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1. Uvod

Jednotka RKMO3 je modul urceny k ovladani krokového motoru. Obsahuje fidici 1
vykonovou cast. Jednotka je programovatelnd po sériové lince RS485 a vykonava ¢innost
podle nahraného programu. Pfi kratSich programovych sekvencich mulze pracovat
samostatné a vykonavat jednou nahrany program. Pii dlouhych a slozitych sekvencich
potfebuje nadiizenou jednotku (pocitac), kterd pribézné¢ dodava potiebné instrukce. Aby
mohla reagovat na své okoli, napt. na polohova cidla a sama vydavat povely, je vybavena
vstupnimi a vystupnimi porty.

Jednotka se programuje instrukcemi programovaciho jazyka kontroléru M1486. Popis
programovani neni soucasti tohoto manudlu. Programovéani je podrobné popsano v
uzivatelském manuidlu MICROCON M1486.

K napajeni jsou potieba dva zdroje malého napéti. Jeden pro samotnou jednotku a druhy
vykonnéj$i pro motor. Pro uchovani programu pii vypnuti napajeni je jednotka vybavena
zalohovanym napajenim z vestavéné baterie.

Jednotka je nekrytovand a instaluje se do rozvadécové skiin€. Upeviiuje se na standardni
montazni listu DIN 35mm.

2. Popis

Jednotka sestava ze dvou dilti. Na zakladni desce je kontrolér se vstupy a vystupy a
fidici obvody. Koncovy stupenn s vykonovymi tranzistory a chladicem je ptfes konektor
spojen se zakladni deskou a je k ni pfisSroubovan. Dalsi popis je podle blokového schéma.

RS 485
—I(— Krokovy motor
Mustek
. A
P — 14ICI
kontrolér obvody
1 Mlstek
B
Pfijimace Vysilace V mot

12V ¢—— Napajeci

5V «—— zdroj [ Ve

Vstupy Vystupy

Obr. 1 Blokové schéma jednotky.

Kontrolér piijme po sériové lince instrukce programu, které postupné provadi. Tyto
instrukce obsahuji tdaje napt. o sméru toceni, rychlosti, zrychleni, pocet krokt, tvar pritbé¢hu
proudu motoru (sinus, trojuhelnik, lichobéznik), pocet mikrokrokl na celokrok, atd. Daéle
obsahuji tidaje o vystupnich signalech a o reakci na vstupni signaly. Kontrolér ma omezenou
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pamét’ programu. Pokud se cely program vejde do paméti, miize kontrolér pracovat zcela
samostatng. Jestlize je program pftili§ dlouhy, musi se jeho ¢asti neustale posilat (z fidiciho
pocitace) do kontroléru a tam jsou postupné provadény. Pro synchronizaci fidiciho pocitace s
kontrolérem lze vyuzit instrukce, které posilaji po sériové lince informace o okamzitém
stavu fizeni, nebo Ize pro synchronizaci pouzit nékteré vystupni signaly.

Z kontroléru jde do fidicich obvodl n¢kolik signalt, které urcuji okamzitou amplitudu a
fazi proudu do krokového motoru. Ridici obvody pievadgji analogovou hodnotu
pozadovan¢ho proudu na pulsné Sitkovou modulaci (PWM). Tim je docileno regulace
proudu s malymi ztratami. Z fidicich obvodi jdou spinaci impulsy do mustkl s vykonovymi
tranzistory. Pro kazdé¢ vinuti motoru (fazi) je jeden mustek. Vykonové tranzistory v
mustkach spinaji v urcitych okamzicich proud do vinuti motoru tak, aby bylo docileno
pozadovaného pohybu pozadovanym smérem. Okamzitd hodnota proudu vinutim je sniména
a vedena zpét do fidicich obvodl. Tato zpétnovazebni smycka zajistuje optimalni buzeni
motoru v zavislosti na mechanickém zatizeni a tim pfiznivé ovliviiuje jSeho momentovou
charakteristiku.

Podle velikosti pfipojeného motoru a pozadavkii na kroutici moment je potieba urcit
velikost proudu do motoru. Lze nastavit dvé velikosti proudu, zdkladni a snizeny. Ty se pak
podle potteby piepinaji. Velikost zakladniho proudu se nastavuje propojkami (pfepinacem)
JP6 a snizen¢ho proudu JP7. Propojka JP8 voli sniZzeni proudu bud automaticky pii
zastaveni motoru nebo programové. Pfi zastaveném motoru obvykle sta¢i mensi kroutici
moment a proto je vyhodné vyuzit snizeni proudu a tim zmensit otepleni motoru.

Komunikaéni kandl RS485 umoziiuje pfipojeni 1 az 16 jednotek pies jedno vedeni na
nadfizeny pocita¢. Kazda takova jednotka musi mit nastavenu jinou adresu (node) pomoci
propojek JP1. Déle se u komunika¢niho kandlu voli provoz po 2 nebo po 4 dratech
propojkami JP17 a pfenosova rychlost propojkami JP2.

Pocatecni nastaveni (Reset) je generovano ze 4 zdroji: Stiskem tlacitka S1, zapnutim
napajeni, vnéjSim signalem pies konektor a hlidacim obvodem watch-dog. Funkce resetu se
modifikuje pomoci propojek JP3, JP4.

Jednotka je napéjena stejnosmérnym nestabilizovanym napétim. Pro ziskani napéti 5V
pro logické obvody je pouzit jednoduchy pulsni méni¢. Napéti 12V pro buzeni koncového
stupné je vytvofeno pomoci stabilizatoru typu 7812. Koncovy stupeii a motor se napdji
samostatné z vykonového stejnosmérného zdroje.

Zalohovaci napajeni z vestavéné baterie zabrani ztraté nahraného programu pii vypnuti
napajeni. To je uziteCné, zejména, kdyz jednotka pracuje autonomné (bez nadiizeného
pocitace). Pii ztraté napajeni prejde kontrolér do "spiciho" modu se zanedbatelnym odbérem
proudu. Po obnoveni napajeni se program rozbihé od zacatku. Pii dlouhodobém nepouzivani
nebo skladovani je vhodné baterii odpojit pomoci propojky JPS5.

Jestlize je pouzito zalohovani programu baterii, musi se dodrzet uréita pravidla
pocatecniho nastaveni (reset): Po vypnuti napdjeni a jeho opétném zapnuti smi pfijit jenom
jeden RESET (od nabéhu napajeni pies JP4 nebo od tlacitka nebo z venku pies konektor
X1), kterym dojde k odstartovani zapamatované¢ho programu. Jestlize by pfiSel dalsi reset
b&hem chodu programu, bude program ztracen a chod motoru zastaven.

Jednotka RKMO03 mulze byt osazena procesorem, ktery ma pamét uzivatelského
programu typu FLASH ROM, ve které ziistane zachovan program i po vypnuti napajeni. V
tom piipad¢ odpadd zalohovani baterii. (Procesor s paméti FLASH nepotiebuje baterii k
udrzeni programu, ale pro udrzeni aktualnich dat ano.)

Dvoustavové vstupy a vystupy jsou galvanicky odd€lené pomoci optront. Nastavenim
propojek a otoenim optronti v objimkéach se jednotlivé bitové porty nastavuji bud’ jako
vstupni, nebo vystupni. Slouzi k programovému ovladani vné¢jSich obvodl a ke snimani
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stavovych signal. Vysadni postaveni ma signal I/O 8, ktery je pfipojen na vstup kontroléru
LIMIT\ a mtize slouzit k zastaveni pohybu od ¢idla polohy.

3. Instalace a uvedeni do provozu

3.1 Provozni nastaveni

Jednotka obsahuje mnozstvi konfiguracnich propojek, resp. spinact, kterymi se
specifikuji vlastnosti a parametry. Rozmisténi konfigura¢nich prvka a pfipojovacich
konektorti je na vykresech v ptiloze.

Propojkami JP1 se nastavuje adresa

jednotky (node).

Jestlize je na komunikacni lince jenom

jedna jednotka a pracuje se s implicitni

adresou, tak na nastaveni JP1 nezalezi.

Jestlize je pouzit kontrolér s FLASH

paméti (M1486E), maji JP1 jiny vyznam.

Adresa jednotky JP1
00 1-2, 3-4, 5-6, 7-8
01 3-4, 5-6, 7-8
02 1-2, 5-6, 7-8
03 5-6, 7-8
04 1-2,3-4,7-8
05 3-4,7-8
06 1-2, 7-8
07 7-8
08 1-2, 3-4, 5-6
09 3-4, 5-6
10 1-2, 5-6
11 5-6
12 1-2, 3-4
13 3-4
14 1-2
15 OFF

Parametry komunikacni linky

JP2 Ptenosova rychlost
3-4,5-6 300 Bd

5-6 1200 Bd

3-4 2400 Bd

OFF 4800 Bd

JP17 provoz
1-2 2drét (poloduplex)
2-3 4drat (duplex)

Doporucena ptenosova rychlost je 4800 a 2400 Bd. Pii mensi rychlosti je nutno zvétsit
¢asovou konstantu zménou kondenzatora C48 a C49.

RKMO3T.DOC
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Reset

Propojky Funkce

JP3 OFF Vné;jsi reset pies konektor X1
JP3 ON Vnéjsi reset zakazén

JP4 OFF Reset od watch-dog zakézan
JP4 ON Reset od watch-dog

Aby se uplatnil vnéjsi reset, musi byt JP4 OFF.
Pti pouziti zalohovani paméti baterii se doporucuje dé€lat reset od watch-dog (JP4 ON).

Proud motoru

Zalohované napajeni

JP5S Baterie

OFF | Odpojena

ON Ptipojena

Podle pozadovaného krouticiho momentu motoru pfi chodu a pii zastaveni, a s ohledem
na jeho otepleni se ur¢i velikost proudu. Zakladni proud je obvykle pouzit pii toceni a

snizeny proud pii zastaveni.

JP6 Zakladni proud
1 2 3 4 [A]
OFF | OFF | OFF | OFF 1,0
ON 1,3
ON 1,7
ON ON 2,0
ON 2,3
ON ON 2,6
ON ON 2,9
ON ON ON 3,1
ON 3,4
ON ON 3,7
ON ON 3,9
ON ON ON 4,1
ON ON 4,4
ON ON ON 4,6
ON ON ON 4,8
ON ON ON ON 5,0
JP7 Snizeny proud
1 2 3 4 [%]
OFF | OFF | OFF | OFF 100
ON 80
ON 60
ON 40
ON 20
ON ON ON ON 50
RKMO03T.DOC 18.7.2001

V tabulce je uvedena Spickova
hodnota proudovych impulst do
vinuti motoru. Stfedni hodnota
proudu je mensi a zavisld na
zatizeni motoru.

Pro RKMO3, varianta 10A
vynasobit hodnotu proudu v
tabulce dvéma.

TOW
e N

JP7 l ON
‘\ J

Tabulka udava na kolik
procent se zmen$i amplituda
proudovych impulsi pfi snizeni
proudu, napf. pii zastaveni motoru.
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JP8 Rizeni proudu motoru

2-3 Automatické sniZeni pii zastaveni

1-2 Rizeni z portu B1 (I/01). B1 = 1 = niZi proud.
OFF Trvale snizeny

Vstupy/vystupy

Pti konfiguraci miize byt kazdy port bud’ pouze vystup, nebo pouze vstup. Pii osazovani

optronii (ISO...) dodrzet orientaci pouzdra podle vykresu desky.

Vst/Vyst | Port Vstup Vystup

/O 1 Bl JPO9ON | JP10 OFF | ISO5 | JP9OFF | JPIOON | ISO3

/O 2 B2 JP11 JP12 OFF | ISO7 | JP11 OFF | JP12ON | ISO6
ON

/o3 B3 JP13 JP14 OFF | ISOI1 | JPI3 OFF | JP14ON | ISO9
ON 0

/O 4 B4 JP15 JP16 OFF | ISO1 | JP15OFF | JP16 ON | ISO11
ON 2

VO 5 BS5 JP18 JP19 OFF | ISO1 | JPI8 OFF | JPI9ON | ISO13
ON 4

/O 6 B6 - - - - - ISO15

Vo7 B7 JP20 JP21 OFF | ISO1 | JP20 OFF | JP21 ON | ISO16
ON 7

/O 8 B8 JP22 JP23 OFF | ISO1 | JP22 OFF | JP23 ON | ISO18
ON 9

/O 9 B9 - - ISO1 - - -

Pozn.: Port B6 je jen vystupni a B9 jen vstupni.

3.2 Montaz a pripojeni

Doporucend montdz je na vodorovnou rozvadéCovou listu. Jednotka se upeviiuje
pritisknutim tchytek k list€. Je nutno zajistit u¢inné chlazeni, umérné k zatizeni. Pfi mensim
vykonu staci ptirozené proudéni vzduchu Pii vyuziti plného vykonu je potiteba chladi¢
jednotky intenzivné ofukovat vzduchem. Teplota chladice by neméla ptekrocit 80°C.

Nutnost chlazeni plati i pro krokovy motor.

Rozmisténi pfipojovacich konektorti je na vykresech jednotky. Popis a rozmisténi

signald je v nasledujicich tabulkach.

Nap4jeni

X2 | Napdgjeni desky | X8

Napdj. motoru

| + 1 +
2 | -(GND) 2 - (GND)
RKMO3T.DOC 18.7.2001

Komunikace
X3 | RS485

1 GND

2 Rx/Tx +
3 Rx/Tx -
4 Tx +

5 Tx-

6 +5V
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Ptipojeni motoru

X4
1 \
\ \ / ]
2
4 \ \ /
Vstupy a vystupy
X5 | Signal X6 | Signal X7 | Signal
1 /O1 - 1 /OS5 - 1 INO9+
2 /O1+ 2 /O 5 + 2 INO -
3 /O 2 - 3 OUT 6 -
4 /O 2 + 4 OUT 6 +
5 VO3 - S VO 7 - Tyto signaly jsou vzajemné
6 /O3 + 6 /107 + galvanicky odd¢lené. Je potieba dodrzet
7 /O 4 - 7 /O § - polaritu piiloZené¢ho napéti.
8 /O 4 + 8 /0 8 +
Externi Reset
X1 | Signdl Odpojeni napéti zplisobi reset jednotky.
! Reset + (elektrické parametry odpovidaji ostatnim vstupim)
2 Reset -

3.3 Dimenzovani napajeciho zdroje motoru

Pii volbé napajeciho napé€ti je nutno brat zietel na provozni parametry krokového
motoru, na pozadovany vykon, otaCky a na kroutici moment jak pti chodu, tak pii zabrzdéni
a s tim souvisejicim oteplenim motoru. Pro vySsi otacky motoru je potieba vyssi napajeci
napéti, aby se induk¢nosti vinuti "protlacil" pozadovany proud.

V pitiloze jsou uvedeny piiklady momentovych charakteristik nékolika krokovych
motord. Jsou zde uvedeny i odbéry ze zdroje, kde mizeme nalézt pozadovany proud.
Napdjeci zdroj musi byt schopen dodat jesté alespoii 0 30% proudu vic a je vhodné, aby mél
na vystupu kondenzator alespoit 2000uF. Nemusi byt stabilizovany.

Pro napdjeni motoru jsou konstruovany napajeci zdroje NAPKMO1 pro 1 motor a
NAPKMO2 pro 3 motory.

3.4 Jisténi

Koncovy stupen je citlivy na zniCeni zkratovym proudem. Proto je nutné jeho napajeni
(Vmot) chranit tavnou pojistkou. Velikost pojistky se dimenzuje podle max. odbéru motoru.
Pti ptepaleni pojistky nezapinat znova napéjeni, dokud se neprovéti technicky stav zafizeni.

RKMO3T.DOC 18.7.2001
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3.5 OdrusSeni

Vlivem strmého spindni velkych proudt by mohlo dojit k nezadoucimu ruseni okoli, ale
1 samotné jednotky. Pfi instalaci je nutno dodrzet zdsady EMC a nasledujici opatieni:

Ptivody k motoru pobliZ svorkovnice jednotky protdhnout dvéma toroidnimi jadry (viz
obr.) a vytvofit 3 zdvity. Tim se omezi vysokofrekvencni ruSeni. Jadra musi byt z
vysokofrekvencniho materidlu, feritovd nebo zelezopraskova, primér alespont 25mm. (jsou
dodévana jako pfibal k jednotce). Na vzdalenost vétsi nez 0,5m vést ptivody stinénym
kabelem.

Na chladi¢i je zemnici svorka. Tu propojit co nejkratS§im kablikem s kovovou
zékladovou deskou. (kablik je soucasti ptibalu).

Napéjeci zdroj motoru musi mit ucinny sitovy odruSovaci filtr. Napajeni vést stinénym
kabelem.

4. Programovani

4.1 Programovaci jazyk

Programovaci jazyk kontroléru umoziuje standardni programovaci techniky, jako jsou
cykly, vétveni, skoky a nékteré numerické operace. Dale obsahuje povely pro fizeni pohybu
motoru a povely pro praci s uZzivatelskymi vstupy a vystupy. Podrobné je programovani
popsano v manualu ke kontroléru.

Program, zapsany v ASCII znacich se do kontroléru pienasi v predepsaném formatu po
sériové lince z nadfizeného pocitate. Program je wuklddan do RAM paméti v
komprimovaném kédu. Podle typu osazeného kontroléru je délka kodu najednou ulozeného
programu napi. 108 nebo 254 bajtu.

Upozornéni: jestlize kontrolér je s paméti typu FLASH (M1486E), je nutno pted
zavedenim nového programu vymazat pivodni tak, Ze pfi resetu nastavit JP1 na node = 0
(vSechny propojeny). Po preneseni kazdé instrukce cekat az 500ms aby doslo k fadnému
zapisu. (Jestlize bude ¢ekaci doba kratsi, mize se stat, ze se ulozi zkomolené piikazy.) Pak
propojky JP1 nastavit na node <> 0.

4.2 Aplikace

Informace o probihajicim procesu mohou byt pfenaSeny po sériové lince zpét
nadfizenému pocitaci. Toho Ize vyuzit pro synchronni vkladéani dil¢ich ¢asti programu v
piipadé, ze je fidici program piili§ dlouhy a nevejde se najednou do paméti kontroléru.
Jestlize je na jedné lince (sbérnici) RS485 pfipojeno vice jednotek, je nutno zajistit, aby
nikdy nevysilalo soucasné vice jednotek nez jedna.

Pti aplikaci na strojové zafizeni je nutno brat v ivahu mechanické vlastnosti, jako jsou
rezonance a setrvacné hmoty. Podle toho je potfeba volit pocet mikrokrokl na krok, tvar
proudu (sinus, trojuhelnik, lichobéznik) a zrychleni.

Rychlost otaceni motoru se programuje jako pocet krokl za sekundu (frekvence). Bézné
motory maji 200 krok na otacku.

RKMO3T.DOC 18.7.2001
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4.3 Vstupy a vystupy

Port | Vystupni signaly, Vstupni signaly, funkce Poznamka
funkce

Bl I/O 1, nizsi proud /O 1, niz§i proud\

B2 /0 2 /0 2

B3 /03 /03

B4 /0 4 1/0 4, IP2/2

B5 /O 5 /O 5,JP2/4 Pii resetu Bd

B6 OUT 6 JP2/6 Pfii resetu Bd

B7 /0 7 /0 7,JP2/8

B8 I/0 8, LIMIT\ 1/0 8, JP2/10, LIMIT

B9 IN9

B18 JP1/1 Pii resetu adresa

B19 JP1/3 P1i resetu adresa

B20 JP1/5 Pri resetu adresa

B21 JP1/7 P1i resetu adresa

Pozn.: 1 = Bx ~ sepnuti vystupu /O x.
Proud do vstupu /O x ~ 0 = Bx.
Funkce niz$i proud zévisi na stavu JP8.
JPx ON ~ 0 = Bx.

\ negace.

5. Zakladni technické udaje

5.1 Provozni podminky

Zafizeni je konstruovéano jako elektricky predmét tiddy III podle CSN EN 33 0600.
Provoz nepretrzity

Napédjeci napéti Vnap stejnosmérné 15 az 30V vcetné zvinéni

Napajeci napéti Vmot stejnosmérné max. 80Vnebo 160V *), zvinéni max. 15%.
Prostiedi primyslové neklimatizované, bez agresivnich plyni a par
Kryti P00

Provozni teplota okoli 0az 50°C

Chlazeni zajistit chlazeni imérné vykonu, viz odst. 3.2

Relativni vlhkost vzduchu 40 az 95% pti 25°C

Atmosféricky tlak 80 az 107 kPa

Pracovni vibrace max. 0,15 mm pfti 55Hz

5.2 Technické parametry

Koncovy stupen mtstkovy, pro dvoufazovy krokovy motor
Spinany proud nastavitelny 1 az SA  pro RKMO03 5A

2 az 10A pro RKMO3 10A *)
Mikrokrokovani 1,2, 4,8, 16, 32, 64 mikrokrokt / krok
Rizeni proudu pulsné Sitkova modulace
Frekvence modulace 20kHz
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Otacky motoru

SniZeni proudu pii zastaveni
Odbér napajeni Vnap

Odbér napajeni Vmot
Komunikace

Dvoustavoveé vstupy a vystupy
Vstupy
vst. proud
vst. napéti Uy,
vst. napéti Uy
Vystupy
charakter vystupu
spinané napéti Uoyr
spinany proud Ioyr
ubytek napéti AUgut
Baterie pro zalohovani paméti
Rozméry
Hmotnost

podle rezimu 16 az 5000 krok/s
automaticky nebo externim signalem
max. 100mA pii 24V
max 6A (podle pfipojeného motoru a nastaveni)
RS 485 2drat nebo 4drat
pienosova rychlost 300, 1200, 2400, 4800 Bd
8 bit bez parity, 1 start bit, 1 stop bit
pocet jednotek na sbérnici max. 16
galvanicky odd¢€lené, el. pevnost 500V, pocet 9
max. 8
10mA pii 24V
-30 az +4V
10V az 30V
max. 8
otevieny kolektor
35Vpe
10 mA
max. 1V
lithiova, 3V *)
165 x 125 x 90 mm
0,3 kg

Pozn.: *) Volitelné parametry na zvlastni objednavku.

5.3 Momentové diagramy

V priloze jsou uvedeny diagramy, ve kterych jsou namétené zavislosti dynamického
momentu motoru a odbéru proudu ze zdroje v zavislosti na otackach. Diagramy jsou pro
nekolik nastavenych proud motoru a napajecich napéti.

6. Objedn4vani

V objednavce specifikovat variantni parametry a polozky:

Typ procesoru
Koncovy stupen
Zalohovaci baterie

Ptiklady objednavky:

M1486B (RAM), M1486E (FLASH)
5A, 10A, 80V, 160V

Jednotka fizeni krokovych motortt RKMO3

MI1486E, 5A.

Jednotka fizeni krokovych motortt RKMO3
M1486B, 10A, 160V, zalohovaci baterie.
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