Wskazéwki uzytkowe i zalecenia nt. bezpieczenstwa:

- wszelkie regulacje i zabiegi przy mechanicznych cz¢$ciach maszyny z wlaczonymi sterownikami silnikow jest
niedozwolone. W trakcie ustawiania i przeprowadzania prob maszyny silnik moze wykona¢ niespodziewane
ruchy spowodowane zaktoceniami od innych podzespotéw maszyny. Moze to stwarza¢ niebezpieczenstwo dla
zdrowia i zycia ludzi.

- silnik krokowy jest maszyng elektryczna. Obowiazuja ogoélne zasady i przepisy eksploatacji maszyn . .
elektrycznych. Przed wiaczeniem sterownika nalezy upewni¢ sig Ze czesci ruchome maszyny nie spowoduja InStka]a ObShlgl
kolizji z innymi czg¢$ciami maszyny lub nie spowoduja obrazen u ludzi.

- w celu zmniejszenia zaktocen generowanych przez przewody silnikowe i zasilajace zaleca si¢ umiescic je w
oplocie ekranujacym potaczonym z masa.

- przewody sygnatowe nalezy prowadzi¢ osobno w odlegtosci ok. 10cm. od przewodow zasilajacych i silnikowych

- niedopuszczalne jest splatanie przewodow sygnatowych i zasilajacych razem.

- ze wzgledu na dtugosé przewoddéw pradowych korzystnie jest montowac sterownik mozliwie najblizej silnika.

- wykonanie podtaczen i obrobka przewoddéw wysoko pradowych musza by¢ wykonane z nalezyta starannoscig.

- nalezy pamietac ze bateria kondensatoréw w zasilaczu jest w stanie do$¢ dtugo utrzymywacé znaczng energie,

w celu roztadowania nalezy przy wytaczonym zasilaczu zewrze¢ + i mase za posrednictwem rezystora o wartosci
kilkudziesigciu omow.

STEROWNIK SILNIKA KROKOWEGO
MDO0860 i MD0560



Charakterystyka ogélna:

Sterownik przeznaczony jest do sterowania silnikow krokowych 2 i 4 fazowych. Zaawansowany system kontroli
pradu w sposob bipolarny generuje odpowiednie prady w uzwojeniach silnika. Precyzyjny kontroler umozliwia
prace silnika z podziatem mikrokrokowym max.1/256. Przy konstruowaniu sterownika priorytetem byty osiagi
dynamiczne silnikow. Na kazdym z zakresow podziatlowych sterownika mozliwe jest osiagnigcie obrotow
uzytecznych na poziomie 30-50 obr./sek. Oczywiscie dotyczy to silnikow o niskiej rezystancji uzwojen i ptaskiej
charakterystyce momentu obrotowego. Zaawansowany system kontroli pradu zabezpiecza sterownik przed
zwarciami wyjs$¢ (rowniez do masy). Zabezpieczenie napigciowe czuwa nad wlasciwym zakresem napie¢ zasilania,
reagujac wylaczeniem sterownika w przypadku ich przekroczenia. Stopnie mocy sterownika pracuja przy
czestotliwosci czopowania 20 kHz. Sterownik posiada wbudowany ogranicznik pradu w czasie bezczynnosci.
Wejscia sterownika sa odseparowane transoptorami, warto$¢ napiecia sterujacego 5V (poziomy TTL).

Zasilanie:

Do zasilania sterownika nalezy stosowacé zasilacze niestabilizowane. Wystarcza transformator prostownik i bateria
kondensatorow. W przypadku zasilania kilku sterownikow z jednego zasilacza polaczenia musza by¢ w "gwiazdg"
gdzie punktem centralnym jest zasilacz. Zakres napigcia wyj$ciowego z transformatora powinien miesci¢ si¢ w
przedziale 17V — 42V. Co odpowiada napigciu na kondensatorach 24V — 59V. Zabezpieczenie nadnapigciowe
wylacza sterownik jezeli warto$¢ napiecia zasilajacego przez 2 sek. przekracza 62V. W przypadku sterowania
silnikéw o duzej indukcyjnosci nalezy mie¢ na uwadze mozliwosé chwilowych skokow napiecia w momentach
wytracania przez silnik obrotow. Ponizej przedstawiony jest schemat prawidlowego podtaczenia kilku sterownikow
do jednego zasilacza.
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Nalezy zwroci¢ uwage na kondensatory filtrujace zasilacza, powinny by¢ to kondensatory zdolne do przejmowania
duzych pradow impulsowych. Dobrym sposobem jest rownolegte potaczenie kilku kondensatoréw co powoduje
zmniejszenie impedancji takiej baterii. Suma pojemnosci nie powinna by¢ mniejsza niz 4700uF.

Podlaczenie sterownika z zasilaczem i z silnikiem powinno by¢ wykonane z duza staranno$cia przewodem
miedzianym o przekroju min. Imm? Dodatkowo przewody do silnika powinny by¢ prowadzone w oplocie
ekranujacym lub przynajmniej powinny by¢ ze soba splecione w warkocz. Ogranicza to rozpraszanie zaktocen
elektromagnetycznych.

Niedopuszczalne jest podfaczanie i roztaczanie przewodow silnik — sterownik pod napi¢ciem. Grozi to
uszkodzeniem sterownika, a w najlepszym wypadku wypaleniem stykow potaczeniowych.

Wejscia:

Wszystkie wejscia sterownika odseparowane sg transoptorami. Napigcie sterujace transoptorow jest dopasowane do
logiki TTL 5V. Wej$ciami mozna sterowac bezposrednio za pomoca buforéw logicznych lub za posrednictwem
tranzystorow w charakterze bufora, patrz rys. ponizej:

Sygnatly wejsciowe, szczegdlnie sygnat PUL (puls) musza by¢ pozbawione wszelkich sktadowych zaktécajacych
zarowno impulsowych jak i w.cz. Sterownik jest w stanie reagowac¢ na impulsy o czasie trwania nawet 100ns
Wysoka czgstotliwo$é wejsciowa jest niezbedna w przypadku pracy z maksymalng rozdzielczoscia podziatowa i
koniecznosci uzyskania wysokich obrotow silnika. Jezeli w aplikacji docelowej nie ma potrzeby korzysta¢ z
wysokich czestotliwosci wejsciowych, a wystepuja ktopoty z sygnatami zaktdcajacymi mozna wejscie PUL sthumié
dotaczonym rownolegte kondensatorem 100 — 470p.

Dobrym sposobem uniknigcia sygnatlow zaktocajacych jest zastosowanie nadajnika i odbiornika linii (485).

Nastawy sterownika:

Rzecza wazng jest odpowiednie ustawienie pradu sterownika w zaleznosci od sterowanego silnika. Do nastaw pradu
stuza przetaczniki DIP oznaczone na pokrywie jako SW1,SW2,SW3 i SW4. Z czego SW4 shuzy do obnizenia pradu
postojowego o potowe w czasie bezczynnoscei ( brak impulsow PUL ). Warto$¢ pradu odpowiednia do nastaw
przetacznikéw DIP oznaczono na pokrywie sterownika. Warto$¢ pradu wybieramy i ustawiamy jako warto$¢
najblizsza warto$ci pradu silnika. Wiaczenie SW4 skutkuje wytaczeniem ograniczania pradu podczas postoju.

Prad sterowania silnika ustawiany jest w przedziale 1,9 — 7,8A na fazg, jest to warto$¢ szczytowa.

Kolejna nastawa sterownika jest podzial mikrokrokowy warto$¢ ta powoduje zmiang liczby impulséw PUL
niezbednych do poruszenia silnika o jeden obroét. Dla standardowego silnika o skoku 1,8 stopnia ilo$¢ impulséw

na obrot obliczamy mnozac warto$¢ odczytana z tabeli na pokrywie sterownika przez 200.

Przyktadowo: przy ustawieniu 25, ilo$¢ impulséw na obrét wynosi 25 x 200 = 5000.

Odpowiednio do zadanej warto$ci mikrokrokow ustawiamy SW5, SW6, SW7 i SW8. Kombinacje nastaw
przetacznikéw podane sa w tabeli na pokrywie sterownika. Zmiana ustawien DIP-SW podczas pracy sterownika
moze spowodowac zadziatanie zabezpieczenia pradowego i wylaczenie sterownika.

Montaz sterownika:

Sterownik MDO08100 sprzedawany jest jako komponent do budowy systemu napgdowego. Na uzytkowniku spoczywa
obowiazek prawidtowej 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 swobodnie optywato radiator.

W przypadku montazu sterownikow w szafie sterujacej konieczne jest spowodowanie skutecznej wymiany powietrza
poprzez wentylator.

Przy dlugotrwatej pracy sterownikéw z maksymalnym pradem wyjsciowym nalezy spowodowa¢ wymuszony obieg
powietrza wokot sterownikow. Praktycznie na grupe 3-4 sterownikow wystarcza 1 wentylator 8x8cm zasilany potowa
napiegcia znamionowego. Wentylator nalezy zamocowac pod sterownikami w odlegtosci ok. 10-15cm. i skierowac
strumien powietrza pionowo w gore wzdhuz zeber radiatorow. Przy nastawach do SA wystarczy chtodzenie pasywne.
Silnik:

Sterownik zasila fazy silnika pradem impulsowym generujacym w silniku duza warto$¢ pradow wirowych. Sa one
powodem silnego nagrzewania rdzenia silnika. Pomimo bardzo zaawansowanej techniki kontroli pradu
ograniczajacej do minimum grzanie silnika, nalezy mie¢ na uwadze prawidtowe mocowanie silnika. Nalezy zwroci¢
uwage zeby silnik byl mocowany za posrednictwem ptyt aluminiowych zdolnych odbiera¢ wydzielane ciepto.
Odbiornikiem ciepta moze tez by¢ masywny korpus maszyny. W skrajnych przypadkach nalezy stosowaé chtodzenie
aktywne w postaci wentylatora. Temperatura maksymalnie wykorzystanego silnika moze dochodzi¢ do 65 stopni.
Jest to zjawisko normalne, nalezy zadba¢ aby temperatura nie przekraczata 80stopni.

Uwagi te dotycza aplikacji gdzie silnik ma co robi¢ i nie udaje ,,z6twia”.

Przy wyborze silnika nalezy kierowac si¢ oprocz wymaganego momentu trzymajacego wartoscia rezystancji
uzwojen. Mniejsza warto$¢ rezystancji wptynie korzystnie na osiagi silnika. Jako idealng mozna przyjac rezystancje
na poziomie 0,1- 0,25 Q. Silniki z taka rezystancja maja wyptaszczong charakterystyke i gwarantujg uzyskanie
obrotéw uzytecznych dochodzacych do 40 na sek.

Dane techniczne sterownika:

Napigcie zasilania: 20-60V

Prad wyjsciowy: 2,8A 3,5A 4,2A 49A 5,7A 6,4A 7,0A 7,8A (dla MDO0860)

Prad wyjsciowy: 1,9A 2,3A 2,7A 3,2A 3,6A 4A 4,4A 4,8A  (dla MD0560)

Zabezpieczenia przeciwzwarciowe: fazowe, faza-faza, faza-gnd

Zabezpieczenie pod i nadnapigciowe: 19V, 62V

Czgstotliwos$¢ czopowania: 20kHz

Gaszenie pradu: ptynne, wielostanowe

Zaawansowany uktad antyrezonansowy

Ksztaltowanie sinusoidy: automatyczne z korekcja zalezna od predkosci

Podziat mikrokrokowy binarny: Y%, Y4, 1/8, 1/16, 1/32, 1/64, 1/128, 1/256

Podzial mikrokrokowy dziesigtny: 1/5, 1/10, 1/25, 1/40, 1/50, 1/80, 1/125, 1/250

Czgstotliwos¢ kroku (wejscie PUL): 4MHz (4000kHz)

Zasilanie i sygnaty do silnika na listwach roztacznych

Sygnaly sterujace na listwach roztacznych

Monitor zdarzen: przyczyna awarii zapisywana w pamigci Eeprom ( przechowuje 50 ostatnich alarmow)

Opcje wykonania: z radiatorem pasywnym, bez radiatora pasywnego

Wymiary sterownika: 120x100x30 mm.



