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1 Wstep

Niniejszy dokument podsumowuje normy Solaris dotyczace automatyki napeddéw oraz zawiera
propozycje najlepszych rozwigzan w zakresie potaczen przewodowych dla silnikdw krokowych.

2 Sterownik silnika

Standardowym sterownikiem silnika krokowego Narodowego Centrum Promieniowania
Synchrotronowego - ,Solaris” jest IcePAP.

Jak wspomniano we wstepie, niniejszy dokument opisuje polityke SOLARIS, podczas gdy
dokument , Instrukcja obstugi sprzetu IcePAP” dotyczy kontrolera ruchu IcePAP. Oba dokumenty
powinny by¢ rozpowszechniane razem.

Sterownik IcePAP moze napedzac praktycznie kazdy 2-fazowy bipolarny silnik krokowy i
dostarczac¢ sygnaty sterujace kazdym rodzajem zewnetrznym impulsowym/kierunkowym
sterownikiem wykorzystywanym do zasilania silnika zbudowanego w innej technologii. IcePAP
wyposazony jest w cztery gtdwne interfejsy, ktore zostaty opisane w kolejnych rozdziatach.

Na Rysunku 1 przedstawiono wszystkie elementy standardowego systemu napedowego, gdzie
réznymi kolorami oznaczono obowigzki dostawcy (czerwony) i firmy SOLARIS (niebieski).
Standardowe systemy napedowe wyposazone sgq w 2-fazowe silniki krokowe o pradzie
znamionowym do 7A i enkodery obstugiwane przez IcePAP np.: impulsowe/kierunkowe lub
kwadraturowe (TTL lub RS422) lub tez bezwzgledne SSI (aby uzyska¢ informacje o BISS- C,
nalezy skontaktowac sie z obstugg techniczng SOLARIS).

Dostawca musi przestrzegac¢ wszystkich zasad opisanych w nastepnym rozdziale.

Oprogramowanie sterujace

Panel/skrzynka
urzadzenia

1

Przewéd
enkodera

=

Enkodery pozycyjne

Przewodd
silnika
Silniki

taczniki kraricowe —,

Rysunek 1. Elementy i obowigzki dotyczace standardowego systemu napedowego.
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3 Standardowy system napedowy

3.1 Silniki

Standardowe systemy napedowe sg zdeterminowane jako2-fazowe bipolarne silniki krokowe do
7A oraz enkodery obstugiwane przez IcePAP np.: impulsowych/kierunkowych Ilub
kwadraturowych (TTL lub RS422) lub bezwzglednych SSI (aby uzyska¢ informacje o BISS- C,
nalezy skontaktowac sie z obstugg techniczng SOLARIS).

Kazdy inny system napedowy okreslany jest jako niestandardowy i opisany zostat w rozdziale
,Niestandardowy system napedowy”.

Jak okreslono powyzej, IcePAP moze napedza¢ kazdego rodzaju 2-fazowy bipolarny silnik
krokowy do 7A. Dzieki parametrom konfigurowanej oprogramowaniem magistrali DC (70V-
10V) oraz petli pradowej PID, IcePAP bez problemu napedza silniki o niskiej indukcyjnosci
(wysokopradowe lub prézniowe silniki krokowe) lub silniki o duzej rezystancji. W razie
jakichkolwiek watpliwosci dotyczacych wyboru silnika, nalezy skontaktowaé sie z obstugg
techniczng Narodowego Centrum Promieniowania Synchrotronowego - “Solaris”.

3.2 Zigcze silnika

Ztacze silnika to 12-pinowa wtyczka kompatybilna z MIL-C-26482 o rozmiarze 14. Rysunek 2
przedstawia rozktad pinéw dla réznych silnikéw.

Sygnat Opis
Ztacze Pin 1-fazowy [2-fazowy [3-fazowy
A Poczatkowy Odniesienie mechaniczne
B FazaA+ FazaA+ FazaA
C FazaA- FazaA- FazaB
D n/c Moc silnika
E FazaB+ FazaC
F n/c FazaB- n/c
G Wytaczenie Zdalne wylaczenie
H Ogranicznik+ Ograniczniki ruchu
12-pinowe gniazdo J Ogranicznik-
MIL-C-26482 z
kompatybilna K Ostona
powloka systemowa
o rozmiarze 14
L Napiecie na pinie 5V Zasilacz pomocniczy
M GND
Przyktady ztacz: ITT CANNON: TNM6U 1400-12P1L
FCl: UTGS6PG1412PN

Rysunek 2. Ztacze silnika IcePAP.

Przewody sterujgce np.: Poczatkowy, Ogranicznik+, Ogranicznik- i Wytaczania majq identyczne
zfacze jak te na Rysunku 3.

Wszystkie przewody sterujace powinny by¢ zakornczone pinem M (GND).

Pin A (Poczatkowy) jest przydatny, gdy przetaczniki elektryczne w urzadzeniu beda stosowane do
okreslenia pozycji odniesienia. W przypadku sygnatéw referencyjnych generowanych przez
enkodery, dostepnych jest kilka wejs¢ pinowych w ztaczu enkodera.
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Rysunek 3. Potaczenie elektryczne przewodow sterujacych

Pin L (napiecie na pinie 5V) nalezy stosowac do zasilania aktywnych przetgcznikéw.
Pin K potaczony jest z ekranem przewodu i jego zadaniem jest gwarantowanie ciggtosci ekranu
elektrycznego w przypadku ztacz plastikowych (niezalecane).

Pin wytaczenia sygnatu (Pin G) jest zawsze sprawdzany przez sprzet, a jego stan wysoki
zapobiega przed wigczeniem silnika. Nawet jezeli urzadzenie, ktére ma by¢ napedzane nie bedzie
wykorzystywato funkcji wytgczenia sygnatu, to pin wytgaczenia musi by¢ zewnetrznie podtaczony do
GND (np. nalezy podtaczy¢ piny G i M). Dobrym rozwigzaniem w tym przypadku jest podtaczenie
pinu wyfaczenia sygnatu z uziemieniem na ostatnim zigczu przed silnikiem, tak aby sterownik
mogt zawsze wykry¢ czy silnik jest podtaczony, czy nie.

3.2.1 Przyktady kodow zt3cz (na podstawie serii Souriau Trim Trio)

Sterownik IcePAP wyposazony jest w zigcze Souriau Trim Trio z kodem
UT001412SH

Przewod od strony sterownika IcePAP - UT061412PH

Przewdd od strony napedzanego urzadzenia - UT061412SH

Tablica programowania napedzanego urzadzenia powinna by¢ wyposazona w
ztacze z kodem UT001412PH.

Kody ztacz konczace sie na SH/PH mogq takze konczyc¢ sie na SH6/PH6 jezeli
wymagane jest IP68.

Oczywiscie dopuszczalne sa rowniez 12-pinowe kompatybilne ztacza MIL-C-26482 o
rozmiarze 14 innych producentow.
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3.3 Enkodery

IcePAP obstuguje zaréwno enkodery SSI przyrostowe jak i bezwzgledne, za posrednictwem

gtdwnego ztacza wejsciowego. Enkodery przyrostowe moga by¢ impulsowe/kierunkowe lub
kwadraturowe.

Dla enkoderéw bezwzglednych SSI, czestotliwo$¢ zegara mozna ustawi¢ na jedng z nastepujacych
wartosci: 125kHz, 250kHz, 500kHz, 1.25MHz, 2.5MHz, 5MHz, 12.5MHz i 25MHz.

Mozliwe jest dodanie kolejnego interwalu czasowego pomiedzy nastepujacymi po sobie ramami SSI. Ten
dodatkowy czas mozna ustawic¢ na: 0, 5us, 10us, 20us, 30us, 50us, 100us lub 500us. Szeroko$¢ pasma
danych dostepna jest w zakresie do 32 bitéw, a pozycje nalezy zakodowac w postaci zwyktego kodu
binarnego lub kodu Graya.

Modut SSI moze przeprowadzacé kontrole nieparzystosci lub parzystosci bitéw. Bit parzysty musi

by¢ bitem danych znajdujacym sie za bitem pozyciji.

3.3.1 Ztacze enkodera

Sygnaty enkoderdéw sg sygnatami réznicowymi i sg zgodne z charakterystykg RS422 (patrz

Rysunek 5 dotyczacy interfejsu elektrycznego).

Wszystkie sygnaty réznicowe sg takze kompatybilne z TTL. W takim przypadku, nalezy odtaczy¢ sygnat
ujemny i jako potgczenie nalezy zastosowac jedynie sygnat dodatni pary réznicowej oraz pin GND.

Ztacze Pin Sygnat Rodzaj/Kierunek Opis
1 EnclnA+ wejscie RS422
9 EnclnA- Sygnat enkodera

F@“ 2 EncinB+ we/wy RS422

O o 10 EncInB-

:g O 3 EnclnAux+ we/wy RS422 Sygnat pomocniczy

_*_g 8;. 11 EnclnAux+ enkodera

:g 8“ 4 EnclClk+ wyjscie R$422 Sygnat zegara enkodera

-0 ©2 12|  EncInClk-

@ 5 n/c

13 n/c
6 n/c
15-pinowe 14 5Vsense+ wejscie analogowe Kierunek zasilania
zen Sk.' zlqcze 7 5Vsense+ wejscie analogowe pomocniczego
zeniskie sub-D — - -
15 5Vpower zasilanie Zasilacz pomocniczy
8 GND masa

Rysunek 4. Ztacze enkodera

EncInA, EncInB i EncAux nalezy stosowac¢ w enkoderach przyrostowych dla sygnatéw A, B i
indeksowego. EncClk i EncAux nalezy stosowa¢ w enkoderach bezwzglednych dla wej$¢ Zegara i
Danych.

Pomocnicze zrédto w ztaczu enkodera dostarcza zasilanie o napieciu 5V (piny 15 i 8) do enkoderéw oraz
linii zwrotnych w celu rekompensacji spadku napiecia na przewodzie zasilajacym (piny 14 i 7).

Ztacze panelu napedzanego urzadzenia powinno by¢ 15-pinowym zigczem meskim sub-D o
rozmieszczeniu pindw opisanym na Rysunku 4.

W razie jakichkolwiek watpliwosci, nalezy skontaktowac sie z obstuga techniczng Narodowego Centrum
Promieniowania Synchrotronowego - “Solaris”.
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Rysunek 5. Schemat wykorzystany do obwoddw réznicowych (wejscie i wyjscie).

3.3.2 Uwagi dotyczgce enkoderow bezwzglednych w aplikacjach skanowania
ciggtego

Odczyt enkoderdw bezwzglednych (SSI, Biss-C, i wszelkich innych), w przeciwienstwie do enkoderéw
przyrostowych, oparty jest na transmisji szeregowej. Podczas tej transmisji, sterownik silnika wysyta
sygnat do zegara, a enkoder wysyta informacje dotyczace potozenia oraz inne dane bit po bicie.

Sterowniki silnika odczytuja te informacje co kazdy cykl przerwania (IcePAP 25kHz, Galil 10kHz,...). Taka
rozdzielczos¢ czasowa (pod warunkiem, ze przy tej predkosci mozna odczytacé potozenie ze sterownika za
posrednictwem Ethernetu) nie jest poréwnywalna do tej, ktérg mozna zazwyczaj uzyskac z odczytu
enkoderdw przyrostowych za posrednictwem kart licznikow, gdzie rozdzielczos¢ jest znacznie wyzsza
(obliczanie krawedzi mozliwe przy rozdzielczosci ponizej dziesigtych czesci mikrosekundy).

W przypadku zwyktych aplikacji pozycjonowania, taka rozdzielczos¢ czasowa nie jest potrzebna. Przy 25
kHz, sterownik catkowicie zamknie kazdg petle, a zewnetrzny system sterujacy nigdy nie przesle
informacji o pozycji (enkodery) za posrednictwem Ethernetu.

Jednak istnieje przypadek, kiedy to rozdzielczo$¢ czasowa ma istotne znaczenie. Jest to skanowanie
ciggte. Taka aplikacja zaktada pozyskiwanie danych z réznicowych czujnikéw/detektoréw przy osi
przesuwajgcej sie ze statg predkoscig. Oczywiscie, posiadajgc informacje z czujnika, ze sterownika
mozna w jaki$ sposob odczytac pozycje, w ktdrej nastgpit pomiar. Rdwniez w sposdb synchroniczny z
kartg licznikowa, ktéra wyzwala akwizycji danych catego eksperymentu.

W przypadku enkodera przyrostowego, problem z synchronizacja rozwigzywany jest w bardzo tatwy
sposob. Impulsy potozenia przekazywane sg tylko do karty licznika i tam sg obliczane. Jedyne
opdznienie powodowane jest przez przewody. Jest ono jednak na tyle niewielkie, ze mozna je
pomingc.

Z drugiej strony, w przypadku enkoderéw bezwzglednych, synchronizacja sprzetowa moze by¢
utrudniona, poniewaz sterownik silnika nie udziela dostepu do informacji po rozpoczeciu transmisji
szeregowej. Dlatego tez, synchronizacje nalezy przeprowadzié za posrednictwem oprogramowania i
opdznienia komunikacji Ethernet, a wewnetrzny czas przetwarzania sterownika musi generowac
drganie - krétkookresowe odchylenie od ustalonych, okresowych charakterystyk sygnatu (znacznie
wieksze w poréwnaniu z odczytem enkoderdw przyrostowych).
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W przypadku enkoderdw o wysokiej rozdzielczosci i standardowej predkosci osi wyrazonej w
kkrokach/ sekunde, takie drganie moze skutkowaé niedoktadnoscig pozyc;ji.

Dlatego w takim przypadku zaleca sie wykorzystanie enkoderdéw przyrostowych. Typowymi osiami tego typu sg
osie takie jak:
- 0s omega w krystalografii biatek lub dyfraktometrach dyfrakcji proszkowe;.
- 0$ monochromatora zwigzana z energig dla XAS lub innymi technikami, w przypadku ktérych
pozyskiwanie danych opiera sie na skanach energetycznych fotonéw.

IcePAP wyposazony jest w 3 wejscia enkodera pozwalajgce na podtaczenie zaréwno osi bezwzglednej, jak i
przyrostowej do tego samego sterownika w przypadku, gdy wymagana bytaby pozycja bezwzgledna (ze
wzgledow bezpieczenstwa lub w celu unikniecia powrotéw do pozycji poczatkowej powtarzajacych sie w dtugich
skokach).
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3.4 tqgczniki krancowe lub poczgtkowe

Jak opisano powyzej, faczniki krancowe lub poczatkowe podtgczone sg do IcePAP za

posrednictwem ztacza silnika opisanego na Rysunkach 2 i 3.

Standardowe taczniki krancowe charakteryzuja sie nastepujacymi wtasciwosciami:

- 2 styki na facznik

- Powrét do obwodu nastepuje przez pin M (GND) w ztgczu silnika.

- Aktywacja okreslana jest przez ich interakcje z obwodem wejéciowym opisanym na Rysunku 3.

- Zasilanie 5V mozna uzyskac¢ z pinu L, jednak nie nalezy zapomina¢, ze do wej$¢ podtaczono juz po
3,3V.

- Preferowany jest styk normalnie zamkniety.

Zazwyczaj wystarczy suchy styk normalnie zamknigty. Jezeli czujnik zostat wykonany przy uzyciu
innej technologii, nalezy wyraznie zaznaczy¢ to w dokumentacji.
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3.5 Woyftqczanie

IcePAP wyposazony jest pin (G) w ztaczu silnika stuzacy do tego, aby zewnetrzny sprzet mogt
wytaczy¢ naped silnika ze wzgledéw bezpieczenstwa.
Pin ten charakteryzuje sie identycznym potaczeniem elektrycznym co piny przeznaczone do
facznikéw dodatnich i ujemnych.
Istnieje wiele sytuacji, w ktdrych nalezy/mozna stosowac ten pin:

- Wytaczniki ruchu poza zakresem

- Awaryjne wytaczniki zaptonu (czerwone przyciski)

- Wytaczniki kolizyjne

Istniejg dwa sposoby na oprzewodowanie takich wytacznikdw w zaleznosci od tego, czy jest
konieczne/wymagane, aby zewnetrzna elektronika badata stan wylacznikdw lub jezeli tonie jest
konieczne i wylaczniki moga by¢ podtaczone do pindw wytgczania w sposéb szeregowy. Nalezy to
uzgodni¢ z osobg odpowiedzialng za urzadzenie z Narodowego Centrum Promieniowania
Synchrotronowego - ,Solaris”.

1) W pierwszym przypadku, jezeli konieczne jest wylgczenie osi, mozna tego dokonac za
posrednictwem PLC (ktory moze by¢ dostarczony przez Narodowe Centrum Promieniowania
Synchrotronowego - ,Solaris”). Z elektrycznego punktu widzenia, oznacza to, ze
sygnaty/wytaczniki informujace o stanie alarmowym muszg by¢ podtaczone do PLC oraz, ze PLC
musi aktywowac pin wyfaczania w ztgczu osi silnika.

- Dla kazdego wytacznika/sygnatu informujacego o stanie alarmowym, dostarczony
zostanie zacisk $rubowy, aby sygnat mogt by¢ dostepny dla PLC.
- 2-stykowy zacisk srubowy zostanie podpiety do pinéw G (+) i M (-) w ztaczu silnika po
to, aby PLC mégt sie uruchomié po wystaniu sygnatu wytaczenia.
Ze wzgledu na dodatkowe obcigzenie, ktére jest wymagane, aby doda¢ zacisk srubowy wytaczania w
pdézniejszym etapie, w razie watpliwosci STANOWCZO ZALECA SIE dodanie go na samym poczatku.
Jednak nie nalezy domysiny traktowac jako zasade, a stosowac jedynie dla osi, ktéra z jakiego$ powodu
wymaga/moze wymagac wytaczenia.

2) W drugim przypadku, wytgcznik/wytaczniki powinny zostaé potgczone szeregowo pomiedzy
pinem wytgczenia (G) i pinem uziemienia (M).

W zataczniku A podanych zostato kilka przyktadowych potaczen.

- 8.1: Przyktad oprzewodowania osi bez wytaczania.

- 8.3.1: Przykfady potfaczen osi dla wytgcznikdw ruchu poza zakresem lub wytgcznikdw bezpieczenstwa
pofaczonych z PLC oraz pindw wytgczajgcych dostepnych dla PLC za posrednictwem zaciskow
przewodow.

- 8.3.2: Przyktady potaczen osi dla wytacznikdw ruchu poza zakresem lub wytgcznikéw bezpieczenstwa
podtaczonych bezposrednio do IcePAP.
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4 Niestandardowe systemy napedowe

Niestandardowe systemy napedowe to takie, ktérych silnik nie jest 2-fazowym silnikiem
krokowym o pradzie znamionowym do 7A lub ktérego wyjscie enkodera nie jest
obstugiwane przez IcePAP np.: inne niz enkodery impulsowe/kierunkowe lub kwadraturowe
(aby uzyska¢ informacje dotyczace BISS- C, nalezy skontaktowac sie z obstugg techniczng,
SOLARIS). ’

Oprogramowanie sterujace

2

Przetwornik
sygnatu
enkodera
Przewodd

enkodera
Prz{ewod.k’ Kran h Przewdd
wytacznikéw krancowyc ' potaczenia
Przewod
silnika
i

Enkodery pozycyjne

Silniki

==

Panel/skrzynka
urzadzenia

Rysunek 6. Elementy i obowigzki dotyczace standardowego systemu napedowego.

taczniki kraricowe

Silniki niestandardowe moga by¢ napedzane z IcePAP za posrednictwem wyjscia
impulsowego/kierunkowego (lub kwadraturowego). Kazdy sterownik IcePAP moze przekazywac
jego wewnetrzne impulsy indeksowania do jakiegokolwiek innego sterownika, ktéry moze by¢
sterowany za posrednictwem wyjscia impulsowego i kierunkowego lub kwadraturowego poprzez
potaczenie przedniej osi, utrzymujac w tym samym czasie zdolnoéci synchronizacji z pozostatymi
czesciami systemu IcePAP. To dostawca powinien dopasowaé odpowiedni sterownik do silnika.

W zitgczu przedniej osi, wyjscie 3 TTL 3,3V mozna skonfigurowac¢ w taki sposéb, aby do sterownika
wysytane byly informacje takie jak wt./wyt. zasilania (InfoA), hamulce (InfoB) lub informacje o
zmianie rozdzielczosci krokowej (od petnego kroku do microsteppingu).

taczniki krancowe powinny w takim przypadku by¢ podtgczane do ztacza silnika sterownika IcePAP
potaczonego z zewnetrznym sterownikiem. W tym celu nalezy umiesci¢ ztgcze w panelu lub
skrzynce pofaczeniowej urzadzenia. Jezeli sterownik zewnetrzny wymaga zastosowania tacznikéw
kranncowych, IcePAP moze przekazywac takie sygnaty krancowe do sterownika zewnetrznego za
posrednictwem wyzej wymienionych wyjs¢ w 3 TTL 3,3V.
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Ztacze Pin Sygnat Typ/Kierunek Opis
1 +3,3v zasilacz
14 | (zamkniety)
2 T™x232 Port szeregowy
—_— 15 | (zamkniety) RS2321/0 asynchroniczny
f@—_\ 3 Rx232
|3 § 16 GND
CO | g 4 OutPosA+ wyjscie RS422
¢ 'S o- 17 OutPosA- Sygnat pozycji
E -+ §i 5 OutPosB+ wyjécie RS422 wyjsciowej
e a 18 OutPosB-
fg g-_ 6 OutAux+ wyjscie RS422 Pomocniczy sygnat
\@j’ 19 OutAux- wyjéciowy
— 7 GND
20 InPosA+ wyjscie R$422 lub TTL
8 InPosA- Sygnat potozenia
21 InPosB+ wyjécie RS422 lub TTL wejsciowego
25-pinowy 9 InPosB-
wtyk zeriski 22 InAux+ wyjscie R$422 lub TTL Pomocniczy sygnat
sub-D 10 InAux- wejsciowy
23 GND
11 GND Sygnat uziemienia
24 InfoA Wyjscie TTL (3,3V) Wyjscie ogdlnego
przeznaczenia
12 InfoB Wyjscie TTL (3,3V) Wyijscie ogdlnego
przeznaczenia
25 InfoC Wyjscie TTL (3,3V) Wyjscie ogdlnego
przeznaczenia
13 GND Sygnat uziemienia

Rysunek 7: Opis pinéw na przedniej osi

Wyjscie impulsowe i kierunkowe (lub kwadraturowe) sktada sie z dwéch réznicowych par (wedtug
standardu RS422) OutPosA (impulsy) i OutPosB (kierunek). Takie sygnaty moga takze sterowac
wejsciami TTL pozostawiajac odtgczony pin pary i zamykajac obwdd za posrednictwem GND (pin

7).

Wykres elektryczny takich par kwadraturowych przedstawiony zostat na Rysunku 5.

Aby zastosowaé niestandardowe enkodery, dostawca musi dostarczy¢ pewnego rodzaju

przetwornik do obstugiwanych

sygnatéw enkodera. Stanowczo

skontaktowanie sie z obstugq techniczng firmy SOLARIS.

zaleca

sie uprzednie
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5 Amortyzatory

Amortyzatory mechaniczne sq ostatnio bardzo czesto spotykane w katalogach wszystkich
producentéw silnikéw. Te bezwiadne ciata uszczelniane hermetycznie zelem silikonowym ttumig
wibracje silnika krokowego oraz zapewniajg odpowiednig jego wydajnos¢ przy wysokich
predkosciach umozliwiajac silnikom krokowym przechodzenie przez zwykte rezonanse $redniej
czestotliwoéci od kilku kHz do 10kHz przy bardzo niskiej cenie.

W systemach, gdzie wymagana jest duza predkos$¢ obrotowa, Narodowe Centrum Promieniowania
Synchrotronowego - “Solaris” zaleca stosowanie silnikdw dwuwatowych z jednym z ponizszych
amortyzatoréw zainstalowanym na drugim wale.

i
§ Q(J'q;j'

Rysunek 8. Bezwladne amortyzatory pochodzace od dwdch producentéw silnikéw
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6 Potaczenia przewodowe

Standardowy przewdd wykorzystywany w Narodowym Centrum Promieniowania Synchrotronowego
- ,Solaris” do podtgczania ztgcza silnika w sterowniku ze ztgczem silnika w urzadzeniu charakteryzuje
sie nastepujacymi wtasciwosciami:

- 2x2x0,75 mm2 do faz silnika. Ekranowany.

- 2x3x0,34 mm2 do obwoddw sterujgcych (kraricowe, poczagtkowe, wytgczania, 5V, uziemienia).

Ekranowany.

- Ekran ogoélny. Powtoka zewnetrzna PUR, bezhalogenowa.
Wewnetrzne potgczenia urzgdzen nie muszg charakteryzowac sie powyzszymi wiasciwosciami, jednak
nalezy traktowac je jako odniesienie do $rednic ekrandéw i przewoddw.

Standardowy przewdd wykorzystywany w Narodowym Centrum Promieniowania Synchrotronowego
- ,Solaris” do taczenia ztacza enkodera w sterowniku oraz ztgcza enkodera w urzadzeniu
charakteryzuje sie nastepujacymi wtasciwosciami:
6x2x0.25mm?2 przewdd LIYC. Ekranowany.
Wewnetrzne oprzewodowanie urzgdzenia nie musi by¢ zgodne z powyzszym, jednak nalezy traktowac je
jako odniesienie do Srednic oston i przewodow.
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7 Podsumowanie

Silniki standardowe

2-fazowe silniki krokowe

Standardowy prad znamionowy w silnikach

do 7A

Magistrala DC sterownika

Konfigurowane oprogramowaniem od 75V do

[Technologie enkodera przyrostowego

Impulsowe/kierunkowe lub kwadraturowe (TTL

lub RS422)

ITechnologie enkodera bezwzglednego

SSI, BISS-C (uprzednio skontaktowac sie z

obstugq techniczng SOLARIS)

Zasilanie enkodera dostarczane przez sterownik

5VDC

Czestotliwosci zegara SSI

125kHz, 250kHz, 500kHz, 1.25MHz, 2.5MHz,

5MHz, 12.5MHz i 25MHz

Dane SSI

Do 32 bitéw

Inne SSI

Kod Graya lub Binarny. Bit parzysty lub

nieparzysty po danych

Napiecie wytacznika krancowego

Potaczenie opiera sie na napieciu do 3,3V

Zewnetrzne wyjscie sterownika

Impulsowe/kierunkowe lub kwadraturowe (TTL

lub RS422)

0$ o wysokiej predkosci.

Zalecane wewnetrzne amortyzatory na 2 wale.

Sygnaty wytaczania

W razie watpliwosci, nalezy w tym celu dodac¢

zlacze

Kody ztacz (seria Soriau)

Ztacze silnika w panelu napedzanego urzadzenia

UT001412PH lub UT001412PH6

Ztacze wylaczania w panelu napedzanego
urzadzenia

Zaciski srubowe

Ztacze enkodera w panelu napedzanego
urzadzenia

15-pinowy wtyk meski sub-d
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8 Zatacznik A

8.1 Standardowy system napedowy. Przyktad pofqczen sterownika silnika

S | A Poczgtkowy -
Faza A+ B Faza a+
Faza A- I C FaZa a-
Faza B+ — T D np
Souriau
Faza B- L/ E Faza b+ UT001412 PH
F Faza b-
weceo | S| Wyaczarie
PIN+ ’ H Limit+
PIN — J Limit-
K Ekran
EACZNIK KRANCOWY UJEMNY | L Zasilanie 5V
PIN+ — M GND
PIN-
+ ACZNIK POCZATKOWY |
PIN+
PIN-

Rysunek 9. Schemat potgczen w skrzynce pofaczeniowej w

napedzanym urzadzeniu

8.2 Standardowy system napedowy. Przyktad potqczen w ztqczu enkodera

8.2.1 Skrzynka potaczeniowa napedzanego urzadzenia do enkodera Renishaw Tonic

CEN A+ 14 biaty 1 EncinA+
A- 8 brazowy e G EncinA-
[ D | B+ 13 zielony  se— EncinB+
Wyk 15-pinowy B- 5 a6ty 10 EncInB-
zeriski sub-d Z+ 12 szarv 3 EncAux+
2Z- 4 rOZOWY s 11 EncAux-
Renishaw 5V 8 niebieski 14 5Vsense+
Tonic ov 9 czerwony 7 5Vsense-
sV 7 czarny 15 5Vpower
ov 2 fioletowy | 8 GND

Limit P " B EncClk+
Limit Q 10 12 EncClk-

Setup X 1

Alarm E- 3

]

Wiyk 15-
pinowy zenski
sub-d

Esrf Icepap

Rysunek 10. Schemat potaczen w skrzynce potaczeniowej napedzanego urzadzenia do

enkoderéw Renishaw Tonic
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8.3 Standardowy system napedowy. Przyktady potgczen ztqcza wytqczajgcego

8.3.1 Whytaczniki ruchu poza zakresem lub kraricowe do PLC i z PLC do IcePAP

SILNIK | A Poczgtkowy THETA_ML
Faza A+ B Faza a+
Faza A- — c Faza a- Q
Faza B+ E— T D np -
Faza B- L, E Faza b+ Ungijgf; PH
F Faza b-
LACZNIK KRANCOWY DODATNI |  la \Nyla,c.ze.ni.e_
PIN+ [ NELLL . AT Limit+
PIN- I’ N ) w— e 1 Limit-
: K Ekran
LACZNIK KRANCOWY UJEMNY | Zacilanie 5\/
PINF A RV GND
PIN- Y, NS
WYLACZNIK POCZATKOWY
PIN+
PIN- L J1 THDIS+ PLC DISABLE IN
2 THDIS-
o o
ZACISKI
PRZEWODU
WYLACZNIK RUCHU POZA ZAKRESEM PIDS
PIN+ 1 THOTP+ OT OUT TO PLC
PIN- 2 THOTP-
o o
WYLACZNIK RUCHU POZA ZAKRESEM V\*EG PFQZ?E\/I\/Sg[I)U
PIN+ 1 THOTN+ OT OUT TO PLC
PIN- 2 THOTN-
[ee)
ZACISKI
PRZEWODU

Rysunek 12. Schemat oprzewodowania skrzynki potgczeniowej do wytgczonej osi ruchu poza
zakresem PLC
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8.3.2 Whytaczniki ruchu poza zakresem lub kraricowe bezposrednio do IcePAP

SILNIK |

A Poczatkowy THETA_ ML
Faza A+ B Faza a+
Faza A- E— ¢} Faza a- Q
Faza B+ — T D np _
Faza B- E Faza b+ Ungijzrllfg PH
L F Faza b-
LACZNIK KRANCOWY DODATNI | — G Wytgczenie
PIN+ A a~—H Limit+
PIN- A T Limit-
K Ekran
£ACZNIK KRANCOWY UJEMNY L Zasilanie 5V
PIN+ L MM GND
PIN-
WYLACZNIK POCZATKOWY
PIN+
PIN-

WYLACZNIK RUCHU POZA ZAKRESEM F‘I:)S

PIN+
PIN-

WYLACZNIK RUCHU POZA ZAKRESEM NIEG
PIN+
PIN-

Rysunek 13. Schemat potgczen w skrzynce potaczeniowej dla wytgczonej osi ruchu bez zewnetrznego
sprzetu




