany jest z maksymalnym wypetnieniem w
dodatnim kierunku obrotéw

-100 PWM_WZGLEDNIE Zmniejszenie o | Zmniejszenie aktualnego wypetnienia o 10%

10%

0 PWM_WZGLEDNIE Bez zmian Silnik po przyjeciu komendy bedzie nadal poruszat sie z uprzednio
ustawionym wypetnieniem. Funkcja przydatna jest w przypadku
sterowania nastawg za pomocg wejs¢ (R1-R10) lub komend Jog

100 PWM_WZGLEDNIE Zwiekszenie o | Zwiekszenie aktualnego wypetnienia o 10%

10%

Ponadto w trybie otwartej petli aktywne jest ograniczenie pragdowe. Jezeli prad silnika przekroczy prad
znamionowy zadeklarowany w ustawieniach aplikacji. Sterownik ograniczy go do bezpiecznej wartosci.
Sterownik ma mozliwos$¢ sygnalizacji przecigzenia zdefiniowang w oknie obstugi bteddw.

Strojenie regulatora.

Struktura regulatora.

Zadany Prad
Zadana Predko$é
Zadana Pozycja

Prad

Predkos¢
Pozycja
Regulator Pozycji Regulator Predkosci Regulator Pradu
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Rys. 22. Struktura regulatora

W sterowniku SID116 zastosowano kaskadowy regulator pozycji. Regulator tego typu sktada sie z trzech petli
regulacji odpowiedzialnych za osobng wielkos¢ fizyczng. Regulatory potgczone sg ze sobg tworzac kaskade.
Oznacza to, e wejsciem regulatora podrzednego steruje wyjscie regulatora nadrzednego.
Regulator sterownika SID116 sktada sie z regulatora pradu, predkosci oraz pozycji. Wejsciem regulatora pozycji
jest zadana pozycja. Wyjscie regulatora pozycji podtgczone jest do regulatora predkosci, regulator predkosci
steruje wejsciem regulatora pradu. Ze wzgledu na topologie regulatora strojenie nalezy przeprowadzi¢
rozpoczynajgc od regulatora pragdu. W przypadku gdy naped wyposazony jest w enkoder nalezy w pierwszej
kolejnosci nastroic regulator predkosci a nastepnie pozycji.

UWAGA!
W przypadku korzystania z trybéw regulacji pradu/predkosci/pozycji sterownik do prawidtowej
pracy wymaga nastrojenia parametréw regulatora.

5.3.2 Przyktadowa konfiguracja sterownika.

Ponizsze parametry prezentowane sg dla nastepujgcego zestawu:

Tabela 5. Zestaw, dla ktérego prezentowane s parametry

Silnik Buehler 1.13.044.413

Prad znamionowy: 7 A

Napiecie znamionowe: 12 V

Predkos$¢ znamionowa: 3000 obr./min

Enkoder MHK40, 3000 imp./obr.
Przektadnia Brak

Hamulec Brak

Obcigzenie State, bezwtadno$é 250 g/cm?

4 02 Parametry Regulatora
Regulator pozycji : Wzmocnienie P 0.1

_Paramt Inil
A S . Regulator pozycji : Wspélczynnik Fee: 0,1

Rozdzielczos¢ enkodera 3000 <

Regulator predkosci : Wzmocnienie P 1
Prad znamionowy silnika 7000 =

F Regulator predkosci : Wzmocnienie | 1

Predkosé znamionowa silnika 3000 = >

Regulator predkosci : Wspélczynnik F 5
Napiecie znamionowe silnika 12000 Reaulat Gu W B 0.005
Napiecie Zrodla zasilania 12100 e z

Regulator pradu : Wzmocnienie | 0.09

Rys. 23. Konfiguracja parametréw silnika i enkodera Rys. 24. Nastawy regulatora

5.4 Regulacja Pradu

Tryb regulacji Pradu umozliwia sterowanie zadanym pradem silnika. W celu uruchomienia trybu nalezy wybraé
zaktadke Regulacji Pradu/Momentu i nacisngé¢ przycisk ,Aktywuj Tryb” (1). Wszystkie wartosci w tym trybie sg
okreslone w mA (np. 1000 = 1000 mA = 1A). Nastepnie nalezy wybra¢ odpowiedni interfejs sterujacy w oknie
gtéwnym aplikacji w zaktadce wyboru interfejsu sterujacego 4.2.1.

Nastawy rejestrowe mozna edytowac za pomocg kontrolek formularza (2-6). Indeks wybranej nastawy (2) mozna
wybra¢ za pomocg listy rozwijanej lub bezposrednio poprzez klikniecie wybranej nastawy w tablicy (10). Wartos¢
nastawy (3) jest liczbg catkowitg ze znakiem. Po wprowadzeniu nastawy wcisniecie klawisza ENTER spowoduje
zapis do pamieci sterownika. Typ nastawy (4) okresla funkcje z jakg nastawa ma zostac uzyta:

e PRAD_BEZWZGLEDNIE — wartos¢ nastawy zostanie ustawiona bezposrednio jako wartos¢ zadana w mA,

e PRAD_WZGLEDNIE — wartos¢ nastawy zostanie zsumowana z aktualna wartoscig zadang w mA.
Przyciski odczytu (5) i zapisu (6) odpowiadajg za pobieranie i wysytanie tablicy nastaw do sterownika.
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Otwarta Petla | Regulacia Pradu/Momentu | Regulacja Predkosci ] Regulacia Pozycji ‘ Regulacja Mieszana
Regulacja Pradu/Momentu

Regulator pradu typu Pl z mozliwoscia ograniczenia maksymainej pedkosci

Dostepne typy nastaw

PRAD_BEZWZGLEDNIE - ustawia nastawe jako wartosé zadang w [mA]

PRAD_WZGLEDNIE - zwieksza/zmniejsza wartosé zadana o nastawe w [mA]
Opcje:

Limit predkosci - maksymaina predkos¢ sinka w fpm] (wymaga enkodera) (1) Aktywuj Tryb
Tablica Nastaw
Rejestr Wartod¢ Tw Index Tablicy Nastaw (2)
R1 0 PRAD_BEZWZGLEDNIE
R2 1 (10)  pRap_wzaLEDNE -
R3 1 PRAD_WZGLEDNIE Wartosé Nastawy (3)
R4 10 PRAD_WZGLEDNIE
R5 -10 PRAD_WZGLEDNIE
R6 100 PRAD_WZGLEDNIE Typ Nastawy (4)
R7 -100 PRAD_WZGLEDNIE
R8 1000 PRAD_WZGLEDNIE ¥
R9 10 PRAD_BEZWZGLEDNIE Odczytaj/Zapisz
R10 -10 PRAD_BEZWZGLEDNIE
R 100 PRAD_BEZWZGLEDNIE Odczyta) Zapisz
R12 -100 PRAD_BEZWZGLEDNIE (5) (6)
R13 1000 PRAD_BEZWZGLEDNIE
R14 -1000 PRAD_BEZWZGLEDNIE
R15 10000 PRAD_BEZWZGLEDNIE
R16 0 PRAD_BEZWZGLEDNIE
Limit Predkosci
Wytaczony (7) Wiaczony(8)
Speed Limit fpm] (9)

Rys. 25. Zaktadka regulacji prgdu/momentu

Funkcja limitu predkosci umozliwia ograniczenie predkosci maksymalnej napedu wyposazonego w enkoder.
W celu wiaczenia limitu predkosci nalezy skonfigurowa¢ enkoder w karcie ustawien zaawansowanych. Wybrac
opcje ,Wigczony” (8) oraz wprowadzi¢ limit predkosci jako dodatnig liczbe catkowitg(9) i potwierdzi¢ klawiszem
ENTER.

Jezeli naped nie jest wyposazony w enkoder predkosé silnika mozna ograniczyé za posrednictwem napiecia.
W tym celu nalezy wybra¢ opcje ,Wytgczony” (7). W zaktadce ustawiern zaawansowanych nalezy wprowadzic¢
napiecie znamionowe nizsze od aktualnego, spowoduje to ograniczenie napiecia przekazywanego do silnika.

Po konfiguracji ustawienia nalezy zapisa¢ korzystajac z przycisku znajdujacego sie w oknie gtéwnym
aplikacji. W przeciwnym wypadku zanik napiecia przywréci poprzednie ustawienia sterownika.

5.5 Regulacja Predkosci

Tryb regulacji predkosci umozliwia sterowanie predkoscig zadang sterownika. W celu uruchomienia trybu nalezy
wybra¢ zaktadke Regulacji Predkosci i nacisngc przycisk ,Aktywuj Tryb” (1). Wszystkie wartosci w tym trybie s3
okreslone w obr./min (profil wytaczony (7)) lub w steps/s (profil wigczony (8)). Nastepnie nalezy wybrac
odpowiedni interfejs sterujgcy w oknie gtéwnym aplikacji w zaktadce wyboru interfejsu sterujgcego 4.2.1.

Nastawy rejestrowe mozna edytowac za pomocg kontrolek formularza (2-6). Indeks wybranej nastawy (2) mozna
wybrac za pomoca listy rozwijanej lub bezposrednio poprzez klikniecie wybranej nastawy w tablicy (10). Wartos¢
nastawy (3) jest liczbg catkowitg ze znakiem. Po wprowadzeniu nastawy wcisniecie klawisza ENTER spowoduje
zapis do pamieci sterownika. Typ nastawy (4) okresla funkcje z jakg nastawa ma zosta¢ uzyta:

e PREDKOSC_BEZWZGLEDNIE — wartos¢ nastawy zostanie ustawiona bezposrednio jako wartos¢ zadana,

e PREDKOSC_WZGLEDNIE — wartos¢ nastawy zostanie zsumowana z aktualna wartoscig zadang
Przyciski odczytu (5) i zapisu (6) odpowiadajg za pobieranie i wysytanie tablicy nastaw do sterownika.

@ www.wobit.com.pl Instrukcja obstugi SID116 v2 — 18.04.2024  str.28



Otwarta Pt | Regulaca Pracu/Moment | Regacs Predkodc: | Regulacs Posyc | Reulace Meszana|

Regulator Predkosci
k regulator predkodci 2 $cia ustawienia profilu predkosci
Dostepne typy nastaw:
PREDKOSC_BEZWZGLEDNIE - ustawia nastawe jako warto$¢ zadang fpm) z profilem [steps/s]
PREDKOSC_WZGLEDNIE - zwigksza/zmniejsza wartos¢ zadang o nastawefmpm] z profilem [steps/s] ( 1 )
Opcie . X
Profil Predkosci - umoziwia ograniczenie § i Wa napedu [ Actywyj Tyb ‘
Tablica Nastaw
ooty Monolt Tw index Tablcy Nastaw: ~ (2)
R1 0 PREDKOSC_BEZWZGLEDNIE . -
R2 1 (11) PREDKOSC_WZGLEDNIE | >
R3 1 PREDKOSC_WZGLEDNIE Wartosé Nastawy (3)
R4 10 PREDKOSC_WZGLEDNIE
R5 -10 PREDKOSC_WZGLEDNIE
R6 100 PREDKOSC_WZGLEDNIE Typ Nastawy (4)
R7 -100 PREDKOSC_WZGLEDNIE P
RS 1000 PREDKOSC_WZGLEDNIE { =z
RS 10 PREDKOSC_BEZWZGLEDNIE Odcaytaj/Zapisz
R10 -10 PREDKOSC_BEZWZGLEDNIE
R1 100 PREDKOSC_BEZWZGLEDNIE ([ Odeata | [ zepm
R12 -100 PREDKOSC_BEZWZGLEDNIE (5) (6)
R13 1000 PREDKOSC_BEZWZGLEDNIE
R14 -1000 PREDKOSC_BEZWZGLEDNIE
R15 10000 PREDKOSC_BEZWZGLEDNIE
R16 0 PREDKOSC_BEZWZGLEDNIE
Profil Predkosci
Wylaczony (7) Wiaczony (8)
Limt Predkosci: 100 jobrs]  (9)
Limi Przyspieszenia: 19 obr/s*2] (10)

Rys. 26. zaktadka regulacja predkosci

Profil predkosci umozliwia okreslenie maksymalnej predkosci i przyspieszenia z jakim majg wykonywac sie zmiany
predkosci. W celu aktywacji trybu nalezy wybra¢ opcje ,,Wtgczony” (8) oraz wprowadzi¢ parametry profilu :
predkosé maksymalng (9) oraz przyspieszenie (10).

5.6 Regulacja Pozycji

Tryb regulacji pozycji umozliwia sterowanie pozycjg zadang sterownika. W celu uruchomienia trybu nalezy wybraé
zaktadke Regulacji Pozycji i nacisng¢ przycisk ,Aktywuj Tryb” (1). Wszystkie wartosci w tym trybie sg okreslone
w krokach [steps] odpowiadajgcych impulsowi z enkodera z uwzglednieniem kwadratury sygnatu. Nastepnie
nalezy wybrac odpowiedni interfejs sterujgcy w oknie gtdwnym aplikacji w zaktadce wyboru interfejsu sterujgcego
4.2.1.

Otwarta Petla | Regulacia Pradu/Momentu | Reguiacia Predkodc || Reguacia Pozycy | Regulacia Mieszana |

Regulator Pozycji
Kaskadowy regulator pozycji 2 mozliwos profilu
Dostepne typy nastaw:
POZYCJA_BEZWZGLEDNIE - ustawia nastawe jako warto$é zadang [steps]
POZYCJA_WZGLEDNIE - zwigksza/zmniejsza warto$¢ zadang o nastawe [steps] ( 1 )
Opce T, i
Profil Prediosci - umoziiwia okres! i 3 ( Adtywuj
2 jaka zostanie wykonany ruch — 71”,7‘
Tablica Nastaw
Rejestr Wartosé Ty Index T Nastaw )
R1 0 (11) POZYCJA_BEZWZGLEDNIE ~ |
R2 1 POZYCJA_WZGLEDNIE L v
R3 1 POZYCJA_WZGLEDNIE Wartosé Nastawy (3)
R4 10 POZYCJA_WZGLEDNIE
RS -10 POZYCJA_WZGLEDNIE
R6 100 POZYCJA_WZGLEDNIE Typ Nastawy (4)
R7 -100 POZYCJA_WZGLEDNIE \
R8 1000 POZYCJA_WZGLEDNIE ‘ =)
R9 10 POZYCJA_BEZWZGLEDNIE Odczytaj/Zapisz
R10 -10 POZYCJA_BEZWZGLEDNIE :
RN 100 POZYCJA_BEZWZGLEDNIE [ Odeapa | [ zepm |
R12 -100 POZYCJA_BEZWZGLEDNIE (5) (6)
R13 1000 POZYCJA_BEZWZGLEDNIE
R14 -1000 POZYCJA_BEZWZGLEDNIE
R15 12000 POZYCJA_WZGLEDNIE
R16 0 POZYCJA_BEZWZGLEDNIE
Profil Predkosci
Wylaczony (7) Wiaczony (8)
Limt Predkodc 100 obrs]  (9)
Limt Przyspieszenia:  1p [obr/s™2) (10)

Rys. 27. Zaktadka regulacja pozycji
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Nastawy rejestrowe mozna edytowac za pomoca kontrolek formularza (2-6). Indeks wybranej nastawy (2) mozna
wybrac za pomoca listy rozwijanej lub bezposrednio poprzez klikniecie wybranej nastawy w tablicy (10). Wartos¢
nastawy (3) jest liczbg catkowitg ze znakiem. Po wprowadzeniu nastawy wcisniecie klawisza ENTER spowoduje
zapis do pamieci sterownika. Typ nastawy (4) okresla funkcje z jakg nastawa ma zosta¢ uzyta:
e POZYCJA BEZWZGLEDNIE — warto$¢ nastawy zostanie ustawiona bezposrednio jako wartos¢ zadana
w krokach [steps],
e POZYCJA_WZGLEDNIE — wartos¢ nastawy zostanie zsumowana z aktualng wartos$cig zadang w krokach
[steps].
Przyciski odczytu (5) i zapisu (6) odpowiadajg za pobieranie i wysytanie tablicy nastaw do sterownika.

Profil predkosci umozliwia okreslenie maksymalnej predkosci i przyspieszenia z jakim majg wykonywac sie zmiany
pozycji. W celu aktywacji trybu nalezy wybrac opcje ,, Wtgczony” (8) oraz wprowadzié¢ parametry profilu : predkosc¢
maksymalng (9) oraz przyspieszenie (10).

5.7 Hamowanie Dynamiczne (rezystor hamujacy)
5.7.1 Funkcja hamowania dynamicznego.

SID116 jest sterownikiem 4-kwadrantowym (4Q). Umozliwia kontrole silnika zaréwno w trybie normalnej pracy
napedowej jak i w trybie generatorowym/pradnicowym. W normalnym trybie silnik pobiera energie ze Zrédta
zasilania i zamienia j3 w energie mechaniczng napedzajgc uktad mechaniczny. W trybie
generatorowym/pradnicowym silnik jest napedzany lub dopedzany przez uktad mechaniczny np. w wyniku
bezwtadnosci lub grawitacji, energia mechaniczna przekazana w ten sposdb na wat silnika zostaje przetworzona
w energie elektryczng, ktéra za posrednictwem sterownika wraca do zZrdédta zasilania. Zaletg takiego rozwigzania
jest mozliwo$¢ wykorzystania zwréconej energii do tadowania np. akumulatorow w przypadku gdy sterownik
pracuje w aplikacji mobilnej.

Zwroty energii w przypadku silnikdw elektrycznych majg z reguty charakter krétkich impulséw o stosunkowo
duzej mocy. Nadmiar energii pochodzacej z silnika jest zmieniany na energie cieplng w za posrednictwem
rezystora hamujgcego.

43" Maksymalne napigcie podczas nawrotu

44

Napiecie maksymalne sterownika

32—

T Napiecie zasilania sterownika

T Napiecie znamionowe silnika

"] (I1)
4
Niskie napiecie Normalna Praca Hamowanie | Stan awaryjny
zasilania rezystorem hamowanie
Zwrot energii zZwarciowe
do zrédta /
tadowanie

akumultorow

Rys. 28. Tryby pracy sterownika

@ www.wobit.com.pl Instrukcja obstugi SID116 v2 — 18.04.2024  str.30



W zaleznosci od napiecia zasilania sterownika wyrdzniamy nastepujace tryby pracy sterownika:

I Stan awaryjny. Ponizej 10 V napiecie zasilania sterownika jest zbyt niskie i nie pozwala na normalng prace.
SID116 przejdzie w stan awaryjny (btad: Napiecie zasilania <10 V).

Il Stan normalnej pracy. Sterownik przekazuje energie do silnika.

Il Stan normalnej pracy. Sterownik jest w trybie zwrotu energii do Zrddta zasilania.

IV Stan normalnej pracy. Sterownik wytraca energie na rezystorze hamujgcym.

V Stan awaryjny. Napiecie na silniku jest powyzej napiecia bezpiecznego dla sterownika. Sterownik
przechodzi w tryb awaryjny (btad: Napiecie zasilania >36 V ). Hamowanie zwarciowe silnikem.

Uzytkownik ma mozliwos¢ konfiguracji strefy Il i Ill poprzez ustawienie napiecia znamionowego silnika oraz
napiecia zasilania w ustawieniach sterownika. Pozostate strefy wynikaja z konstrukcji sterownika.

5.7.2 Rezystor Hamujgcy. Dobdr parametréw.

W sterowniku wbudowany zostat rezystor cementowy o rezystancji 10Q i mocy znamionowej 10 W.
Oprogramowanie SID116-PC umozliwia konfiguracje mocy oraz rezystancji rezystora hamujgcego.

4 10.Rezystor Hamujacy
Rezystancja Rezystora 10
Moc znamionowa rezystora 10

Rys. 29. Rezystor hamujacy

Domysine parametry zgodne sg z ustawieniami wewnetrznego rezystora. Sterownik na podstawie tych
parametréw oraz zmierzonego napiecia wyznacza maksymalng moc hamowania. Podczas konfiguracji rezystora
nalezy zwrdci¢ uwage na ustawienia napiecia znamionowego silnika oraz napiecie zasilania sterownika.
Ustawione napiecie znamionowe silnika nie moze by¢ wyzsze niz ustawione napiecie zasilania sterownika,
ustawione napiecie zasilania sterownika musi by¢ nizsze od maksymalnego rzeczywistego napiecia zrddta
zasilania. W przeciwnym wypadku sterownik bedzie wytracat nadmiar napiecia na rezystorze.

Przyktad: Zasilamy sterownik z akumulatora o napieciu znamionowym 24V, napiecie tadowania takiego
akumulatora z regufy jest wyzsze i moze wynosic¢ ok. 28 V. Napiecie natadowanego akumulatora bedzie rdwniez
wyzsze niz 24V. Dlatego jesli ustawimy napiecie zasilania sterownika na 24V sterownik po przekroczeniu 24V
uruchomi rezystor hamujgcy ktory bedzie probowat obnizy¢ napiecie do poziomu 24V niezaleznie od tego czy
naped jest aktywny lub nie, co oznacza, ze akumulator zostanie roztadowany do poziomu 24V. Stqd Napiecie
zasilania sterownika w ustawieniach powinno byc ustawione na wartos¢ maksymalng, ktéra w naszym przyktadzie
wynosi 28V. To samo tyczy sie zasilaczy, ktérych wystepuja pulsacje napiecia na wyjsciu. Nalezy zmierzyé
maksymalne rzeczywiste napiecie zasilania lub poda¢ je z zapasem ok. 10%.

Moc znamionowa rezystora definiowana w aplikacji jest mocg ciagta, przy ktdrej rezystor moze pracowac bez
uszkodzenia przez 30 min. W przypadku wbudowanego rezystora istnieje mozliwo$¢ dziesieciokrotnego
przecigzenia mocg pod warunkiem, ze czas przecigzenia nie przekracza 5 sekund, a srednia moc przy cyklicznym
przecigzaniu nie przekroczy znamionowych 10 W. Oznacza to, ze w aplikacji mozemy wprowadzi¢ maksymalnie
wartos¢ 100 W dla wewnetrznego rezystora pod warunkiem, ze hamowanie napedu nie bedzie trwato dtuzej niz
5 sekund, a czas hamowania nie przekroczy 10% cyklu pracy sterownika.

W przypadku gdy moc rezystora bedzie zbyt niska sterownik przejdzie w stan awaryjny (btad: Napiecie zasilania
>36 V) ze wzgledu na napiecie indukowane przez hamujgcy/nawracajacy silnik. Konieczne jest zastosowanie
zewnetrznego rezystora hamujgcego. Podfaczenie rezystora przedstawiono w rozdziale 3.3. Zewnetrzny rezystor
hamujacy sterowany jest z tego samego klucza co rezystor wewnetrzny i jest potgczony z nim réwnolegle. Oznacza
to, ze w trakcie hamowania obydwa rezystory bedg przewodzi¢ prad zgodnie z prawem Ohma. Moc odtozona
danym rezystorze bedzie zalezata od jego rezystancji, dlatego rezystancja zewnetrznego rezystora powinna by¢
nizsza od rezystora wewnetrznego.
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5.8 Obstuga btedow sterownika.

5.8.1 Opis bteddéw

Tabela 6. Sterownik SID116 umozliwia uzytkownikowi dostep do nastepujacych sygnatéw btedu

Sygnat Opis Typ
Napiecie zasilania <10 V Na_)p_leue zasilania  ponizej  napiecia
minimalnego
Napiecie zasilania >36 V Napiecie zasilania powyzej progu Krytyczny

maksymalnego

Przegrzanie uktadu >105°C

pracy

Przekroczenie dopuszczalnej temperatury

Przecigzenie napedu

Ograniczenie prgdowe aktywne dtuzej niz

Btad s$ledzenia predkosci

obstuga btedéw

5s
Przekroczenie  dopuszczalnego  btedu
predkosci, konfiguracja limitu dostepna

jest w ustawieniach zaawansowanych -

Konfigurowalny

Btad sledzenia profilu

Przekroczenie  dopuszczalnego

btedéw

profilu, konfiguracja limitu dostepna jest w
ustawieniach zaawansowanych — obstuga

btedu

Btad wartosci profilu

Btedne dane wejsciowe profilu

5.8.2 Postepowanie w przypadku btedéw

Tabela 7. Postepowanie w przypadku btedow

Btad / Objawy

Mozliwa przyczyna

Rozwigzanie

Uszkodzenie zasilacza Ilub roztadowanie

akumulatora zasilajacego

Sprawdzi¢ napiecie zasilajgce sterownika.
Wykonac¢ pomiar w trakcie obcigzenia

Napiecie zasilania <10 V

Niska wydajno$¢ pradowa zasilacza /

akumulatora

Zmniejszy¢ prad znamionowy w ustawieniach
silnika

Uszkodzenie zasilacza

Sprawdzi¢ napiecie zasilajgce sterownika

Napiecie zasilania >36 V

Jezeli btad wystepuje w trakcie pracy napedu
zwtaszcza podczas zmian predkosci silnika,
moze to oznacza¢ zbyt duzy zwrot energii
z napedu, wykraczajgcy poza moc rezystora

Nalezy  sprawdzi¢  ustawienia  rezystora
hamujgcego 5.7

Nalezy zastosowac rezystor wiekszej mocy 5.7

Jezeli btad wystepuje w trakcie ciagtego
obcigzenia napedu, przy poborze pradu >50%
zZnamionowego

Nalezy zastosowac¢ dodatkowy radiator na
sterowniku lub wymusi¢ przeptyw powietrza
wokot obudowy sterownika

Przegrzanie uktadu >105°C

Ograniczy¢ prad znamionowy silnika
w ustawieniach
Jezeli sterownik przegrzewa sie w trakcie | Nalezy sprawdzi¢c konfiguracje rezystora

normalnej pracy przy niskim obcigzeniu <50%
zZnamionowego

hamujacego, mozliwe ustawienie zbyt wysokiej
mocy przy rezystorze wewnetrznym

w przypadku stosowania rezystora
zewnetrznego, jezeli rezystor nie nagrzewa sie,
nalezy sprawdzi¢ poprawnos¢ podfaczenia
rezystora zewn.

Jezeli uzywane jest wyjscie +5V nalezy
sprawdzi¢ czy pobdr pradu na wyjsciu nie
przekracza 150 mA, przekroczenie pragdu moze

Przecigzenie napedu

wywotac przegrzanie wbudowanego
stabilizatora napiecia.
Naped jest zblokowany, obcigzenie jest zbyt | Sprawdzi¢ obcigzenie mechaniczne silnika.

duze. Silnik pracuje z pradem ograniczenia

Zwiekszy¢ prad znamionowy w dopuszczalnym
zakresie.

Bfad Sledzenia predkosci

Wystepuje podczas trybu regulacji predkosci
lub pozycji bez profilu w momencie gdy
naped nie jest w stanie utrzymaé zadanej
predkosci

Jezeli naped reaguje ze zbyt niska dynamikg,
przy czym prad nie wchodzi w ograniczenie,
wowczas nalezy dostroic regulator sterownika

Jezeli prad w trakcie ruchu wchodzit
w ograniczenie, mozliwe obcigzenie napedu

www.wobit.com.pl

P

Instrukcja obstugi SID116 v2 — 18.04.2024

str.32




jest zbyt duze i nalezy zatozy¢ wieksza
tolerancje dla bteduw 5.8

Btad sledzenia profilu

Wystepuje w trybach regulacji pozycji
i predkosci z profilem w momencie gdy
naped nie jest w stanie utrzymac zadanego
profilu.

Jezeli naped reaguje ze zbyt niskg dynamikg,
przy czym prad nie wchodzi w ograniczenie,
wowczas nalezy dostroic regulator sterownika

Jezeli prad w trakcie ruchu wchodzit
w ograniczenie, mozliwe obcigzenie napedu
jest zbyt duze i nalezy zatozy¢ wiekszg
tolerancje dla btedu w 5.8 lub zmniejszy¢
predkos¢ maksymalng lub przyspieszenie
profilu

Btad wartosci profilu

Woystepuje gdy zadana pozycja/predkos¢ nie
jest mozliwa do osiggniecia w aktualnym
stanie/potozeniu napedu przy okreslonych
parametrach profilu

Nalezy zmieni¢ parametry profilu predkosci dla
uzywanego trybu

Naped rozpedza sie do maksymalnej
predkosci przeciwnie do kierunku
zadanej nastawy

Uszkodzenie enkodera Iub niepoprawne
podtaczenie przewodow

Sprawdzi¢ dziatanie enkodera .
Sprawdzi¢ czy kierunek zliczania impulséow z
enkodera pokrywa sie z polaryzacja silnika

Naped wydaje pisk w trakcie pracy z
regulatorem

Przeregulowanie regulatora pradu

Nalezy zmniejszy¢ nastawy regulatora pradu

Naped wpada w drgania lub oscylacje
w trakcie pracy

Przeregulowanie regulatora pozycji lub
predkosci

Nalezy sprawdzi¢ i ewentualnie zmniejszy¢
nastawy regulatora predkosci lub pozycji

6. Komunikacja MODBUS

Sterownik pozwala na komunikacje z urzadzeniem nadrzednym (MASTER) w protokole MODBUS-RTU.
Komunikacja odbywa sie poprzez port RS485.

Parametry transmisji

=  Domyslny adres: 1 (konfigurowane w zakresie 1..126)
= Domyslna predko$é transmisji: 38400 b/s (dostepne predkosci 9600, 19200, 38400, 57600, 115200)
=  Bity stopu: 1, Parzystos¢: brak
= Timeout: 750us (maksymalny czas odstepu miedzy kolejnymi bajtami w ramce)

Opis komunikacji, spis rejestrow uzytkownika i sposéb sterowania napedami przez MODBUS-RTU dostepny jest
w dokumentacji ,,SID116_protokol_MODBUS.pdf’
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7. Parametry techniczne

Tabela 9. Parametry techniczne

Opis Parametr

Napiecie : 12 ... 36 VDC, pobdr pradu zalezy od pradu

Zasilanie silnika (VM+) silnika

Zasilanie czesci sterujacej (VL+) | Napiecie : 12... 36 VDC, 150mA

Napiecie maks.: 30 V

Silnik Prad ciggty maks.: 16 A
Czestotliwos¢ kluczowania: 18 kHz
Typ: Inkrementalny
Enkoder silnika Napiecie: 5-24 V

Maks. Czestotliwos¢: 1 MHz
Napiecie: 10 —36 V (zalezne od VQ+)
Prad maks.: 1A
Rezystancja:10 Q

Moc : 10 W / 30 min
Przecigzalnos$¢ : 10x

Moc maks. : 100W / 5 sek
Rezystancja 0.47-10Q
Prad maks. 50A

Moc maks. 1000W
Optoizolacja: tak

Wejscia INO.1 .. INO.8 Stan niski: ponizej 2 V

Stan wysoki: +5...+24 V
Optoizolacja: brak

Wejscia IN1.0 .. IN1.2 Stan niski: ponizej 2 V

Stan wysoki: +5...+24 V

Typ : tranzystor P-MOS
Prad ciggty: maks. 1 A

Hamulec mechaniczny

Wewnetrzny rezystor Hamujacy

Zewnetrzny rezystor Hamujacy
(opcja)

Wyjsécia Q0 .. Q1

Zasilanie wyjs¢ Napiecie na zaciskach VQ+: 6—-36 V

Wyjscie +5V Maks. prad : 150mA

Napiecie: 0...10V
Rozdzielczo$¢ pomiaru: 0.006 V

Wejscie analogowe AIN

Regulacja pozycji Okres regulacji : 8 ms (125 Hz)
Regulacja predkosci Okres regulacji: 1 ms (1 kHz)
Regulacji pradu Okres regulacji: 0.125 ms ( 8 kHz)
RS485: Protokdt komunikacyjny: MODBUS - RTU SLAVE
Komunikacja CAN (opcja): Protokét komunikacyjny CAN / CANopen
USB: 2.0 (HID): Konfiguracja parametrow
Zakres temperatur pracy 5..50°C
Masa 280 g (bez radiatora)
Obudowa 139x80x30 mm (bez radiatora), mocowanie na szyne DIN
Stopien szczelnosci P20
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