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1.1 Indledning

Stepmotor Controllerne type SMC23-26 er en serie
af lethandterlige og prisbillige controllere til styring
af stepmotorer.

De kan bruges som stationsere enheder eller
kobles sammen med en terminal eller personal
computer via RS232C/V24 interface. De er forsynet
med ind- og udgange, som giver brugeren mulig-
hed for en meget fleksibel tilpasning til opgaver
sasom styring af mindre fraese/bore anlzeg,
handteringsautomater og lignende, hvor hurtige og
preecise mangvrer er gnskelige, uden at lgsningen
ma fylde for meget eller veere for kostbar.
Controller-serien har fglgende features:
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230V Stremforsyning [ ] [ ]
15-45V Stromforsyning [ [ J
Regneregistre ° [ ]
Ekstern brugerforsyning [ [ ]
Modulinterface [ ] (]

Alle controllertyper findes i 2 udgaver med hend-
holdsvis 3 Amp. og 6 Amp. motordriver. Alle
controllere indholder 3 digitale indgange og 3 digi-
tale udgange til generel brug i forbindelse med den
aktuelle opgave. 6 Analog-indgange kan benyttes
hvor f.eks. en tryktransmitter eller vejecelle skal
overfgre maleveerdier til controlleren.

Alle ind-/udgange er beskyttet pa behgarig vis mod
overbelastning. Motordriveren har kortslutnings-
sikring, som ggr motoren strgmlgs i tilfeelde af kort-
slutning.

SMC24 og SMC26 indeholder en komplet
strgmforsyning der tillader direkte netdrift.

SMC23 og SMC25 kan ikke benyttes til netdrift,
men er primeert anvendt i stgrre systemer hvor een
central stregmforsyning forsyner 2 eller flere
controllere.

Controllerne SMC23 og SMC24 er udvidede mo-
deller, der indeholder et udvidet kommandosaet
samt regneregistre. Envidere indeholder disse
modeller modulinterface der muligger tilkobling af
udvidelsesmoduler, som f.eks. keyboard/display og
ekstra brugerind- og udgange. Modulinterfacet
muligger tilkobling af ialt 31 eksterne moduler deri
blandt andre controllere.

Serien har fglgende grund-features:

Forsyning 15-45VDC (SMC23/SMC25)
Forsyning 115/230VAC (SMC24/SMC26).

RS232C/V24 kommunikation.
Enkel programmering.

Max. kgrefrekvens 15kHz.
RS232 interfacelinie.

Tilkobling af op til 7 controllere pa samme RS232
interfacelinie

Baudrate 110 - 9600.

Sma fysiske mal.

SMC23/25: b46,5 x h100 x 1160
SMC24/26: b106,5 x h111 x 1171
Termisk sikring.

3 Brugerindgange.

6 Analogindgange.

1 Stopindgang.

3 Brugerudgange (hver 500mA).

Tilslutning via DIN41612 stik eller connectorboard
CON10 / CON10P.

Montering i 19" rack eller mod flade.



1.2 Tildutningsmuligheder

Forside SMC23 og SMC25: Forside SMC24 og SMC26:
(@] ()
i s
"Power” Indikator —— "Power" Indikator T ¢ s ea e
Indikation af Indikation af o ===t

Overbelastning
Indstilling af adresse,
kommunikations-
hastighed, m.m.

RS232C/V24
Seriel kommunikation

2:1

SMC25-02

Interface :

RS 232C Interfacet ger det muligt at forbinde
controlleren til en computer eller terminal. Op til 7
controllere kan tilsluttes parallelt p& samme inter-

facelinie.

Motorudgang :

Der er mulighed for tilslutning af en 2-faset eller
4-faset stepmotor. Udgangen er kortslutningssikret.
Motoren kan styres med indtil 15.000 halv/helstep i

sekundet.

Overbelastning

RS232C/V24
Seriel kommunikation

Strgmforsyning :

Der kraeves kun én forsyningsspaending. Denne
kan veelges i omradet 15-45VDC ved SMC23 og
SMC25, eller 230VAC ved SMC24 og SMC26.

Brugerindgange :

Der er 4 stgjbeskyttede indgange, hvoraf den ene
er forbeholdt som stopindgang. De 3 andre kan
bruges til f.eks. induktive folere eller til syn-
kronisering af andre styringer.

Indgangene har Schmidt-trigger funktion og kan
arbejde i omradet fra 5-30V.

Indgangene er alle galvanisk isoleret fra det gvrige

kredslagb.



1.2 Tildutningsmuligheder
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Bagside SMC23 og SMC25

Motorudgang

Stik: DIN 41612/Ver.B
Forsyning ind (15-45VDC)
Stopindgang

3(9) Brugerindgange

6 Analogindgange

3 Brugerudgange

Modulinterface (SMC23)

Brugerudgange :

Der er 3 udgange som f.eks. kan bruges til, at styre
mindre DC motorer eller til at synkronisere
enheden med andre styringer.

Hver brugerudgang kan levere op til 500mA og kan
arbejde i spaendingsomradet 5-30V.

Endvidere er udgangene kortslutningsbeskyttet og

galvanisk isolerede fra det gvrige kredslgb.

Analogindgange :

De 6 analogindgange kan aftastes via et seet af
kommandoer. Det er f.eks muligt, at styre motorens
tophastighed, absolut eller relativ kareleengde, ved
hjeelp af en spaending patrykt en af de 6 analogind-
gange.

Indgangene skal tilfares en spaending i omradet O -
5,10V, og er beskyttet imod kortvarige over-

spaendinger op til 45V.



1.2

Tilslutningsmuligheder
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Modulinterface (Kun SMC23/24)

Modulinterfacet udggres af 2 terminaler der er gal-
vanisk isoleret.

Disse 2 terminaler forbindes til alle eksterne mo-
duler eksempelvis keyboard/display-modul, ind-

/udgangsmodul m.v.

Endestopindgange (Kun SMC23/24)

Endestopindgangene benyttes til formal hvor det er
af yderste vigtighed at motoren ikke karer ud over
nogle definerede greenser. Ved aktivering af ende-
stop stoppes motorkarslen gjeblikkeligt. Endestop-
indgangene er sammen med brugerindgangene,

galvanisk isoleret fra det gvrige kredslgb.

Brugerforsyning (Kun SMC24/26)

Til forsyning af fglere, magnetventiler m.v. er der
pa bagsiden af controlleren placeret en brugerfor-
syning. Spaendingen kan indstilles til henholdsvis
5VDC, 24VDC, eller justeres trinlgst fra 5 til
30VDC.

Brugerforsyningen kan levere en strem pa 0,5A

uanset spaending.



2.1 Stremforsyning

Stepper Motor Controller SMC23-26| O-<—— Bidirektional —=—O Indgang ——C Udgang
. [ Ind forsyning
Forsyning Indgang 1
15-45VDC/ ——>  Stromforsyning Opto Indgang2
115/230VAC Indgang 3/EOT
B rf i Stopindgang
rugerforsyning . (H jreendestep)
5.30VDC | Brugerforsyning (Venstre endestop)
(Kun SMC24/26) [ Ind £o]
= @ k Udgangsforsyning
"Power" Udgang1
Opto Udgang2
Udgang3
Controller Udgangsstel
RS232C (—e— I> — Opto Opto (Modulinterface)
Tx-PD—| <]
A A+
Bipolar A-
Chopper Motor
Analogindgang? JS“?"." Driver g*_'
Analogindgang2 ustering
Analogindgang 3 Filter
Analogindgang4 [+ Baudratevalg
Analogindgang 5 Y +=— Protocol valg X
Analogindgang 6 +«— Genkald program
Analog stel l~—— Checksumvalg "Overload”
Hel/Halv step
()=Kung IdendeforSMC230gSMC24 1/40g1/8 step
2.1 Stremforsyning (SMC23 og SMC25).
For at ggre stramforsyningen s& enkel som mulig, Ligeledes kan det anbefales, at ledningerne

skal der kun tilsluttes én forsyningsspeending
mellem 15 og 45VDC. Den interne strgmforsyning
sgrger for de ngdvendige spaendinger til interface,
kontrolkredslgb m.v.

| tilfeelde af fejlpolarisering eller overspaending, vil
controllerens interne sikring breende af. Er dette
tilfeeldet, skal der afbrydes for forsyningen og
sikringen udskiftes, hvorefter controlleren er
funktionsdygtig igen. Af hensyn til controllerens
virkemade, anbefales det, at den eksterne strgm-
forsyning har en kondensator p& mindst 5000uF

monteret mellem P+ og P-.

mellem strgmforsyning og controller er mindst
0,75mm2.

Hvis controllerens forsyningsspaending kommer
under 10V, vil det interne reset-kredslgb nulstille
controlleren, og program i arbejdslager m.v. vil i
safald veere tabt.

Af denne grund bgr det sikres at forsynings-
spaendingen forbliver minimum 15V, selvom f.eks
netspaendingen falder.
Programmet i den

permanente hukommelse

(E2PROM) vil ikke g tabt.



2.1

Stremforsyning

(Kun SMC24 og SMC26)

Indikation af brugerspaending (forsyning)
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Strgmforsyning (SMC24 og SMC26).

Controllerene SMC24 og SMC26 indeholder en
komplet stremforsyning for netdrift.
Strgmforsyningen er udvidet med en brugerfor-
syning der kan benyttes til eksterne formal. Denne
brugerforsyning kan indstilles i 3 positioner (se
ovenstaende tegning).

Hvis omskifteren stilles i 1. position afgiver brug-
erforsyningen en fast spaending pa 5VDC. Hvis
omskifteren stilles i 2. position afgiver brugerfor-
syningen en fast speending pa 24VDC. Bruger-
forsyningen vil i 3. position vaere justerbar i inter-
vallet 5 til 30VDC.

Brugerforsyningen kan i alle positioner levere en
kontinuerlig strem pa 0,5A. Hvis denne strgm
overskrides vil stremforsyningen skrue ned for
spaendingen pa en sadan made at brugerfor-
syningen aldrig lider overlast.

Brugerforsyningen tdler dermed kontinuerlig
kortslutning. Lysdioden bensevnt Voltage (se
tegning) vil i alle 3 positioner variere i lysstyrke
afheengigt af den indstillede spaending.

Brugerforsyning samt  controllerens interne
spaendingsforsyning (40VDC) er tilgaengelig pa en
eksternt via en stikbar skrueterminal.

Den interne forsyning kan benyttes til andre con-
trollere i det aktuelle system. Den rgde lysdiode
benaevnt P.Limit (se tegning) vil lyse hvis effektfor-
bruget fra controllerens strgmforsyning overstiger
de 120W som er controllerens maksimale ydeevne.

| tilfeelde af overspeending pa nettet, vil control-
lerens overspaendingskredslgb breende sekundeer
eller primeer sikring af. Er dette tilfeeldet, skal der
afbrydes for forsyningen og sikringen udskiftes,
hvorefter controlleren er funktionsdygtig igen.
Primeer og sekundaer sikring er placeret i net-
brondens lille skuffe.



2.2 Motordriver

Stik: DIN41612/Ver.B

Skaerm
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Controlleren er beregnet for 2- eller 4-fasede
stepmotorer. Controllerentyperne SMCxxA kan yde
en fasestram op til 3 Ampere, hvorimod typerne
SMCxxB kan yde en fasestram op til 6 Ampere.
Fasestrammen er trinlgs justerbar, og man har
mulighed for at justere holdestrgm,
acceleration/decceleration-stram samt kgrestrgm.
Justering af strammen foretages via et seet af
kommandoer - se beskrivelse i afsnit 4.4.

Driveren i controlleren udggres af en 2 faset bipolar
chopper driver. Denne drivertype giver en optimal
udnyttelse af motoren, idet der kontinuerligt gar
strgm i begge stepmotorens faser.
Chopperdriveren regulerer strgmmen med en
frekvens pa 22kHz (nom.), hvilket sikrer at motoren
ikke frembringer hgrbare lyde som faglge af
strgmreguleringen.

Driverens skiftetid er meget lille (<200nS), hvilket
kan medfgre at der opstar hgjfrekvente
stgjkomponenter pa ledningerne mellem driveren
og motoren.

Dette kan i visse tilfeelde give anledning til ugnsket
pavirkning af andet elektronisk udstyr i naerheden
af stepmotor-systemet. For at imgdegd denne
problematik bgr forbindelsen mellem controlleren
og den tilsluttede motor foretages med skaermet
kabel, som vist pa ovenstaende skitse.



2.2 Overvejelser vedr. motordata

Det bgr bemaerkes, at jo lavere selvinduktion motoren har desto bedre, idet dette har en del indflydelse pa
kgredrejningsmomentet ved hgje hastigheder. Drejningsmomentet er ogsd meget ngje bestemt af den strgm,

der bliver tilfart motoren.

Dette kan ogsa ses af falgende forhold:

Patrykt spaending

Fasestrgm =
Faseinduktion x Kgrefrekvens

Det skal bemzerkes, at motorens faseinduktion er afheengig af de andre fasers pavirkning ved kersel. De en-
kelte motorfabrikanters angivelse af faseinduktionen er normalt malt statisk.

Den patrykte middelspaending reguleres i driveren, sa fasestremmen afpasses til den indstillede strem. |
praksis vil dette sige, at veelges en motor med en stor faseinduktion pa f.eks. 100mH, kan driveren ikke levere

den gnskede fasestrgm ved hgje hastigheder (hgj karefrekvens), idet udgangsspeaendingen er begraenset.
@nskes det at forbinde en 4-faset motor, gares det efter nedenstaende tegning. Faserne skal kobles i parallel,

for at f& en sa lav selvinduktion som muligt. Dog kan faserne ogsa kobles i serie dog vil motorens tophastighed
blive begreenset. Ved en serieforbindelse kan motoren typisk afgive stgrre moment (ved lave hastigheder).

Forbindelsesskema for 4-fasede stepmotorer

A+ = e By
Fase A FaseB
A_ — — B_




2.2 Motordriver

Valg af stepoplgsning.

Der kan veelges, om drivertrinet skal kare med hele, halve, 1/4 eller 1/8 step. Det kan ofte veaere en fordel at
kare med en lille stepleengde , eftersom man derved opnar et gget antal step pr. motor-omdrejning. Dette kan
evt. ogsa overfladiggare brugen af mekaniske udvekslinger.

En anden fordel er, at man normalt undgar de resonansproblemer, der naesten uundgaelig vil veere, nar
motoren kgres i helstep.

En stepmotor har altid en eller flere frekvenser, hvor der opstar resonans. Denne frekvens kan aendre sig
afhaengigt af belastningen og vil give sig udslag i, at motoren taber al sin kraft.

Der skelnes mellem normal (NOR) og udvidet (EXT) stepoplgsning. Ved normal stepoplgsning er jumperen
placeret i position “NOR” hvilket muliggar skift mellem halv og helstep pa dipswitchen.

Hvis jumperen placeres i position “EXT" muligggres skift mellem 1/4 og 1/8 step pa dipswitchen.

Denne jumper er placeret mellem “Power” og “Overload” lysdioden.

Der er fri adgang til denne jumper pa controller type SMC23 og SMC25, hvorimod forpladen skal afmonteres pa
controller type SMC24 og SMC26, for at f& adgang til jumperen.

Ved levering er stepoplgsningen indstillet til 1/2 step.

Nedenstaende tegning viser, hvorledes stepoplgsningen indstilles:

Valg af udvidet stepoplesning Valg af stepoplasning
o 5 5 ol o ] o ]
CZD 12345678910
’ l
- ﬁ 1/2step — — 1/8 Step

U U Helstep — — 1/4 Step

Lysdioder Jumperipos. "NOR"
Jumperipos. "EXT"

Sikring mod overlast.

Driveren er kortslutningssikret, hvilket betyder, at udgangene bliver spaendingslgse, i det gjeblik spidsstrammen
overstiger 3,2A/(6,4A) i mere end 2mS. En gjeblikkelig kortslutning mellem to vilkarlige udgangsterminaler vil
controlleren ikke tage skade af, men blot melde Overload. For at fa driveren op at kere igen, skal strammen til
controlleren blot fijernes i mindst 5 sek.

(Geeldende for SMCxxB)

10



2.3

Bruger ind-/udgange

For at gare controlleren sd letanvendelig som
muligt, rummer den 3 indgange og 3 udgange, som
alle star frit til radighed for brugeren.

En 4. indgang kan benyttes til stop.

Alle indgange er galvanisk isoleret.

Bruger ind- og udgangene skal alle stramforsynes
eksternt.

Brugerudgange.

Med mulighed for at kunne styre bifunktioner sa-
som aktuatorer, mindre motorer osv., kan bru-
gerudgangene anvendes.

Dette giver mulighed for at synkronisere stepmo-
torens bevaegelser med omverdenen.

De 3 udgange styres software-maessigt og tillader
alle en strgm op til 500mA.

De er beskyttet mod induktive tilbageslag og

er kortslutningssikret.

Hvis en given brugerudgang kortsluttes, eller hvis
der treekkes en strgm stgrre end 700mA, vil
"Overload" dioden blinke. Yderligere vil den
overbelastede brugerudgang blive speendingslgs.
For at fa controlleren funktionsdygtig igen, skal
strammen til controlleren blot fijernes i mindst 5
sek.

Hver af udgangene skal betragtes som en

kontakt til + forsyningen. D.v.s. er en given udgang
aktiveret, skal belastningen seettes mellem
udgangsterminalen og stel (se diagram).

gere udgangene kompatible med logikkredslgb,
skal der tilfgjes en "pull down" modstand fra hver af
udgangsterminalerne, til stel. Ved TTL skal denne
modstand veere 1kOhm, ved CMOS kan den
seettes til ca. 10kOhm.

Forbindelsesskema for brugerudgange

FEkvivalentdiagram afbrugerudgang 1

Udgangsforsynin
Tiludgang20g 3 —= gang yning
<1ohm
Til"Overload" kredslab
Ekstern
Fracontroller + i
= forsyning
Udgang 1 Max.500mA —
5-30V
Belastning
) Udgangsstel
Tiludgang20g 3 —-x C

11



2.4

Brugerindgange

tik : DIN41612 Ver. B
Dette diagram benyttes hvis en NPN udgang skal forbindes sti 16 er
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Der sidder et l.orden lavpasfilter efter hver ind-
gangsterminal, der afskaerer frekvenser over 1kHz.
Dette er gjort som sikkerhed, sdledes at elektrisk
stgj fra startende motorer o.lign. ikke influerer pa
indgangssignalerne. Det skal bemaerkes, at de 3
brugerindgange vil indtage en udefineret stilling,
hvis de ikke er forbundet til noget.

Alle indgangene er galvanisk isoleret fra det gvrige
kredslgb.

Visse induktive fglere har aben collektor udgang.
Drejer det sig om fglere med NPN udgang, skal der
forbindes en modstand fra indgangen til
+forsyningen og drejer det sig om PNP fglere, skal
modstanden forbindes fra indgangen til stel.

12

Modstanden kan anbefales i starrelsen 5000hm til
5kOhm, afhaengigt af forsyningsspaending.

Stopindgang.

@nskes det, at man med gjeblikkelig virkning skal
stoppe motorkarslen, geres dette ved at laegge
stopindgangen til stel. Fjernes stelforbindelsen, vil
motoren fortseette, og positionsteellerens indhold vil
ikke veere tabt. Dog vil det pludselige stop
sandsynligvis have medfert, at motoren star i en
udefineret position, eftersom der ved brug af
stoppet ikke bliver taget hgjde for accelerati-
ons/decelerations-ramperne (se under motor-
kommandoer afsnit 4.4).



2.4 Brugerindgange

Indgangshysterese.

Samtlige indgange er stgjbeskyttede og er kompatible med de geengse logiktyper, CMOS, TTL, osv.
Hysteresefunktionen i indgangene er afhaengig af den tilsluttede forsyningsspeending, hvilket fremgéar af ne-
denstaende kurve.

Eksempel:
Indgang 1 gnskes anvendt, og forsyningspaendingen er 24V.
Som det fremgar af nedenstaende kurve, vil indgang 1 vaere logisk "1" ved at patrykke en spaending starre

end 13,3 VDC. For at patrykke indgangen logisk "0", skal spaendingen seenkes til under ca. 5,3 VDC.

Tolerancen pa disse spaendinger er +10%.

Indgangsspaending
(V)
- =Udefineretomrade

20 I Upper

| triggerlevel
15
10

: Lower

[ ___ triggerlevel
5

I Forsynings-

: spaending

bt = (V)

Se endvidere afsnit 4.5 (Brugerinterface) vedrgrende bruger ind- og udgangene.
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2.5

Analogindgange

Stik: DIN41612/Ver.B

I

Indgangskredslgb:

1kOhm

29A AG Analogstel
AR | 30B 30A .
A6 A5
v 31B 31A An ]
| A4 | 32B 32A L A3 |
A2 A1
]
U

L
0-5,1VDC

Controlleren rummer 6 analoge indgange, som kan
aftastes via et saet af kommandoer, der er
beskrevet i afsnit 4.

De analoge indgange muligger f.eks., at man kan
styre stepmotorens hastighed ved hjeelp af en
analog spaending.

Indgangene er beskyttet imod kortvarige over-
speendinger op til 45V.

Hver gang controlleren foretager en maling,
foretages i virkeligheden 16 malinger. Disse 16
malinger laegges sammen og midles. Dermed mini-
meres muligheden for, at en pludselige stgjimpuls

fra f.eks. stepmotordriveren, pavirker en maling.

Analogindgangene kan ogsd benyttes som kon-
ventionelle brugerindgange (digitale niveauer), dog
uden hysterese og galvanisk

isolation. Der skal ikke tages nogen forholdsregler
for at udnytte dette, idet en given analogindgang pa

14

et vilkarligt tidspunkt kan benyttes enten som ana-
logindgang eller som brugerindgang (digitale
niveauer).

Se afsnit 4 - kommandoerne A, DA, GzA, JCA,
NA, 1, s, t, U, VA, W.

Indgangene accepterer spaendinger fra 0V il
5,10V. Controllerens A/D konverter kgrer med 8bit,
hvilket giver en oplgsning pd 256 trin. Hvert trin
svarer dermed til 20,0mV pa& indgangen.

For at undga fejimalinger, skal stel benet AG (se
stikskitse afsnit 2.7) benyttes sammen med de 6
analogindgange.

Se elektriske data afsnit 5.1 vedrgrende yderligere
informationer.

Efter
1l.orden lavpasfilter, der afskeerer frekvenser over
10kHz.

hver analogindgangsterminal sidder et



2.6

Endestopindgange

Stik: DIN41612/Ver.B

’
I

]

O0000D00ODDOO0O0O0D0O0OO0O0OD0O0O0O0O0O0O00O0O0O0
0O00O0O0DO0O0ODODODODO0O0O0DO0OO00O0O00O0O0O0O0O0

24B
ool 25A  cow|
° 26A }W{
o O
[oXNe)
[oXNe)
(o)
(o)
(o)
I
]

Nedre Qvre
Endestop Endestop
+ | Forsyning

T +5-30VDC

Ofte er det ngdvendigt at opretholde nogle meka-

niske yderpunkter i et stepmotorsystem, som
stepmotoren under ingen omsteendigheder ma
overskride.

Controlleren rummer til dette formdl 2 indgange,
benaevnt CCW (nedre endestop) og CW (gvre en-
destop).

En af disse 2 indgange vil afhaengigt af den aktuel-
le omdrejningsretning, stoppe motorkarslen hvis de

aktiveres.

Nedre endestop.

Hvis motoren karer tilbage og nedre ende-
stopindgang aktiveres (logisk "1"), vil motorkarslen
stoppe. @vre endestop-indgang vil under tilbage-

karsel ikke have nogen indflydelse.
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@vre endestop.
Hvis motoren kgrer fremad og gvre endestopind-
gang aktiveres (logisk "1"), vil motorkgrslen stoppe.
Nedre endestopindgang har

ingen indflydelse

under fremadkgarsel.

Bemeerk at en aktivering af en given endestopind-
gang vil medfare et gjeblikkeligt stop af motor-
karslen uden hensyntagen til den instillede dece-
leration.

Inaktivering af motor.
Som en speciel feature kan motoren ggres
fuldsteendig stremlgs saledes at motoren frit kan
drejes uden mekanisk modstand.

Dette ggres ved at aktivere begge endestop-

indgange samtidigt.



2.7

Stikforbindel ser

Stikforbindelser for SMC23, SMC24, SMC25 og SMC26.

Stik : DIN41612 Ver. B

Chassis (jord) —1B~E:I 1A
2z :

o-m3A— A_| | Modulinterface

Bemaerk at SMC24 og SMC26
har intern stromforsyning for
netdrift og skal derfor ikke til-
sluttes nogen spzending pd
terminalerne P+ og P-.

Modulinterface | B_1—3s 0
|l o o m 4A ]
5B i:ifsA
6B 6A
78|l 0 o ||7A
el o —LP] ]
9B 9A
10B[| © o ||| 10A .
11B i:i—ﬁA
12B m 12A
13B i;og—mA
14B m 14A
158 i:i_wA
16B m16A
178 17A
18B i:i_wA h
[ [TO- }19B1—0 O |[[19A
o1 —2oslo o1 20A—{IGND]| ]
Bru |l Il s
gerudgange 02 |-21Bj;—0 O—21A— Tx
03 —225mo Oﬂ22A— Rx | |
O+ —238mo O |[23A
- —24BmOO 24A
1 —253%0 OW%A—CCW ]
Brugerindgange 12 _2GBWO Or26A—LCW | |
I3 |27B7—0O O |[|27A
ST —ZBBlO o—28A—cK | ]
1+ —29|3lo oﬂng— AG
[ A6 —303lo oﬂsoA— A5
Brugerudgange A4 —31Blo oﬂsm— A3
A2 —32|3lo oﬂszA— Al ] |

— —

L—
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Stromforsyning

Stepmotor

RS232 Interface

Endestop
_| Steppuls-udgang

Analogindgang

_] = Terminaler benyttes kun i controller type SMC23 og SMC24




3.1 | nterfaceforbindel ser

Interfaceforbindelser.

Interfacet korer efter den meget anvendte RS232C standard, hvilket er en stor fordel, idet alle Personal
Computers og standard terminaler har mulighed for at kare efter denne standard.

De 3 ledere Rx, Tx og stel anvendes.

Kabelleengden bgr ikke overstige 10 meter, men bruges et laengere kabel, kan der kgres med checksum, se
afsnit 3.5.

Controller interface:

RS232
RS485

B (RS485) * 1 _ Signalstel
RS485 Term. | s 3l | A (RS485) .
e S Tx (RS232 Transmit)
Rx (RS232 Receive)
Ved brug af RS485 skal Ben 4 Chassis stel

og 8 skal forbindes sammen
hvis controlleren er den sidste
enhed pa en interface linie.

(ikke isoleret)

Skal man kommunikere fra en PC'er, kan disse skemaer anvendes.

Forbindelser mellem controller og IBM AT, eller kompatibel :

Controller

4,

Stel

Tx

Rx

17



3.1 | nterfaceforbindel ser

Forbindelser mellem controller og IBM XT/PS2 eller kompatibel :

PC-XT/PS2

JiIc

Controller

.—.—(?.....
ojo o o oj0o 06 0 0 0 O

Stel \ Stel
3@ Rx - Tx
ve I -

Tx Rx

18




3.2 Adressering

Controlleren kan konfigureres til at reagerer pa alt, hvad der kommer pd interfacelinien, ogsa kaldet Point to
point. Der er mulighed for at koble op til 7 controllere pd samme interfacelinie. For at opna dette, skal
dip-switchene stilles pa en sddan made, at hver controller far sin egen adresse, kaldet - Multipoint. Dette vil
sige, at controlleren kun reagerer pa kommandoer, der starter med den indstillede adresse. Hvis det gnskes at
adressere, d.v.s have flere controllere koblet p& samme interfacelinie, skal dip-switchen maerket Tx-PD stilles i
stilling ON p& en af de controllere, der indgar i multipoint konfigurationen og OFF pa de resterende. Tx-PD
stilles ligeledes i position ON ved Point to Point kommunikation.

Af hensyn til kommunikationssikkerheden er det tilradeligt at anvende checksum faciliteten. Dette gares ved at
seette CHS switchen i stilling ON. Se endvidere afsnit 3.5.

Til adresseindstillingen bruges fglgende skema:

A0 Al A2 Adresse | Protocol

0 0 0 - Point to point

1 0 0 1 Multipoint

0 1 0 2 Multipoint

1 1 0 3 Multipoint

0 0 1 4 Multipoint

1 0 1 5 Multipoint

0 1 1 6 Multipoint

1 1 1 7 Multipoint

VIGTIGT!:  Hvis adresse switchenes stilling er blevet sendret, skal der farst slukkes for controlleren, og

dernzest teendes igen. Farst da har controlleren registreret aendringen.

[ 52 ) ] o o

12345678910

Yy

o—0lElm —— OFF

1— —— ON

A0 A1 A2 Tx-PD

19



3.3 Kommunikationshastighed

Der kan veelges kommunikationshastigheder (Baud rate) pa mellem 110 og 9600 Baud.
Denne hastighed skal seettes pa de 3 dip switches, som er vist pa nedenstaende figur.

BO B1 B2 Baud Rate
0 0 0 110
1 0 0 150
0 1 0 300
1 1 0 600
0 0 1 1200
1 0 1 2400
0 1 1 4800
1 1 1 9600
o o o o o[

12345‘6‘78910

f

0o——

+— |0 00
BO B1 B2
VIGTIGT! :  Hvis baudrate switchenes stilling er blevet eendret, skal der farst slukkes for controlleren,

Hastigheden skal seettes pa den terminal eller PC'er, som bruges til kommunikationen. Desuden skal denne
seettes efter fglgende format:

(1 startbit) 7 databit Odd paritet 1 Stop bit

() Der er altid et startbit i RS232C/V24 protokollen.

20



3.4

K ommandoformat

Nar man sender kommandoer til controlleren, er det en forudseetning, at man falger et bestemt format:

Adresse :

Adresse Kommando Argument Checksum Return

Adressen skal kun bruges, hvis der anvendes flere controllere pa samme

kommunikationslinie. Den tilleegges veerdien 1 - 7.

Kommando : Selve kommandoen. Se under software afsnit.

Argument :

Checksum :

Return:

Den efterfglgende talveerdi for kommandoen.
Visse kommandoer skal ikke bruge noget argument.
Eks. K el. Z (se under software beskrivelser).

Kan bruges i tilfeelde af lange kommunikationslinier. Dette er blot en ekstra sikkerhed for, at
kommandoen modtages korrekt. | tilfeelde af fejl vil man modtage en fejlmed-delse (El), og
man er derfor ngdsaget til at sende kommandostrengen en gang til (Se neeste side).

Har veerdien 13 (ASCII). Dette forteeller controlleren, at kommandostrengen er fuldendt, og en
overseettelse kan pabegyndes.

21



35 Checksum

| industriel sammenhaeng vil der ofte optreede elektrisk stgj fra f.eks. elektromotorer. Denne stgj kan komme
helt vilkarligt, og selv en effektiv elektrisk filtrering vil ikke kunne fjerne denne stagj 100%. Da det ma anses for at
veere alt afggrende, at systemet fungerer helt efter hensigten, bgr man garderer sig ved at veelge en
kommunikationshastighed, der ikke ligger for hgjt. Endvidere bgr kabelleengden ikke overstige 10 meter. En
typisk kommandostreng vil se ud som fglgende:

1A3%

Der kagres med adressering, og controller nummer 1 gnskes adresseret. Kommandoen lyder pa, at udgang 3
skal aktiveres. Udregningen af checksumkarakteren foregar pa falgende made. Farst findes ASCII veerdien for
hver af de karakterer, der indgar i kommandostrengen. Disse lsegges sammen, og resultatet divideres med 128.
Det egentlige resultet smides vaek, og resten beholdes som den endelige checksum. Det egentlige regnestykke
ser saledes ud:

Adressekarakter 1 = ASCIl 49
Kommandokarakter A = - 65
Argumentkarakter 3 = - 51

Resultat + rest = (49+65+51)/128
Checksum = Rest * 128

| tilfeelde af, at kommandostrengen bliver pavirket under transmissionen, vil checksummen ikke passe, og
controlleren vil melde "E1", hvilket betyder, at controlleren ikke har kunnet forstd den indkomne komman-
dostreng. Kommandostrengen skal i sa fald repeteres en gang til, og melder controlleren stadig "E1", ber
kommunikationshastigheden seettes ned, eller ledningsleengden mellem computer og controller gares kortere.
Checksumsfunktionen aktiveres ved at saette dip-switchen CHS i stilling ON.

VIGTIGT! : Hvis checksum-switchens stilling er blevet aendret, skal der fagrst slukkes for controlleren, og
dernaest taendes igen. Fgrst da har controlleren registreret sendringen.

o oo ] ] ®a

12345678910

—— OFF
CHS

22



3.6

Modulinterface

Kun SMC23 og SMC24)
Controller SMC23/24
Modulinterface . .
Am—m———————————————————————————————————————— - Til vrige
B * ———————————— enheder
[B][A A
Bt EE
Adresse 0 - B A+ OHT - B A+ OHT
ON ON
alslall? augnnn
| 23456 | 23456
Adresse 1 Adresse2

KDM10 Keyboard/Display modul

Controlleren kan tilsluttes eksterne moduler som
f.eks. keyboard/display-modul, ind-/udgangs-modul
m.m.

Forbindelsen til disse eksterne moduler foretages
Inter-
facet udgeres af de 2 terminaler bensevnt "A" og
"B".

Via disse 2 terminaler styres alle de eksterne
modulers funktioner. Op til 31 moduler og mindst 1
motorcontroller kan kobles pd samme interface

via controllerens serielle RS485 interface.

linie.

RS485 Interfacet tilbyder flere fordele idet det karer
balanceret og
impedant. Enviderer er de 2 interface-terminaler

kommunikationslinien er lav-
galvanisk isoleret fra de gvrige tilslutninger pa
controlleren.

Interfacet er beskyttet mod eventuelle transienter
der kan forekomme pa interfaceledningerne fra
controller til modulet. Disse faktorer ggr at der kan
kommunikeres over store afstande, pa trods af
elektrisk stgj.

Det kan anbefales at ledningsfaringen mellem
controlleren og de @vrige enheder pd kommunika-
tionslinien foretages med parsnoede ledninger.

23

KDM10 Keyboard/Display modul
(Term. switch ON)

| et system hvor kommunikationsleengden over-
stiger 25 meter mellem 2 enheder skal dipswitchen
maerket TERM stilles i position ON p& de moduler
der sidder isoleret mere end 25 meter veaek fra de
gvrige.

Se dipswitchens placering i brugermanualen for det
aktuelle modul.

Adressering af moduler:

I et kommunikationssystem hvor flere enheder er
koblet sammen, skal hver enhed indstilles til sin
egen adresse. Denne adresse kan veelges i omra-
det 1-31.

Ovenstdende skitse viser hvordan disse adresser i
et typisk system er indstillet.

Det er ikke tilladt at lade flere moduler benytte den
samme adresse. Hvis flere moduler benytter den
samme adresse vil controlleren stoppe programaf-
viklingen og melde fejl.

Bemaerk at controllerens adresse er den samme
som benyttes til RS232 interfacet.

Se afsnit 3.2.

Det enkelte moduls adresse indstilles iflg. modulets
brugermanual.



4.1

Generelt om software

For de enkelte kommandoer beskrives naermere,
er det en forudsaetning at vide lidt om controllerens
struktur.

Der findes 2 lagre i controlleren, der begge er
tilgeengelige for brugeren. Lagrenes formal er at
huske de programmer og kgreparametre, der bliver
sendt til controlleren fra en computer eller terminal.

Farste lager benzevnes pa de fglgende sider som
"arbejdslager”. Det er et lager, der bruges ved
kontinuerlig sammenkobling med en computer eller
terminal. Alt hvad der leegges i dette lager, bliver
slettet, nar der slukkes for controlleren. Det kan
ogsa bruges som lager for et program under

opbygning.

Det andet lager udgeres af en E2PROM, d.v.s et
lager, der ikke bliver slettet, nar der slukkes for
controlleren. Dette lager benaevnes "arkiv' pa de
felgende sider. Dette lager er teenkt anvendt, nar
controlleren er konfigureret som "Stand alone unit”,
d.v.s ikke er koblet sammen med nogen computer
eller terminal.

Controlleren kan i sa fald selv starte afviklingen af
det program, der ligger gemt i "arkivet" uden nogen
form for indblanding udefra.

Arkivet kan ogsa bruges, selvom controlleren er
forbundet til en computer. | safald kunne dets
formal f.eks. veere at huske programsekvenser,
som hyppigt bliver brugt.

Positionsteeller.

Positionsteelleren er det register, der holder trit
med motorens position. Positionsteelleren kan
nulstilles ved at bruge | -(Initialiser) eller H (Home)
43 og 4.4).

indhold kan endvidere af-

kommandoen ( se under
Positionsteellerens

leeses/eller aendres via kommandoerne V1 og f[£n]
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Nar positionstelleren nar sit maximum pa
+8.388.607/-8.388.608, il

automatisk.

motoren  stoppe

Kommandobeskrivelser.

Pa de falgende sider (afsnit 4.3 - 4.6) vil diverse
kommandoer m.v. blive beskrevet.

For at undga misforstaelser skal det kort naevnes,
hvad der menes med diverse tekstformater.

Alle kommandoerne er benaevnt med et bogstav
efterfulgt af et ord i parantes.

Den egentlige kommando er bogstavet, ordet i
parantesen er blot en hjaelp for ggre det nemmere
at huske, hvad kommandoen star for.

Stort set alle kommandoerne er efterfulgt af en
talveerdi, et + eller - tegn. Det er vigtigt, at man
overholder de angivne rammer for talveerdierne,
eftersom controlleren ikke vil kendes ved talstar-
relser, der er uden for de angivne rammer.

Se endvidere afsnit 3.4 vedr. kommandoformat.



4.1

Generelt om software

Modes.
Der findes 3 modes controlleren kan st i:

1) Standby mode.
Dette vil ske efter K (Kill), Z (Smooth stop)
el. PX (Program exit) kommandoen. Eller
efter endt programudfarsel.

2) Programmerings mode.

Denne mode bruges, nar et program
indleeses. Brug PO (program) kommandoen

for at komme i denne mode.

3) Execute mode.
Brug E (Execute) kommandoen og det ind-
programmerede program karer.
Det stopper farst, nar alle kommandoer er
udfart, eller hvis der afbrydes med K eller Z
kommandoen.

Programmering.

Nar et program opbygges, startes altid med
kommandoen PO. Dette vil sige, at control-leren
stilles i programmerings-mode. Dernaest kan det
egentlige program indtastes.

Til slut skrives E, hvilket medfgrer, at man gar fra
programmeringsmode over til Execute mode.
Programmet vil nu blive afviklet, og gnskes det evt.
lagret, ggres dette med M (Memory save)

kommandoen, efter programmet er stoppet.
Programmerings-mode kan ogsd afbrydes ved
hjeelp af PX (Program exit), i safald vil controlleren

std i standby-mode.
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Et programmeringsforlgb er som fglgende.

Mode:
1) Controlleren teendes. Standby
2) PO (Program) kommandoen Program
indtastes.
3) Den gnskede program- Program
sekvens indtastes.
4) PX (Program exit) kom- Standby
mandoen indtastes, hvor-
ved controlleren gar i
standbymode.
5) E (Execute) kommandoen Execute
indtastes.
*  Program afvikles feerdigt,
eller der afbrydes med
K (Kill) el. Z (Smooth stop)
kommandoen.
6) Program kan gemmes ved at  Standby

indtaste M - (Memory save)
kommandoen.

Det bgr tilfgjes, at fejlmeddelelsen E1 sandsyn-
ligvis vil forekomme, farste gang der kommuni-
keres. Dette skyldes de transienter, der vil foreko-
mme pa interface ledningerne, nar computer eller
controller teendes.



4.1

Generelt om software

Hver gang controlleren modtager en kommando eller en forespgrgsel, vil den svare tilbage med en kort

meddelelse.
Formatet pa den streng, der bliver returneret, ser ud som fglgende :

Svarkode Argument Checksum Carriage-Return

Svarkoden - er den egentlige meddelelse og er en af fglgende:

Y

(Yes) Kommando er modtaget og vil blive eller er efterkommet.

(Busy) Controlleren er optaget med programudfarsel og er ikke klar til at modtage kommandoen eller
forespargslen.

(Ready) Controlleren er parat til at efterkomme kommandoen.

(Verify) Status vedr. position eller brugerind/udgange. Denne meddelelse vil kun forekomme, hvis
controlleren er blevet forespurgt vedr. dette.

Se beskrivelserne af kommandoerne V1 og V2, afsnit 4.3 og 4.5.

(Error) Der er fundet fejl i den modtagne kommandostreng, og controlleren er ikke istand til at
efterkomme denne.

Argumentet specificerer, hvilke fejltype det drejer sig om.

E1l Paritetsfejl efter at have modtaget en eller flere karakterer. Checksumsfejl. Den sendte
kommandostreng har veeret for lang.

E2 Det argument, der efterfulgte kommandoen, har veeret for langt eller er ikke ngdvendigt.
E3 Der er ikke plads i arbejdslageret.

E4 Der har vaeret anvendt en kommando, controlleren ikke kender eller ikke har veeret istand til at
efterkomme.

E5 Positionsteelleren ville have overskredet sit maksimum pa -8.388.607 el. +8.388.607 step, hvis
motorkgrslen ikke var blevet stoppet.

Fejl i Kareparametre (R, S, T).

E6 Der har veeret fejl under transmission til/fra arkiv lageret.

Argumentet - vil kun forekomme efter E (error) eller V (Verify) meddelelsen og kan vaere pa 1 til 7 karakterer.

Checksum Vil kun indga i strengen, safremt checksumswitchen er i stilling ON.

Se checksumbeskrivelse, afsnit 3.5.

Carriage-Return - afslutter strengen og har ASCll-veerdien 13.
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4.2

Kommandooversigt

Systemkommandoer :

E

f [xnnnnnnn]
F

I [n]

K

M

PE

PO

PX
Q
TP
V1
X
z

Motorkommandoer :

[£nnnnnnn]
%A [n].[n1-n2]
CR [nnnn]
CS [nnnn]
CT [nnnn]
gz

G [£nnnnnnn]
GzA [n].[n1-n2]
H [#]

N [n1n2.n3n4]
NA [pl.p2]

R [nnnnn]

RS [nnnnn]

S [nnnn]

T [nnnnn]

r [n1.n2]

s [n1.n2]
t[n1.n2]

VR

VS

VT

(Execute)
(Forcing pos.)
(Feedback)
(Initialize)

(Kl

(Memory)
(Program enter)

(Program)

(Program exit)

(Query)

(Temperature)
(Verify)
(Recall)
(Smooth stop)

(+1)

(Current Ramp)
(Current Start)
(Current Top)
(Velocity)
(Goto)

(Goto)

(Home)

(Input setup)
(Input setup)
(Ramp)

(Ramp slope)
(Start rate)
(Top rate)

(A/D Ramp)
(A/D Start rate)
(A/D Top rate)
(Verify Ramp)
(Verify St.rate)
(Verify Top rate)

Starter afvikling af program.
Indlaeser ny position.
Status forespgrgsel til controller.
Nulstiller controllerregistre (software reset).
Stopper afvikling af programudfarsel.
Gemmer arbejdsprogram i arkiv (E2PROM).
Seetter controlleren i programmeringsmode uden at slette gammelt
program.
Seetter controlleren i programmeringsmode. Kommandoen sletter et
evt. gammelt program.
Forlad programmeringsmode.
Viser programmet, der ligger i arbejdslager.
Udlaeser den aktuelle temperatur i controlleren.
Viser positiontzellerens indhold.
Henter program fra arkiv til arbejdslager.
Stopper langsomt programafvikling med hensyntagen til decele-
rationsrampe.

Relativ positionering angiver omdrejnings retning og antal step.
Relativ positionering kontrolleres af spaending pa analogindgang.
Fastsaetter motorstrgm under acceleration.

Fastsaetter motorstrgm under stilstand.

Fastseetter motorstrgm ved tophastighed.

Kontinuerlig karsel frem/tilbage.

Absolut positionering.

Absolut positionering kontrolleres af spaending pa analogindgang.
Nulstiller motor og elektronik.

Starter/stopper motor ifglge brugerindgange.

Starter/stopper motor ifglge analogindgange.
Acceleration/decelerationsparameter (1-10000step).
Acceleration/decelerationsparameter (10-30000step/s?).

Min. hastighed.

Max. hastighed.

Som R, styret af spaending p& analogindgang.

Som S, styret af speending pa analogindgang.

Som T, styret af speending pa analogindgang.

Viser det aktuelle acceleration/decelerationsparameter.

Viser det aktuelle start rate parameter.

Viser det aktuelle top rate parameter.
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4.2 Kommandooversigt

(Fortseettelse)

Brugerinterface :

A [n] (Activate) Teender en udgang.

C [n] (Clear) Slukker en udgang.

U [n] (Until) Gentager program(del), indtil en given indgang aktiveres.

VA [n] (Verify ainput)  Viser spaendingen malt pa en af de 6 analogindgange

VA Viser logiske niveauer pa analogindgange.

V2 (Verify) Viser brugerinterface status.

W [n] (Wait for) Holder en pause i programafviklingen, indtil en given indgang akti-
veres.

Flowkommandoer :

D [nnn] (Delay) Venter en specificeret tid.

DA [n].n1-n2] (Analog Delay) Venter en specificeret tid, kontrolleret af analog spaending.

J [n1] (Jump) Ubetinget spring til programlinie.

JC [n].[n1] (Jump con.) Betinget spring til programlinie.

JCA [p].[n1] (Jump con.) Betinget spring til programlinie nar analogindgang er patrykt en
given speending.

JS [n1] (Jump sub) Ubetinget spring til subrutine.

RET (Return) Retur fra subrutine.

L [nnn] (Loop) Gentager programdel et specificeret antal gange.

Kommando-oversigt (kun geeldende for SMC23/24)

+-/* De fire regnearter

VR[0-510] (Verify) Viser indholdet af brugerregister.

I[5-7] (Initialize) Initialisering af brugerregistre.

con=[n] (Convert) Angiver skaleringsforhold mellem aktuel distance og step.
PRINT[Nn1.n2.n3] (PRINT) Udskriver registre til eksternt modul.

IF [p1 m p2] (IF) Hvis parameter er opfyldt, udfgres efterfglgende linie.
INPUT[Nn1.n2.n3] (INPUT) Henter data fra eksternt modul til register.

AO[a].[o] (Activate) Aktiverer flag i eksternt modul.

COlal.[o] (Deactivate) Deaktiverer flag i eksternt modul.
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4.2

Kommandooversigt

STANDBY MODE

PROGRAMMODE

e}

Slet"gammelt" program

Gemprogram

PX Sletprogram

Vis program

Gem program

Vis status

Initialiser pos./udgange

o]

Visramp

Vis startrate

Vistoprate

>

Vis analogspaending

=

Vis positionsteeller

N

Vis /O status

Aktiverudgang

Deaktiverudgang

f+/n Presetposition

H+/- Find mekanisk 0-punkt

HERETNO T (T

R.S.T Juster motorparametre

Relativ positionering

JuUudududuyduyduyduydy

m +
;
=)

Il
LI

Vis program

+/-[nnnnnnn] (Relativ pos.)

A[n] (Activate output)

A+/-[n].[n1-n2] (Relativ A/Dpos.)

C[n] (Clearoutput)
D/DA[n] (Delay)

f[+/-nnnnnnn] (Force position)

g+/- (Velocity)

G [+/-nnnnnnn] (Goto)
G+/-Aln].[n1-n2] (Goto A/D pos.)
H+/- (Home)

1[n] (Initialize)

J[nnn] (Jump)

JC[n].[nnn] (Jump conditionally)

JS/RET (Jump subrutine)

L [nnn] (Loop)

N/NA[p1].[p2] (Input setup)

R,RS,RT,S, T (Motor parameters)

r,s,t (Motorparameters A/D)

U[n] (Untill)
W(n] (Wait)

Indsaetkommando pa-
nylinieiprogram

TP
—»‘ Vistemperatur }—’
VR/VSNT
Visramp }—/
Vis startrate ’—’
Vistoprate ’—’

VA[n]

Vis status pa a.indgange ’—’
Vis positionsteeller ’—’

EXECUTEMODE

<

[IE1] ]

Vis /O status

’4

E E

|

K
Stop programeksekvering }—(T

Programudfarsel slut

SMC15-34

Vis status

!

}_}

Udferelse af program
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4.3 Systemkommandoer

E Starter programafvikling. Kommandoen kan ogsa bruges til at slutte en
(Execute) programmeringssekvens. Kommandoen kan bade bruges, nar controlleren er i standbymode
0g i programmeringsmode.

f+/-\[nnnnnnn]  Tillaeegger positionstzelleren en specificeret position. Denne position kan
(Forcing pos.) defineres i omradet fra -8.388.607 til og med +8.388.607. Kommandoen kan bade bruges,
nar controlleren er i standbymode og i programmeringsmode.

Eksempel:

f+100 vil medfare, at positionstzelleren far veerdien +100.

F Statusforespargsel til controlleren. Der vil blive returneret 1 ud af 3 svar.
(Feedback)
1) Er controlleren klar til at udfgre kommandoer, vil svaret veere R (Ready).

2) Er controlleren optaget, vil den returnere svaret B (Busy).

3) Hvis motoren er blevet stoppet automatisk p.g.a overflow i positionstaelleren, vil svaret
veere E5 (Error 5).

1[1-3] Kommandoen bruges til at nulstille enten positionsteeller og/eller brugerudgange
(Initialize)

I1 = Nulstiller kun positionsteeller.

12 = Brugerudgange bliver nulstillet.

I3 = Positionsteeller og brugerudgange bliver nulstillet.

Se ogsa afsnit 4.7 - kommandoerne 15 - 17.

K Denne kommando har hgjeste prioritet, idet den stopper programudfarslen,

(Kill uanset om motoren kgrer eller ej. Kommandoen vil have gjeblikkelig virkning, d.v.s. den
saetter controlleren i standby, og en ny start af programmet skal foretages med E
(Execute) kommandoen. Programmet vil da blive afviklet helt fra begyndelsen. Det kan
veere ngdvendigt at bruge H (Home) kommandoen inden en ny start, eftersom motoren vil
std i en vilkarlig position p& grund af det pludselige stop, der opstar ved brug af Kill
kommandoen.

30



4.3 Systemkommandoer

M For at undga, at det feerdige program gar tabt, nar controlleren er slukket, bar

(Memory save) denne kommando benyttes, eftersom den gemmer programmet i et "arkiv'. Der kan kun
ligge et program i arkivet ad gangen. Nar controlleren senere teendes, vil programmet
automatisk blive overfgrt fra "arkivet" til "arbejdslageret" og blive eksekveret, hvis dip-
switchen maerket REC er i stilling "ON".

o oo ]

12345678910

OFF —
ON —
REC
PE Denne kommando bruges til at g& i programmeringsmode uden at slette et evt.

(Program enter) gammelt program, der i forvejen ligger i arbejdslageret.
Kommandoen bruges primeert, nar man er igang med at opbygge et program og man
gnsker at bygge videre pa programmet uden at indtaste det hele igen.

PO Programkommandoen seetter controlleren i programmeringsmode.

(Program) Dette vil sige, at controlleren er parat til at modtage de programkommandoer, der indlaeses.
Hver gang kommandoen bruges, slettes det program, der matte ligge i arbejdslageret. Se
endvidere omtalen af kommandoen i starten af dette kapitel.

PX Controlleren vil forlade programmeringsmode og stille sig i standbymode.

(Program exit) Programmet kan nu afvikles, eller et nyt program kan indtastes.

Q Viser det pageeldende program, som ligger i arbejdslageret incl. kareparametre.

(Query) @nskes en udskrift af programmet, der ligger i arkivet, bruges fgrst X kommandoen. Veer

da opmaerksom pa&, at programmet i arbejdslageret bliver erstattet af arkivprogrammet. |
modseaetning til SMC25 og SMC26 er Q (query) kommandoen ikke implementeret i
controller type SMC23 og SMC24.
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Systemkommandoer

TP
(Temperature)

V1
(Verify pos.)

X

(Recall prog.)

Z
(Smooth stop)

Viser den aktuelle temperatur inde i controlleren.

Den kan bruges til at verificere, om controlleren arbejder indenfor sit temperaturomrade pa
0-50°C. Hvis der, under "worst-case" betingelser i det opbyggede system males
temperaturer over ca. 60°C, skal kalingen af controlleren forbedres.

Via denne kommando er det muligt at aflaese positionsteellerens indhold.
Veerdien der bliver returneret, refererer til 0, det vil sige Home positionen.
(Se under Home kommandoen)

Det program, der evt. matte ligge i arkivet, kan hentes ind i arbejdslageret via X

kommandoen. Dette kan f.eks veere en fordel, hvis controlleren med jeevne mellemrum skal

udfgre det samme stykke program. Send farst X og dernaest E kommandoen. Det vil starte
programmet i arkivet gjeblikkeligt.
Husk, at hver gang et program hentes fra arkivlageret til arbejdslageret, vil det program der
ligger i arbejdslageret blive slettet.

Denne kommando svarer fuldstaendigt til Kill kommandoen, bortset fra, at

motoren decelerere iflg. de indkodede parametre (R, S, T ).

Man opnar derved, at motoren ikke stopper i en udefinerbar position som ved brug af K
(Kill).
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M otorkommandoer

+/- [nnnnnnn]

(Relativ)

A [n].[n1-n2]

Ligner Goto kommandoen. | stedet for at positionere i forhold til O, positioneres i

forhold til den position motoren star i, fer kommandoen bliver udfart ogsa kaldet relativ
positionering. Der specificeres, hvilken vej positioneringen skal forega, ved at bruge + eller
- . Den efterfglgende veerdi angiver, hvor mange step motoren skal dreje i den
pageeldende retning.

Veerdien kan seettes fra 1 til 8.388.607 step.

Eksempel :
Specificeres +15 , vil motoren ga 15 step frem
i forhold til, hvor den stod.

Skal motoren kgre et bestemt antal step afhaengig af en analog speending, kan denne

kommando anvendes.

n specificerer, hvilkken analogindgang (1-6) der benyttes som maleindgang. n1 og n2
angiver step-intervallet, hvor nl angiver antal step ved 0V, og n2 angiver antal step ved
5,10V. n1 og n2 kan seettes fra 1 til 65000 step.

Eksempel:
+A1.100-1000

Denne kommando vil medfarer, at motoren kagrer 100 step, hvis der patrykkes 0V pa
analogindgang 1, og 1000 step hvis der patrykkes 5,10V. Der vil ved spaendinger
imellem 0 og 5,10V blive foretaget en linger interpolering imellem 100 og 1000 step af-
haengig af speendingen.

A Step
1000

100 =

Spaending (V)

Ommv

5,10
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4.4 M otorkommandoer

Stremmen til stepmotoren kan justeres henholdsvis for stilstand, acceleration/decelleration og kersel. Som
regel kan man ngjes med en lille motorstram, nar motoren star stille, eftersom en typisk stepmotors
holdemoment er veesentligt stgrre end kgremomentet, alt afheengigt af det hastighedsomrade stepmotoren
opererer i.

En stepmotors moment er ligefrem proportionalt med den tilfgrte strom. Dette forhold ger sig kun geeldende,
indtil stremmen overstiger den aktuelle motors specificerede fasestrgm (se den pageeldne motors datablad).
Overstiges denne nominelle strgm, vil motoren blive overophedet, og den overskydende strgm vil kun i ringe
grad give sig udslag i forgget motormoment.

Nedenstaende kommandoer benyttes til at specificere motorstremmen. De kan indsaettes et hvilkarligt sted i
programmet. Alle 3 parametre kan fastsaettes/aendres lgbende igenem hele programmet.
Hvis der i et givent program ikke er specificeret en eller flere af stramparametrene, vil det/de undladte pa-

rametre indtage vaerdien 1000mA.

CS [0-6000] (Current Standby)
Fastseettelse af motorstrammen nér motoren ikke karer.

CR [0-6000] (Current Ramp)
Fastsaettelse af motorstrammen ved acceleration/deceleration.

CT [0-6000] (Current Top)

Fastseettelse af motorstrgmmen nar motoren karer med topfart.
Bemaerk alle 3 parametre kan kun specificeres i intervallet O til 3000 mA, hvis programmet kgres i stepmotor
controller SMC23A/SMC24A/SMC25A/SMC26A (3Amp versioner).

Eksempel:

(Program)

CS500  Fastseetter motorstrgm ved stilstand til 500mA (0,5A).

CR6000 Fastseetter motorstrgm under acceleration/deceleration til 6000mA (6A).
CT4000 Fastseetter motorstrgm ved tophastighed til 4000mA (4A).

+100 Motor karer 100 step frem.

CT5500 Fastseettelse af ny motorstrgm ved tophastighed til 5500mA (5,5A).



4.4

M otorkommandoer

gt/-
(Velocity mode)

G+/- [nnnnnnn]
(Goto)

GzA [n].[n1-n2]
(Goto)

H+/-
(Home)

@nskes det, at motoren drejer kontinuerligt i en bestemt retning, anvendes den-

ne kommando.

Kommandoen efterfalges af + eller -, der specificerer retningen. Den eneste made, at
stoppe motoren p4, er ved brug af Z eller K kommandoen.

Hvis N kommandoen er udfart far g+ kommandoen, kan N kommandoens betingelser ogsa
stoppe motorkgrslen (se beskrivelse af N kommando).

Det bgr bemeerkes, at positionsteelleren bliver ajourfgrt under afviklingen af denne
kommando. Kommandoen kan kun afvikles, nar den indgar i et program.

Denne kommando udfgrer en absolut positionering. Veerdien, der anfares
efter kommandoen, refererer til positionteelleren. Den anfgrte position kan tilleegges en veaerdi i
omradet -8.388.607 og +8.388.607.

Kommandoen udfgrer en absolut positionering som Gx[n], dog er den gnskede

position bestemt af en analog spaending patrykt en given analogindgang.
n fastseetter hvilken analogindgang (1-6) der skal benyttes som maleindgang. nl1 og n2 an-
giver den gnskede position ved henholdsvis OV og 5,10V. Den gnskede position kan
veelges i omradet +0 til +65000.
Se endvidere kommandoen A.

Eksempel:
G+A2.0-800

Kommandoen medfgrer at motoren karer til position +0, hvis der patrykkes OV pa
analogindgang 2, og +800 hvis der patrykkes 5,10V.

Der vil ved speendinger mellem 0 og 5,10V blive foretaget en lineaer interpolering
mellem positionen +0 og +800.

Denne funktion gar det muligt at nulstille systemet til en referenceposition bade

mekanisk og elektrisk. | samme gjeblik controlleren modtager denne kommando, Vil
motoren kare i den specificerede retning enten H+ eller H-.

I samme gjeblik EOT (End of travel) indgangen bringes lav, vil motoren stoppe. Motoren er
nu sat i sin udgangsposition. Hastigheden, hvormed der bliver nulstillet, svarer til den
hastighed, der er specificeret i S ( Start rate ) kommandoen.

Efter Home kommandoen er eksekveret, vil positionstaelleren have indholdet "+0".
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N [n1n2.n3n4]

(Input setup) inger pa brugerindgangene.

Kommandoen ggr det muligt, at starte og stoppe motorkgrslen via styrespsend-

Kommandoen selv starter ikke motorkarslen. N kommandoen har kun indflydelse pa den
forstkommende motorkommando bestemt af motorkommandoerne =[n] / g[x] / Gz[n].
Kommandoen vil herefter veere inaktiv. Hvis det gnskes at starte/stoppe motoren igen via
betingelser i en N kommando, skal N kommandoen udferes fgr den pagaeldene motorkom-

mando.

Kommandoformat:

Stopindgang
Startindgang L \

=]
N

NnM

|
Brugerindgang2=2 2
|

|
Brugerindgang3=3 3

Brugerindgang 1 =1

Startniveau

Li Stopniveau
n4

n3

0 0 Indgangaktiveresmed"0"
| |

1 1 Indgangaktiveresmed"1"
| |

2 2

| Funktioninaktiv

99

nl: Henviser til, hvilken brugerindgang (1-3) der skal bruges til at starte motorkarslen.

n2: Henviser til, hvilken brugerindgang (1-3) der skal bruges til at stoppe motorkarslen.

n3: Haeenger sammen med n1, idet n3 bestemmer, hvilket logisk niveau der skal patrykkes
den valgte brugerindgang for at starte motoren. Hvis n3 seettes til 0, vil motoren
starte, nar den valgte brugerindgang patrykkes det logiske niveau 0.
Hvis n3 tilleegges et tal fra 2 til 9, vil startfunktionen veere inaktiv, og motoren vil

starte med det samme.

n4: Heenger sammen med n2, idet n4 bestemmer, hvilket logisk niveau der skal patrykkes
den valgte brugerindgang for at stoppe motoren. Hvis n4 seaettes til 1, vil motoren
stoppe, nar den valgte brugerindgang patrykkes det logiske niveau 1.
Hvis n4 seettes til 0, vil motoren stoppe, nar niveauet gar fra logisk 1 til logisk 0.
Hvis n4 tillaegges et tal fra 2 til 9, vil stopfunktionen veere inaktiv, og motorkgrslen vil
farst blive stoppet, nar en af de farnaevnte motorkommandoer, der har startet

motoren, kraever det.

(Fortseettes)
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M otorkommandoer

(Fortseettelse)

N [n1n2.n3n4]
(Input setup)

Nar N kommandoen er impliceret i et kerselsforlgb, vil positionstaelleren

blive ajourfart, som var det et normalt karselsforlgb.

Nar motoren kgrer, kan man bruge Z (Smooth stop) eller K (Kill) kommandoen til at stoppe
motorkarslen. Hvis indexeren star og venter pa startsignal fra en given brugerindgang kan
programafviklingen stoppes med K (Kill) eller Z (Smooth stop).

Eksempel 1:

N13.01 vil, nar g+ kommandoen bliver udfert, starte motoren, nar brugerindgang 1 bliver
tilfart en spaending, der svarer til logisk 0. Bemaerk, at det er logisk niveau "0", og ikke et
skift fra "1" til "0", der aktiverer start.

Motoren vil kgre efter de specificerede kareparametre og kare med normal hastighed,
indtil brugerindgang 3 bliver tilfart en speending, der svarer til logisk "1". Derefter vil
motoren decelerere, indtil den stopper, og naeste kommando udfares.

Eksempel 2:

N21.10 vil, nar +10000 bliver udfgrt, starte motoren, nar brugerindgang 2 bliver "1" og kare
med normal hastighed indtil 10000 step (-dec.step) er kart, eller indtil brugerindgang 1
bliver udsat for et skift fra logisk 1 til logisk 0.

Motoren vil herefter decelerere, og neeste kommando udfares.

Eksempel 3:

N11.19 vil, nar G+3500 bliver udfart, starte motoren, nar brugerindgang 1 bliver logisk "1"
og stoppe, nér positionen +3500 er ndet. Motoren vil kare efter de angivne parametre sat i
R,S og T kommandoen.
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4.4 M otorkommandoer

NA [pl.p2] Kommandoen ggr det muligt at starte og stoppe motorkarslen via analogindgang-

(Input setup) ene. Princippet i kommandoen er som N [n1n2.n3n4].
Kommandoens to parametre (pl og p2) angiver henholdsvis start og stop-betingelsen.
Kommandoen selv, starter ikke motorkarslen. NA kommandoen har kun indflydelse pa den
farstkommende motorkommando bestemt af motorkommandoerne =[n] / g[x] / Gz[n].
Kommandoen vil herefter veere inaktiv. Hvis det gnskes at starte/stoppe motoren igen, via
betingelser i en NA kommandoen, skal NA kommando udferes fgr den pageeldne
motorkommando.
Kommandoens totale format ser saledes ud:

Startniveau Stopindgang
(0-255) (Analogindgang 1-6)
<> — <>
Startindgang—— Stopniveau
(Analogindgang 1-6) i (0-255)

Aa1mn1 _a2mn2

p1 p2

pl: Hvis startbetingelsen er opfyldt, startes motorkarslen. Hvis pl tilleegges karakteren X,
vil en start af motorkarslen veere ubetinget, og motoren starter med det samme.

p2: Hvis stopbetingelsen er opfyldt, stoppes motorkarslen. Hvis p2 tilleegges karakteren X,
vil et stop af motorkarslen veere ubetinget, og motoren vil kare, indtil den valgte
motorkommando (x[n], g+, G[n]) kreever det.

al: Angiver den gnskede startindgang. al kan angives i omradet A1l til A6, svarende til
analogindgang 1-6.

a2: Angiver den gnskede stopindgang. a2 kan angives i omradet Al til A6, svarende til
analogindgang 1-6.

nil: Referenceveaerdi for start. Referencevaerdien sammenlignes med det malte pa den pa-
geeldne analogindgang. Referencen kan tilleegges en vaerdi i omradet O til 255.

n2: Referenceveaerdi for stop. Referenceveerdien sammenlignes med det malte pa den pa-
geeldne analogindgang. Referencen kan tilleegges en vaerdi i omradet O til 255.

m: Sammenligning mellem referenceveerdi og det malte. Hvis man gnsker, at motoren
skal starte/stoppe, nar det malte p& analogindgangen er mindre end reference-
veerdien skal, "<" anvendes. Hvis motoren skal starte/stoppe, nar det malte er starre
eller lig med referenceveerdien, skal ">" tegnet anvendes.
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(Fortseettelse)
NA [pl.p2]
(Input setup)

Da nl og n2 bliver indsat som en vaerdi i intervallet 0-255, og spaendingen der

males ligger i omradet 0-5,10V, skal man ved bestemmelse af n1/n2 konvertere veerdien til en

spaending eller visa-versa iflg. nedenstaende formler:
Vref =0,02 x n eller n =50 x Vref
Eksempel:

Man gnsker en referenceveerdi pa 1,20V.

n=50x1,2=60
Eksempel 1:

NAA1<60.A6>100
+10000

Hvis spaendingen pa analogindgang 1 er mindre end 1,2 Volt (se ovenstaende beregning),
starter motoren, ellers udfgres ingenting. Nar motoren karer, stoppes den enten nar de
10000 step er kart eller nar spaendingen pa analogindgang A6 er starre eller lig med 2V
(n2=100).

Eksempel 2:

NAX.A5>220
G+100000

X henviser til at startbetingelsen er deaktiveret, og motoren vil derfor starte med det
samme og fgrst stoppe, nar positionen +100000 er ndet, eller hvis spaendingen pa
analogindgang 5 er stgrre end eller lig med 4,4V (n2=220).

K og Z kommandoerne kan bruges til at afbryde programeksekveringen.
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4.4 M otorkommandoer

En stepmotor er elektrisk kommuteret i modsaetning til en normal DC motor, som er "Selvkommuterende". Dette
vil sige at Stepmotoren drives frem af magnetfelter, der kontrolleres elektronisk. Belastes motoren, vil
magnetfelterne far eller siden ikke veere kraftige nok til at kunne blive ved med at treekke akslen (rotoren).
Motoren vil gé i sta, men elektronikken vil fortsat blive ved med at flytte magnetfelterne med samme hastighed,
som om intet var haendt. Det er derfor vigtigt, at motoren accelereres og decelereres i et passende tempo,
eftersom magnetfelterne skal have en chance for at treekke akslen (rotoren) med sig op eller ned i hastighed.
Ligeledes har en stepmotor en maksimal kgrehastighed, og kommer man over denne, yder motoren ikke
leengere den samme kraft og vil g& totalt i sta.

Der findes 3 grundlaeggende parametre at tage hensyn til:

S [16-2000] (Start rate step/sek)

Dette er den hastighed, som motoren startes ved. Saettes denne for hgijt, vil motoren ikke fglge med men
blot sta stille i en vilkarlig position.
Den gnskede veerdi kan saettes fra 16 til 2000 step/sek. Defaultvaerdi: 100step/sek

T [16-15000] (Top rate step/sek)

Den maksimale hastighed motoren skal kare ved. Saettes denne for hgijt, vil motoren ikke yde nok kraft og vil
ga i std i en vilkarlig stilling.
Veerdien kan specificeres i omradet 16 til 15000 step/sek. Defaultvaerdi: 1000step/sek

R [1-10000] (Ramp) / RS [10-30000] (Ramp slope)

Denne veerdi angiver, hvordan motoren skal accelerere og decelerere. Dette kan angives pa 3 mader. R
bruges, hvis acc./dec. gnskes angivet i step. RS bruges, hvis acc./dec. gnskes angivet i step/sek2. RS kan
med fordel anvendes, hvis der i et program gentagne gange andres top eller start-hastighed, eftersom
accelerationen pr. tidsenhed forbliver den samme. Veelges en for hurtig accelerationen/decelerationen, vil
motoren ga i sta. R [n] kan specificeres fra 1 til 10000 step.

RS [n] kan specificeres fra 10 til 30000 step/sek2.

Eksempler:
R100 giver en acceleration/deceleration pa 100 step. RT50 giver en acceleration/deceleration p& 0,5 sek.
RS900 giver en acceleration/deceleration p& 900 step/sek2. Defaultvaerdi for R : 100step.

Hastighed
/
Toprate
Startrate +—
3 ~ Tid
~Ramp-

Alle 3 parametre skal fastseettes i programmet og kan eendres Igbende igennem hele programmet. Hvis T
(toprate) veelges mindre end S (startrate), vil motoren kgre med hastigheden T uden at accelerere eller decele-
rere.
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4.4 M otorkommandoer

r [nl.n2] Det er muligt via disse 3 kommandoer at fastlaegge kgreparametrene R, Sog T
(A/D ramp step) ved hjzelp af en analog spaending, som patrykkes en af de 6 analogindgange.
Kommandoen r [n1.n2] fastseetter ramp step parameteret.

s [n1.n2] Kommandoen s [n1.n2] fastsaetter start rate parameteret, og kommandoent
(A/D start rate) [n1.n2] fastseetter top rate parameteret.
t [n1.n2]

(A/Dtoprate) nl henviser til, hvilken analogindgang der skal bruges til den givne step/frekvens
bestemmelse. nl skal veere mellem 1-6, og speendingen, der patrykkes den aktuelle
analogindgang, skal veere mellem 0 og 5,10V.

ni Analogindgang

AN1
AN2
AN3
AN4
AN5
ANG6

OOk WOWN =

n2 henviser til, hvad fuld udstyring (5,10V) skal svare til i step - kommandoen r [n1.n2] eller
frekvens - kommandoen s [n1.n2] eller t [n1.n2].
n2 kan veere et tal mellem 1 og 10, se nedenstaende tabel.

n2 r[n1,n2] s[n1,n2] t[n1,n2]
step step/sek step/sek
1 100 100 1000
2 200 200 2000
3 300 300 3000
4 400 400 4000
5 500 500 5000
6 600 600 6000
7 700 700 7000
8 800 800 8000
9 900 900 9000
10 1000 1000 10000

Ved 0V pa en given analogindgang vil det altid svare til 16 step -kommandoen r [n1.n2], og
16 step/sek hvis kommandoen s [n1.n2] eller

t [n1.n2] er valgt.

Hvis der er tvivl om, hvilke parametre motoren har kart efter, kan VR, VS og VT anvendes -
se omtale andetsteds i dette kapitel.

(Fortseettes)
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M otorkommandoer

(Fortseettelse)

r [nl.n2]
(A/D ramp step)

s [n1.n2]
(A/D start rate)

t[n1.n2]
(A/D top rate)

VR
(Verify ramp)

VS
(Verify start rate)

VT
(Verify top rate)

Eksempel:
Kommandoen t1.4 anvendes i et program. Ved eksekvering af programmet

vil controlleren male spaendingen 2,5V pa analogindgang 1 (AN1). Denne spaending vil
blive konverteret til en frekvens pa:

2,5 x 4000
———  =1953 Hz = 1953 step/sek

5,10

Denne frekvens vil sa blive top rate ved naeste motorkarsel. OV vil svare til 16Hz, og 5,10V
til 4000Hz.

Med disse 3 kommandoer kan man fa oplyst den aktuelle veerdi af de
3 kareparametre R,S og T.

VR henviser til ramp step "R" angivet i step. VS henviser til start rate
"S" angivet i step/sek. VT henviser til top rate angivet i step/sek.

Eksempel:
Det gnskes at fa oplyst, hvad den aktuelle top rate (tophastighed) er, derfor sendes
folgende streng til controlleren:
VT (carriage return)
Controlleren vil herefter svare:
T1000 (carriage return)

Dette angiver, at den aktuelle top rate er 1000 step/sek.

VR, VS og VT kan ogsa bruges til at f4 oplyst de kgreparametre der er bestemt via
kommandoerne r [n1.n2], s [n1.n2] og t [n1.n2].
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A[1-3]

Seetter en af de 3 brugerudgange til logisk "1". Kommandokarakteren

(Activate output) efterfglges af et tal mellem 1 og 3, der specificerer, hvilken udgang der gnskes aktiveret.

C[1-3]
(Clear output)

U [1-3]
U [A1-A6]
(Until)

Eks. A2 seetter udgang 2 til logisk "1*

Seetter en af de 3 brugerudgange til logisk "0". Kommandokarakteren
efterfglges af et tal mellem 1 og 3, der specificerer, hvilken udgang der gnskes deaktiveret.

Eks. C1 seetter udgang 1 til logisk "0

Den programdel, kommandoen kombineres med, vil blive repeteret, indtil

den specificerede indgang bliver lagt til logisk "0" (se elektriske data).
Hele programmet kan blive gentaget, eller kun en bestemt del. Brugerindgangene
benaevnes 1 til 3, og analogindgangene bensevnes Al til A6.

Eksempel

G+50
A2
* u3 - Gentager programdel helt fra starten indtil brugerindgang 3
bliver lagt til logisk "0".
Al
D25
C1
ke UA1L - Gentager programmet mellem * og **, indtil analogindgang 1
bliver patrykt logisk "0"
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Brugerinterface

V2
(Verify 1/0)

VA [1-6]
(Verify ainput)

Via denne kommando er det muligt at afleese bruger indgange og udgange.

Kommandoen V2 sendes til controlleren, og svaret vil blive returneret som et V efterfulgt af
to tal mellem 0 og 7.

Farste tal angiver spaendingsnivauerne pa indgangene. Andet tal angiver spaendingsni-
vauerne pa udgangene.

Tallene kan overseettes iflg. nedenstdende skema:

V__
Indgang Udgang
3 2 1 2\ 32 1
ololo|=0 =000
olol1 = =001
0[1]0]|= 2= 1010
o[1]1 = 3= 0|11
1100 = =/1]0]0
1/0[1]= 5= 101
J1l1)0]= =110
11 ]1]=7 =1 ]1]1

0=Logisk"0" 1=Logisk"1"

Eksempel:
Modtages V25, betyder det, at indgang 2 er logisk "1", og udgang 1 og 3 er logisk "1".

Kommandoen er udelukkende anvendelig til formal, hvor der er konstant interface
forbindelse til en Computer/terminal. Den kan ikke bruges i selve programmet.

Denne kommando viser spaendingen malt pa en af de 6 analoge indgange.

Der males med 8bits oplagsning, hvilket medfarer, at spaendingen vil vises i spring pa
20mV med 5,10V som det maksimale. Kommandoen kan bruges i standby-mode. Man
kan evt. koble de 3 brugerindgange til 3 analogindgange og derved verificere, om
speendingerne er som forventet.



4.5 Brugerinterface

VA Denne kommando viser de digitale niveauer pa analogindgangene.
(Verify ainput) Den returnerede streng har fglgende format:

VAN nnn n n (carriagereturn)

Niveau paanalogindgang 1 —T L Niveau pa analogindgang 6
Niveau paanalogindgang2 Niveau pa analogindgang 5
Niveau paanalogindgang 3 Niveau pa analogindgang 4
Eksempel:

Strengen "VA" sendes til indexeren.
Falgende streng modtages:

VA101001 (Carriage return)

Dette indikerer at analogindgang 1, 3, og 6 er logisk 1 (>2,5V).
Analogindgang 2, 4, og 5 er logisk "0" (<2,5V).

W [1-3] Stopper programudfgrslen, indtil en specificeret indgang bliver patrykt
W [A1-A6] logisk "1". Efterfglges kommandokarakteren af et tal mellem 1 og 3, henvises til
(Wait for) en af brugerindgangene, og efterfalges kommandokarakteren af Al til A6, henvises til en

af analogindgangene.

Eksempel..

A3
G+372

w1 - Venter her, indtil brugerindgang 1 bliver patrykt logisk "1".
G+46

Ci

D20
WA5 - Venter her, indtil analogindgang 5 bliver patrykt logisk "1".
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4.6 Flowkommandoer

D [1-32000] Seetter programmet i pausetilstand. Kommandoen skal efterfglges af et tal
(Delay) mellem 1 og 32000, hvilket angiver pausen i 1/100 sekunder.

Eksempel:

D27 - giver en forsinkelse pa 0,27 sekund.

DA[n].[n1-n2]  Seetter programmet i pausetilstand. Pausens varighed kan via en analog-
(Analog delay) indgang kontrolleres mellem 0,01 og 320sek.

Kommandoformat:
n: Specificerer den analogindgang, der gnskes anvendt som maleindgang.
nl-n2: Specificerer det gnskede pauseinterval. n1 er den nedre greense og svarer til den

pausetid, der benyttes, nar analogindgangen bliver patrykt OV. n2 er den gvre
graense og svarer til den pausetid, der benyttes, nar analogindgangen er patrykt

5,10V.
Eksempel.
DA2.10-100 - Muligger en pause péa 0,1-1,0sek kontrolleret af en spaending pa 0 til
5,10V tilsluttet analogindgang 2.
J[n1] Jump kommandoen medfgrer et ubetinget spring til det linienr. der specifi-
(Jump) ceres efter kommandoen.

Det specificerede linienr. kan angives i omradet 0-255.

Eksempel:
Linienr.:
0 Al
1 +1000
2 A2
3 G+5
4 Cc2
5 J2

Jump-kommandoen medfgrer, at kommandoerne A2 - G+5 - C2 bliver gentaget igen og
igen. En afbrydelse kan kun finde sted ved brug af Z eller K kommandoen.
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4.6 Flowkommandoer

JC [0-7].[0-255] | modseetning til J (Jump) medfarer JC (Jump con.) et betinget spring til det linie

(Jump con.) nummer der specificeres efter kommandoen. Linienummeret kan angives i omradet 0-255.
Betingelsen for om springet skal finde sted, afgares af niveauerne pa brugerindgangene.
Indgangsniveauerne kan overseettes iflg. dette skema:

Eksempel:
Kommandoen JC5.10 vil medfgre et spring til linie 10, hvis brugerindgang 1 og er logisk
"
JC_.[nnn]
Indgang
321
0/0|0 =0
0|0 |1]|=
0/1|0|=
o|1|1]|=
1/0|0|=
1101 |=
1/1]0 (=
1011 =
0=Logisk"0"
1=Logisk"1"
Eksempel:
Linienr.:
0 S450
1 R200
2 Al
3 +1200
4 JC5.4- Springer til linie 4 hvis brugerindgang 1 og 3 er logisk "1"
5 G+0
6 C1
7 JC3.2- Springer til linie 2, hvis brugerindgang 1 og 2 er logisk "1".
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JC [i]=[n].[n1]
(Jump con.)

Kommandoen fungerer i princippet som JC[0-7] - betinget af et indgangs-niveau,

springes til en specificeret linie.

I modseetning til JC[0-7] foretager JC[p] et betinget spring, hvis et specifikt indgangsniveau
opfylder kommandoens betingelse. JC[0-7] foretager dette betingede spring, hvis et logisk
mgnster pa alle 3 indgange er opfyldt.

JC[p] kan bade benyttes sammen med brugerindgangene og analogindgangene.

Kommandoformat:

JC[i]=[n].[n1]

Specificerer den indgang, der gnskes anvendt som maleindgang .
Hvis der specificeres 1 til 3, svarer det til brugerindgang 1 til 3. Hvis der specificeres
ALl til A6, svarer det til analogindgang 1 til 6.

Referenceniveauet som det mélte indgangsniveau skal sammenlignes med. n kan
tillzegges 0 eller 1. Nar indgangsniveauet pa indgang i er lig med referenceniveauet,
bliver springet foretaget.

nl: Specificerer den linie der skal springes til, hvis betingelsen er opfyldt.

Programeksempel:

Linienr.:

0

0 N O O~ WN PP

S750

R700

C3

+500

JC2=0.3 - Springer til linie 3, hvis brugerindgang 2 er

G+0 logisk "0".

T1000

A2

JCA4=15 - Springer til linie 5, hvis analogindgang 4 er logisk "1".

Nar analogindgangene, som her, benyttes som logiske indgange, svarer logisk "1" til
spaendinger stgrre end 2,5V, og logisk "0" svarer til speendinger mindre end 2,5V.
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Flowkommandoer

JCA [almn].[n1] Kommandoen fungerer i princippet som JC, betinget af et indgangsniveauspring-

(Jump con.)

es til en specificeret linie.
I modseetning til JC, foretager JCA et betinget spring, hvis en analog indgangsspaending
opfylder kommandoens betingelse. JC foretager dette betingede spring hvis et logisk
niveau (O eller 1) er opfyldt.
Kommandoformat:
JCA [almn].[n1]
al: Specificerer den analogindgang, der gnskes anvendt som maleindgang.
mn:  Referencevaerdien (n), som den malte indgangsspaending skal sammenlignes med
m tillaegges ">", hvis springet skal foretages, nar den malte spaending er stgrre end
eller lig med referenceveerdien.
m tillaegges "<", hvis springet skal foretages nar den malte spaending er mindre end

referencevaerdien. n kan saettes i omradet O til 255.

nl: Specificerer den linie, der skal springes til, hvis betingelsen er opfyldt.

Da n bliver indsat som en veerdi i intervallet 0-255, og speendingen, der males, ligger i
omradet 0-5,10V, skal man ved bestemmelse af n konvertere vaerdien til en spaending eller
visa-versa iflg. nedenstaende formler:

Vref =0,02 x n eller n =50 x Vref

Eksempel:

Man gnsker en referenceveerdi pa 3,00V.

n=50x 3,00 =150

Programeksempel:
Linienr.:
0 S450
1 R600
2 D2
3 +342
4 JCA3>150.2 - Springer til linie 2, hvis analogindgang 3 er
5 G+0 starre end eller lig med 3,00V.
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JS[n1]
(Jump sub.)

L [0-255]
(Loop)

I modseetning til J (Jump) medfarer JS (Jump sub) et ubetinget spring til en sub-

rutine. Det vil sige, at nar JS bliver eksekveret, gemmer controlleren det naestkommende
linienummer. Programmet springer derefter til det linienummer der star specificeret efter
JS. Nar RET senere bliver eksekveret returneres til det gemte linienummer, og pro-
gramafviklingen forseetter herfra.

JS kan benyttes ialt 32 gange svarende til subrutiner i 32 lag.

@nskes en programdel gentaget flere gange, anvendes denne kommando.

Den veerdi der efterfglger kommandokarakteren, angiver hvor mange gange programdelen
skal gentages. Programdelen kan gentages fra 1 til 255 gange.
Det stykke program der gnskes gentages, skal afgreenses ved at starte med LO og afsl-
uttes med f.eks. L5 .

Eksempel
LO
(Program)
L5

Programdelen mellem LO og L5 vil da blive repeteret 5 gange. Skrives der ikke LO i starten,
bliver alt repeteret helt fra starten af programmet.
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4.7 Udvidet kommandosad (Kun SMC23/24)

Foalgende sider indeholder kommandoer og funktioner, som kun forefindes pa stepmotorcontroller type SMC23
eller SMC24.
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4.7 Udvidet kommandosad (Kun SMC23/24)

Registerbeskrivelse.

Der findes 510 registre, som frit kan anvendes af brugeren. Disse registre betegnes R1- R510) og kan bruges til
mellemresultater m.m. Desuden findes der 7 praedefinerede registre, som kun kan anvendes til specifikke
formal. Eksempelvis register T som anvendes til at bestemme topfarten med. Via disse registre er der mulighed
for at eendre parametre Igbende igennem et program forlgb. Der er feks muligt at aendre leengde, hastigheder,
acceleration, pausetid, delprogram gentagelser m.m.

Registrene kan desuden gemmes permanent i EEPROM via | kommandoen. F.eks. behgver parametre, som en
gang er indtastet gennem KDM10 (keyboard display modul) ikke at blive indtastet, hver gang styringen startes

op.

Falgende registre er til radighed :

R : Antal step, der skal bruges pa at acc/dec motoren. Bemazerk, dette register har ikke noget at
geore med register R1 til R510.

Starthastighed.

Tophastighed.

Pause i program.

Delprogram teeller (Loopcounter).

>S5S g 4 m

Positions teeller i step.
Al-A6: Analog indgangenes veaerdi gar fra 0-255 svarende til spaendinger fra 0-5.10V.
R1-R510 : 510 brugerregistre til mellemresultater m.m.

Eksempel 1:

R2 = 3000 ; Seetter register R2 til veerdien 3000

T =R2+100 ; Seetter tophastigheden til 3100 step/s ved naeste karselsforlgb
Eksempel 2:

R34 =400

D =R34+A1 ; venter (400 + veerdi fra AD konvertering) x 10mS
Eksempel 3:

R1=n+R2 ; seetter R1 til veerdien af positionteelleren i step + R2
Eksempel 4:

R1 =350 + 700 ; R1 tildeles veerdien 1050

+(R1) ; Der kares 1050 step med uret
Eksempel 5:

R30 =100 : R30 tildeles veerdien 100

R31 =200 : R31 tildeles veerdien 200

R34 = R30 + R31; R34 tildeles veerdien af R30+R31

G+(R34) ; Kar til position R34

52



4.7 Udvidet kommandosad (Kun SMC23/24)

Der er desuden mulighed for at opbygge arrays, sa et register kan pege pa andre registre og derved flytte
registerindhold. Dette ggr at man f.eks hurtigt kan kopiere en blok af registre til en anden blok.

Eksempel 6:
Der gnskes kopieret ARRAY1 (register 100-199) til ARRAY2 (register 300-399)

R1=100 ; Opret "pegepindl” til arrayl
R2=300 ; Opret "pegepind2" til array2
LO ; Der er 100 registre, der skal kopieres

R(R2)=R(R1) ; Kopier et register ad gangen

R1=R1+1 ; Peg pa naeste register i arrayl

R2=R2+1 ; Peg pa naeste register i array?2

L99 ; Bliv ved, indtil alle 100 registre er kopieret
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Regler for registerbrug:

1. Ligheds tegn bruges som tildelings operator. Der ma maksimalt anvendes 3 registre i udtryk.

Eksempel:
R3=R23+T er ok, mens R3=R23+T-100 ikke er tilladt.

2: Fglgende 4 regningsarter kan anvendes:

+ : Addition

- ! Subtraktion
* : Multiplikation
/ : Division

3: Alle tal og registerindhold skal veere heltal i omradet 0-65535. Dog ma veerdierne ved division maksimalt vaere
32767 for at fa et korrekt resultat.

4: Ved division rundes altid nedad.

Eksempel:
R2=289/10 ; Udregner divisionen 289/10.
PRINT(5.R2) ; Resultatet blev rundet ned, der vil blive udskrevet tallet 28.

5. R, S, T, L og D registrene kan tildeles veerdier via ligheds tegn, men en hurtigere made bade
programopbygnings- og udfgrsels-maessigt vil veere at tildele veerdier direkte uden lighedstegn. Hvis man
kender veerdien pa forhdnd som en konstant vaerdi, kan veerdien indsaettes direkte i registret.

Eksempel:
T2000 vil svare til T=2000
D200 vil svare til D=200

S500 vil svare til S=500

6: Ved "if" sammenligninger ma tallene der sammenlignes hgjst veere 32767. Det geelder bade for

registerindhold og tal.



4.7

Udvidet kommandosaa (Kun SMC23/24)

VR[0-510]
(Verify)

I[5-7]
(Initialize)

Indholdet af brugerregistrene kan verificeres ved hjaelp af verify kommandoen.

SMC23A /

SMC23B / SMC24A /| SMC24B indeholder udvidet hukommelse, og der er 510

brugerregistre som kan verificeres.

Eksempel:

VR9

Udskriver indholdet at register R9

Kommandoen bruges til at gemme alle brugerregistre i EEPROM eller hente registre

fra EEPROM.

Desuden kan man nulstille alle registre p& en gang.

Kommandoen kan bruges bade i standbymode og programmeringsmode.

Eksempel:

15

16

17

Nulstiller alle brugerregistre.

Gemmer alle 510 registre i EEPROM. De praedefinerede registre (R,S,T m.m.)
bliver ikke gemt i EEPROM

Henter alle 510 registre fra EEPROM.
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con=n

Hvis man gnsker et omsaetningforhold mellem step og lsengde/position bruges denne
kommando. n angiver, hvor mange step der gar p& en leengde eller positions enhed. Enheden
kunne veere mm,cm,ml,dl osv.

Omseetningsfaktoren kan specificeres som decimaltal med op til 4 decimaler fra 0,0001 til
1600,0000.

Kommandoen indseettes i programmet i starten og vil virke, indtil der evt. under
programafviklingen specificeres en ny omseetningsfaktor. Nar motoren skal til at kere,
udregnes det antal enheder, der er specificeret gange omsaetningsfaktoren, og det antal step
vil motoren kare.

Hvis man f.eks. seetter omsaetningsfaktoren til 2.3456 med con=2.3456 kommando, og der
skal kares feks 450 ml, vil 450 * 2,3456 give 1055.52 step. Motoren vil derfor kgre 1055 step
og gemme resten pa 0,52 step. Ved naeste karselsforlgb, anvendes denne rest, sd der
korrigeres for det ikke karte 0,52. step.

Eksempel:
Man har et system, der krzever, at der kares 14.654 step for at fa 1 ml doseret.

con=14.654 ; Omseetningsfaktor 14.654 step per milliliter
R1=290 ; Tildel 290 til register R1.
+(R1) ; Kar 290 ml. Antal karte step er 290 * 14.654=4249.
; Reststep er 0.66
D100 ; Hold pause i 1 sek.
+18 ; Kar 18 ml. Antal step der kares er 18*14.654+reststep=264.

; Den nye reststep er 0.432

Efter "Home" sggning med H kommando vil rest i step blive sat til 0, da motoren befinder sig
pa sit absolutte nulpunkt.
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PRINTn1.n2.n3 Print kommandoen kan anvendes til at udskrive indholdet af registre til eksterne moduler. Pa
nuvaerende tidspunkt er det muligt at udskrive til 5 forskellige typer eksterne moduler,
nemlig til en PC'er el.lign. gennem RS232 og DIS10, KDM10, CMO10 og IOM10 moduler
gennem modulinterfacet (RS485).

Kommandoformat :

nl: Specificerer adressen pa modulet, der skal skrive til (1-31).
Hvis RS232 interfacet benyttes, specificeres vaerdien 255.

n2: Specificerer, hvilket register eller cursorposition i modulet der skal skrives til.

n3: Specificerer, hvilket register, talveerdi eller tekststreng i stepmotor controller der skal
udskrives.

Eksempel 1:

PRINT1.0.R23

Udskriver indholdet af register R23 til det modul, der har adressen 1. Da der sendes via
RS485 balanceret, vil det veere muligt at placere modulerne op til 500 meter fra
controlleren.

Eksempel 2:

PRINT255.0.R2

Udskriver indholdet af register R2 til PC'er gennem RS232 interface. Kommandoen kan
bruges til at udskrive indholdet af registre under programafviklingen. Den er specielt
velegnet under fejlfinding i program. Hvis man anvender JVL's terminalprogram "Editor2",
kan man, efter at programmet er overfart med F5, skifte til kommunikationsvinduet ved at
trykke F6. Her vil register indholdet bliver vist, ndr PRINT linien n&es. Adressen 255 er fast
defineret til at vaere PC'er.

Eksempel 3 :

PRINT3.41."Indtast Antal: "

| forbindelse med KDM10 (keyboard-display modul) er det ofte gnskeligt at udskrive

information til brugeren. Ovenstaende eksempel viser, hvordan man skriver tekst pd LCD
displayet. Adressen pa modulet er 3. 41 star for cursorposition 41, som er 1 tegn pa linie 2.
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Udvidet kommandosaa (Kun SMC23/24)

Eksempel 4 :

R1=5555 ; Tildel register R1 veerdien 5555

R30=333 ; Tildel register R30 veerdien 333

PRINT5.41.R1 ; Udskriv til KDM10 pa cursorposition 41 indholdet af R1
PRINT2.0.R30 ; Udskriv til DIS10 indhold af register R30.

Nar man anvender DIS10 eller KDM10, skal man ofte udskrive registerindhold pa de 2
modulers respektive displays. Dette foregar nemmest som ovenstdende med PRINT
kommandoen, hvor et register udskrives til en cursorposition eller som pa DIS10 direkte pa
LED displayet. Adresserne 5 og 2 er de respektive adresser sat pa modulernes dipswitch.
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4.7 Udvidet kommandosad

IF [p1 m p2] IF kommandoen bruges til at sammenligne 2 talveerdier, p1 og p2. Disse kan veere indholdet af
et register eksempelvis R1,A1, T m.m. eller blot et heltal som 10500. Alle registre, beskrevet
under "Register beskrivelse", kan bruges i IF seetningen. Sammenligningsoperatoren m kan

veere en af fglgende :

3

Betingelse opfyldt hvis

Vv A

<>

Mindre end

Starre end

Lig med

Mindre end eller lig med
Starre end eller lig med
Forskellig fra

Hvis betingelsen er opfyldt, hoppes til naeste linie, og programlinierne udfgres derfra. Hvis

betingelsen ikke er opfyldt, springes naeste linie over, og programmet udfgres derfra.

Eksempel 1:

START IF R10 <9800 ; Hvis indholdet af register R10 er mindre

J:PROG1
J:PROG2

Eksempel 2:

T=100
:START T=T+50

IF T>4000

J:FARTOK

+1000

J:START
‘FARTOK Al

Ovenstdende program far motoren til at kgre 1000 step med hastigheden 150 step/sek og

; end 9800 hop til label PROG1.
; ellers hop til label PROG2.

; Seet Topfarten til 100 step/sek

; Teel topfarten op med 50

; Hvis topfarten bliver stgrre end 4000step/s
; Hop til label FARTOK

; Kar 1000 step i urets retning

; Hop til linie 11, hvor farten bliver sat op.

; Aktiver udgang 1

vil age tophastighed med 50 step/sek, indtil tophastighed pa 4000 step/sek opnaes.

59

(Kun SMC23/24)



4.7 Udvidet kommandosad (Kun SMC23/24)

INPUTN1.n2 INPUT kommandoen bruges til at hente data fra de eksterne moduler, som er koblet pa
modulinterfacet (RS485). Af eksterne moduler kan naevnes Keyboard, Display, thumbwheel,
BCD cifre fra PLC, printer, ekstra indgange, digital til analog moduler m.m.
Alle modulerne er intelligente og vil derfor indeholde registre. Disse registres indhold kan via
INPUT kommandoen overfgres til stepmotor Controllerens registre. Registrenes starrelse
og antal kan variere, men alle moduler har mindst et register.

Kommando format :

n1: Specificerer adressen pa det modul, der gnskes input fra. Tallet skal veere mellem O-
255. P& modulinterfacet er der mulighed for at have op til 32 moduler koblet pa
samtidig. De enkelte moduler skal, via dipswitch pd modulet, szettes til den adresse
som er specificeret i nl.

n2: Specificerer, hvilket register i det eksterne modul stepmotor controlleren gnsker at fa
overfgrt. n2 skal vaere mellem 0-255.

Eksempel 1:

IOM10 modulet med 16 indgange og 8 udgange benyttes. Modulet har adresse 5. Der
gnskes at leese alle 16 indgange og teste, om den bingere veerdi er 255. Hvis det er tilfaeldet,
skal teelleren leeses, og programmet fortsaettes.

I IOM10's manual finder man, at taeller's registre hedder 3, og registret for alle 16 indgange

er2.

:LASINDG R10=INPUT5.2 ; Lees alle 16 indgange og overfar til R10.
IF R10<>255 ; Hvis indgange forskellig fra 255 laes igen
J:.LAESINDG
J:LAES_TALLER; Ellers lees teeller veerdi og fortseet program

LAS TALLER R30=INPUTS5.3 ; Lees teellervaerdi og overfar til R30
R(R1)=R30 ; Overfgr teellerveerdi til array med R1 som

; pegepind.
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4.7 Udvidet kommandosad (Kun SMC23/24)

AQ[a].[o] Kommandoen aktiverer et flag pa modulet med adressen a.

(Activate) Flaget har nummer o. Flaget kan f.eks. veere en udgang som pa IOM10 modulet. Det vil medfare,
at nar et flag pd IOM10 modulet bliver aktiveret, vil en udgang blive aktiveret. Hvis et flag i et
andet modul bliver aktiveret, kan det betyde noget helt andet. F.eks. hvis man aktiverer flag 3 i
KDM10, vil det medfere, at cursoren pa LCD displayet begynder at blinke. D.v.s at flag med
samme nummer pa de forskellige moduler ikke har samme funktion. For at se funktionen af
flagene, henvises til de respektive modulers brugermanual.

Format: AO{l<=a<=31}.{1<=0<=255}

Eksempel 1:

Modulet KDM10 (Keyboard display modul) har adressen 4. Displayet gnskes slettes, sa ny tekst
kan udskrives. Nedenstaende vil slette displayet og placere cursoren i gverste venstre hjgrne.

AOA4.1 ; Sletter displayet

Eksempel 2:

IOM10 modulet og SMC23/24 sidder koblet sammen . IOM10 har adressen 10. Udgang 4
gnskes aktiveret.

AO10.4
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COla].[o]

(Clear)

| de respektive moduler er der nogle flag, som kan slettes med denne kommando.

Antallet af flag i de forskellige moduler er forskelligt, men alle moduler har mindst et flag. |
KDM10 (keyboard display modul) kan kommandoen feks bruges til at slette LCD displayet. |
IOM10 (I/0 modul) kan komandoen bruges til at deaktivere en af udgangene m.m.

Format: CO {1<=a<=31}.{1<=0<=255}

Eksempel 1:

SMC23/24 og KDM10 sidder forbundet sammen via RS485 bussen. SMC23/24 har adressen 1
0og KDM10 har adressen 3. (Adressen bliver sat pa de respektive dipswitch). Cursoren pa LCD
displayet skal slukke. Hvis cursor er teendt under tekst udskrivning med PRINT kommando, kan

displayet flimre. Dette undgdes ved at slette cursoren.

C03.3; Sletter cursor

Eksempel 2:

SMC23/24 og IOM10 sidder forbundet sammen via RS485 bus. IOM10's adresse er 5. Man
gnsker at deaktivere udgang 7 pa IOM10.

CO05.7 ; Deaktiverer udgang 7 pa IOM10 med adresse 5.
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5.1

Elektriske data

Min. Typ. Max. Enhed

Strgmforsyning (SMC23/25):

Forsyningsspeending 15 45 VDC

Effektforbrug (uden motor) 4 W

Strgmforsyning (SMC24/26):

Forsyningsspaending (Nom. 230V) 207 242 VAC

Forsyningsspeending (Nom. 115V) 100 125 VAC

Effektforbrug (uden motor) 10 W

Brugerforsyning

Udgangsspaending (justerbar) 51 30,2 VDC

Belastningsstrom 500 mADC

Motordriver :

Udgangsstrem (pr. fase) 0,0 3/(6) ADC

Udgangsspeaending 15 45 VDC

Chopperfrekvens 22 kHz

Interface :

Rx mark position -1 12V

Rx space position 25 12 \%

Tx mark position -3 -12 \%

Tx space position 5 12 \%

Kommunikationshastighed 110 9600 Baud

Isolationsspeending* 500 V (Max.)

Modulinterface (SMC23/24):

Kommunikationslaengde 0 100 m

Kommunikationshastighed 50 kbit/sek

Isolationsspaending * 500 V (Max.)

Brugerindgange + stopindgang :

Indgangsimpedans 10 kohm

Forsyning : speending 5 32 VDC

stram v/5V - 10 mA DC

v/12V - 20 mA DC
v/30V - 45 mA DC

Logisk "0" v/5V - <1,7 VvVDC
v/12V - <3,0 vDC
v/30V - <6,7 vDC

Logisk "1" v/5V >2.7 - VvVDC
v/12V >6,5 - vDC
v/30V >16,2 - vDC

*  Malt fra stremforsyningsstel til interfacestel

() Veerdier geeldende for SMCxxB.

(Fortseettes naeste side)
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5.1 Elektriske data

Min. Typ. Max. Enhed
Analogindgange :
Oplgsning - 8 Bit
Indgangsspaending (Max tilladt) -20 ** 45V DC
Indgangsspaending (Nominel) 0.00 5,10 V DC
Offset error - % +1 LSB
Gain error o - % +1 LSB
Temperaturdrift @ 0-50 C - R 71 +Y% LSB
Logisk "0" - 2,5V DC
Logisk "1" 2,6 - -
Endestopindgange :
Indgangsimpedans 2,4 3,3 kOhm
Logisk "0" (aktiv) (-30) 3,0 VvV DC
Logisk "1" (inaktiv) 3,5 30 VvV DC
Brugerudgange :
Spaendingsforsyning 5 30 VvV DC
Belastningsstrgm pr. udgang
1 udgang aktiveret @25°C 700 mA DC
2 udgange aktiveret @25 C 460 mA DC
3 udgange aktiveret @25 C 300 mA DC
Diverse : o
Arbejdstemperatur 0 50 C
** Absolut max. tid < 1 sek.



5. 2 FyS| Ske mél (SMC23 0g SMC25)

465 100.0

071 i j % [ ‘ ﬁé

SMC15-20

+ T T

Malforhold 1:1 0 4421 519 606 860 100.0

Malimm
Tolerancer +/-0.3mm

Safremt controlleren monteres i et lukket chassis, bar der monteres en blaeser eller lignende kaleforanstaltning.
Cogtrolleren er dog sikret imod overophedning, idet en indbygget termosikring afbryder drivertrinnene ved ca.
80 C.
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Fysiske madl

(SMC24 0g SMC26)
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]
[mm] O
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(21Te)

MMM& ‘

SMC15-41

Safremt controlleren monteres i et lukket chassis, bar der monteres en blaeser eller lignende kaleforanstaltning.
Controlleren er dog sikret imod overophedning, idet en indbygget
termosikring afbryder drivertrinnene ved ca. 80 C.
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5.3 Pladsudnyttelse i hukommelse

Arkiv-hukommelsen i controlleren udggres af en E2PROM. Denne hukommelse er 0,5kbyte (512 bytes) i
SMC25, SMC26, og 8kbyte i SMC23 og SMC24.

Der bruges 4 byte til at korigere A/D konverterens offset-fejl, og justering af termometer-funktionen (TP).

For at kunne udnytte hukommelsen optimalt, fremgar det af nedenstaende tabel, hvor meget plads de enkelte
kommandoer optager. Det samlede program ma ikke fylde mere end de 508 byte i SMC25/26 og 7500 bytes i
SMC23/24.

Forsgges et program starre end 508 / 7500 bytes indleest, vil controlleren melde "E3".

1 byte : g+ 6 byte : DA[n].[n1-n2]
H+ +A[n].[n1-n2]
RET G=A[n].[n1-n2]
(Blank linie)

7 byte : NA[p1-p2]

2 byte: Aln]
CIn] 10 byte:  PRINT(typ.)
I[n] R[n]=x
r,s,tn.n]
U[n] 12 byte : INPUT[Nn.n.n]
WI[n]
L[nnn] 14 byte : R[n]=x+x
Jlnnn]
JS[nnn] 17 byte : IF(max.)

3 byte: AQ[n.n]
CO[n.n]
CR[nnnn]
CS[nnnn]
CT[nnnn]
R[nnnnn]
RS[nnnn]
RT[nnnnn]
S[nhnnn]
T[nnnn]
N[nn.nn]
D [nnnnn]

4 byte : f [£nnnnnnn]
* [nnnnnnn]
G [£nnnnnnn]
JC[n.nnn]
JCA[p].[n1]

5 byte : con=[nnnn.nnnn]
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54 Connectorboard for controller

Forbindelses-skema
Connectorboard til SMC23, SMC24, SMC25 og SMC26.
Type: "CON10P"

Valg af indgangstype :

De 4 brugerindgange IN1, IN2, IN3 og ST. har hver en jumper.
Hvis en given indgang ar signal fra on (PP (Sourco) udgang
stilles den tilharende jumper i position

Hvis en given indgang tér signal fra en NPN (Sink) udgang
stilles den tilherende jumper i pos ition

Bemeerk at indgang "ST* (stopi lgang aktu/eras hvis ir .
Ikke tilfores et ygnal derer logisk *1". Hvis indgangen er ubsnytter Hullerfor (22,6)
skal jumperen derfor saeltes i position "1".

Hullerformontageirack (92,6)

o © o ‘
L 0 A ———— RS485TerminalA ~|  Modulinterf:
e . " ST 29 odulinterface
Pull-up/downjumpere” __ _ | iy o B | RS485TerminalB | (Kun SMC230g SMC24)
(Sediagram) IN2 | .
nnI L | Jord (Chassis)
Udgangstel 0- P+ Forsyning+15-45V | .
Udgang 1 01% e p. : Forsyningsstel Controllerstr mforsyning
Brugerudgange Udgang2 —— 0271 = A+ ———— Motorfase A+
Udgang3 —— 03 o A- ———— Motorfase A-
[x}
Udgangsforsyning +5-30V ! 0+ % B+ —:»— Motorfase B+ Step motor
B Indgangstel IN- B- ———=— MotorfaseB-
Igdggng1~km1% AG :— Analogstel 7
Indgang2 ———; INZI A6 —|<— Analogindgang 6
. Indgang 3/EOT *msl A5 ————=— Analogindgang5 .
Brugerindgange Stopindgang i A4 **: Analogindgang 4 Analogindgange
Venstre endestopindgang c(:wI A3 IA Analogindgang 3
H jreendestopindgang l[;wI S‘S‘S‘S A2 | Analogindgang 2
Indgangsforsyning +5-30V I+ {f =5 Al Analogindgang1 _|
- Steppuls udgang
o © o
RS232Interface |
| | | Hullerformontageirack (02,6)
| Hullerformontage pé controller (@2,6)
Diagram over connectorboard CON10P Li DNatstastk
. . aceret pa bagside af X
JVL IndustriElektronik A/S 1995
1A O]+ j
Modulinterface RS485Terminal A~ A :; m 2 D = o Chassis
(KunSMC230gSMC24)  RsagsTerminaB B |O 3B—0 3A
4Bl o o ||| 4A
5B —5A Of P+ +15-45V
o IL [ on )
78l o o |l 7a Controller-forsyning
8 m -8A O|P-  stel
9B 9A
- 10Bf| © © 10A
MotorfaseA+ A+ |O- 11B. @:i 1A
12B 12A
MotorfaseA-  A-|O- 13B- m 13A
Motorudgang 148 14A
MotorfaseB+ B+ |Or 15B- —i:i 15A
16B 16A
MotorfaseB- B- 2 178 i:i 17A
— 18B 18A
L 0-|O 19B—0—0 |[ 19A
Udgang1 01[O- 0B7—O O—1-20A [O]1GND Interfacestel
Brugerudgange Udgang2 02 |O 1BO O 21A olx r -Tx
Udgang3 03O B0 O—-22A O|RX RS -Rx
Udgangsforsyning +5-30VDC O+ | O 3B1-0—0 ||| 23A —
O 4B7—O O 24A
Indgang1 IN1|O 25B5—0 O— -25A O [ cCW Nedreendestop -
Brugerindgange Indgang2 IN2 |O- B0 O 26A- ch Ovreendestop Endestopmdgange
g g g Indgang3/EOT IN3 [O- 7B—O O || 27A -
i ST.|O 28B—0 Ol 28A O|cK  steppuls udgang (tilharende stel O-)
530VDC 1+ |O 29B1-0 O—y 29A [0] Aa 9
_ 30B[| ¢ o0 30A O|A6  Analogindgang6
31B|| " o1 31A | O| A5  Analogindgang5
32B|| o o s2A O|a4  Anaogindgang4  Analogindgange
FO| A3 Analogindgang3
IERSRER lo| A2 Analagindgang2
1[50 é@ O] A1 Analogindgang 1
o E@é Q
D G W—
-8 o
2220
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55 M otorforbindel ser

Forbindelse af MAE motor Forbindelse af MAE motor
Type HY200-xxxx-xxx-x8 Type HY200-xxxx-xxx-x4
Sort
Sort/Hvid
As Orange/Hvid A+ Sort
E Orange E’ Orange
§ A-I § A-I
E= B+ Rod E B+ Rod
o o]
(&) o
B- Red/Hvid B. Gul
Gul/Hvid
Gul
Forbindelse af Zebotronics motor Forbindelse af Pasific Scientific
Type SMxx.x.xxX.X Type: Powermax serie
1 Brun Sort
3 Sort Sort/Hvid
A+ 2 Hvid A+ Orange/Hvid
E 4 Red E’ Orange
ol o
2| Bs 5 Bla €| Bs Rod
o o
(&) o
B- 7 _Gul B- Rod/Hvid
6 Gra Gul/Hvid
8 Gron Gul
Type SM87, 107, 168 . t Type SM56
Forbindelse af Vexta stepmotor Forbindelse af Teco stepmotor
Type: PH2xx-xxx Type: 4Hxxxx
Sort
Sort/Hvid
A+ Orange/Hvid A+ Sort  (Greon/Hvid)
E Orange E’ Grgn
s e
E B+ Red E B+ Red
o] o
(&) o
B- Rad/Hvid B- Hvid (Rad/Hvid)
Gul/Hvid
Gul
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5.6 Anvendel seseksempel for SMC25

Som en ekstra hjeelp, vil her blive vist et eksempel
pa, hvordan 2 Controllere kan bruges til at styre et
krydsbord. Problemstillingen er, at der skal bores 2
huller, i en aluminiumsklods. Der anvendes et
krydsbord med to pamonterede stepmotorer, (en til
hver akse). Endvidere monteres der en induktiv
folere til hver akse. Disse induktive fglere, skal
have til opgave, at registrerer, hvornar henholdsvis
x 0g y akse, er i sin mekaniske referenceposition (0
position). De anvendte fglere, bgr have en sa lille
tasteafstand som muligt (typisk 1-2mm), eftersom
tasteafstanden ngje haenger sammen med
repetetionsngjagtigheden.

Krydsbord setfraoven:

Dette er vigtigt, idet de induktive faglere afgar, hvor
referencepunktet, for henholdsvis x og y aksen skal
ligge, og dermed hele systemets ngjagtighed.
Typisk kan en fgler med 1mm tasteafstand, klare
en repetetionsngjagtighed p& = 1/100mm, hvilket
burde raekke i langt de fleste tilfeelde. Selve
boremaskinen vil ikke blive neermere beskrevet
her, men kunne eksempelvis, veere udgjordt af en
DC-motor, der bliver fart ned af en hydraulik/pneu-
matik cylinder.

Spindler

Slaede

X-Stepmotor

[

Induktiv foler
(referencefoler)

Induktivfoler

(referencefaler)

SMC12-21

Y-Stepmotor



5.6 Anvendel seseksempel for SMC25

Elektrisk tilslutning.
For den egentlige programopbygning pabegyndes er det en god ide, at gere sig klart hvilke ind-
gangs/udgangssignaler, systemet skal handtere.
For at kunne kontrollere systemet, er der forbundet en startkontakt til Y-controlleren.
Falgende skal handteres:
1) 2 Stepmotorer.

2) 2 Induktive fglere med NPN udgang (OV pa udgangen nar de er aktiveret).

3) En boreenhed. Denne startes ved at sende en spaendingsimpuls, pa 0,1 sek. Den afgiver 12V ndr den er
feerdig med at bore, og star i sin udgangsposition.

4) Startkontakt.

5) Interne synkroniseringssignaler mellem de to controllere.
(Se programbeskrivelse, naeste side)

P& naeste side er skitseret, hvordan det samlede system er elektrisk forbundet.
Bruger ud-/indgange er anvendt pa fglgende made:

X-controller. Y-controller.
Indgang 1 Indgang 1
Bruges til at modtage klarmeddelelse fra Bruges til at modtage klarmeddelelse fra
Y-controller. X-controller.
Indgang 2 Indgang 2
Bruges til at modtage klarmeddelse fra bore- Bruges til startkontakt
enhed.
Indgang 3
Indgang 3 Induktiv faler (Y-akse).
Induktiv fgler (X-akse)
Udgang 1
Udgang 1 Sender klarmeddelelse til X-controller.
Sender klarmeddelse til Y-controller.
Udgang 2
Udgang 2 Bruges ikke
Sender startimpuls til boreenhed.
Udgang 3
Udgang 3 Bruges ikke

Bruges ikke
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5.6

Anvendel seseksempel for SMC25

Vedr. placeringen af de enkelte terminaler, henvises til afsnit 2.6.

Stop Start
Ind
>0 O O
On/Off 12-45V
r@@&ﬂ
12-45V Ind ] 12-45VInd
Udgangsforsyning (+) ® Udgangsforsyning (+)
Udgang 1 \ / Udgang 1
Udgang?2 * Udgang?2
Udgang3 * Udgang 3 ( \
s Udgangsstel Udgangsstel s
L ]
| o
8 Indgangs- Indgangs- o
E forsyning (+) ® ® forsyning (+) fé‘»
o Indgang 1 Indgang 1 o
S gang gang S
Q Indgang 2 Indgang 2 (D)
7)) 7))
jé Indgang 3/EOT Indgang 3/EOT 4
>< Ngdstop o Ngdstop g
N Indgangsstel o] Indgangsstel N
Motorudgang Motorudgang
Fase1 Fase2 Fase1 Fase2
X-Motor Y-Motor
(s ® X 0D
Feerdig Stel
- .
Boreenhed < Stromforsyning
8 Start +12v
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5.6 Anvendel seseksempel for SMC25

Program til styring af krydsbord.
Far programopbygningen pabegyndes, bar alle involverede parametre kendes.

Det forudseettes, at der gnskes to huller boret pa fglgende korodinater:

1 Hul - 4013,7387
2 Hul - 5164,1949

Korodinaterne er angivet i step, med reference til de induktive fgleres aktiveringspunkt.
Boreenheden skal have en spaendingspuls i 0,1sek, for at aktiveres. Den borer hullet, og sgrger selv for at
returnerer, til sin udgangsposition.
Herefter afgiver den en konstant spaending pa 12V, hvilket indikerer, at den er faerdig med at bore.
De handlinger der skal forega kan beskrives pa fglgende made:
1. Huvis startkontakten er aktiveret fortseettes til pkt.2
2. Gatil position 4013,7387
3. Bor hul
4. Gatil position 5164,1949
5. Bor hul
6. Slut, G4 til pkt.1
Falges denne procedure, vil systemmet vente indtil startkontakten aktiveres, bore de to huller, og vente pa en

ny aktivering af startkontakten.

Inden programmerne til de to controllere laves, kan det vaere en god ide, at lave et flowchart, eftersom det giver
et bedre overblik. Det resterende arbejde, vil stort set kun veere, at finde de tilhgrende kommandoer.

Se flowchartet pa neeste side.
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5.6 Anvendel seseksempel for SMC25

Program til styring af krydsbord.

X-Controller. Y-Controller.

Start: Start:

1) Fortseet nar Y-controller har givet 1) Hvis startkontakt er aktiveret, fortsaettes til
klarmelding. pkt.2.

2) - 2) Giv klarmelding til X-controller.

3) Kgr til position 4013. 3) Kar til position 7387.

X-controlleren skal kare kortest, og vil derfor veere farst feerdig. Den vil som falge af dette, skulle vente pd, at
Y-controlleren bliver feerdig.

4) Fortseet nar Y controller har givet 4) Giv klarmelding til X-controller.
klarmelding.
5) Send startsignal til boreenhed. 5) Fortseet nar X-controller har givet
klarmelding.

6) Fortsaet nar boreenhed er faerdig. -

7) Giv klarmelding til Y-controller. -

8) Kagr til position 5164. 8) Kar til position 1949.

Y-controlleren skal kare kortest, og vil derfor veere farst feerdig. X-controlleren skal bade kare til positionen, og

sgrger for at hullet bliver boret. Y-controlleren ma som fglge af dette, skulle vente pa at X-controlleren bliver
feerdig.

9) Send startsignal til boreenhed. 9) Fortseet nar X-controlleren har givet
klarmelding.
10) Fortseaet nar boreenhed er faerdig.
10) -
11)  Giv klarmelding til Y-controller.
11) -

12)  G&til pkt.1.
12)  Gatil pkt.1

Bemeerkning:

De pladser der er markeret med en streg, er nar en af controllerne venter pa, at den anden controlleren bliver
feerdig, og giver klarmelding.
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5.6 Anvendel seseksempel for SMC25

Program til styring af krydsbord.

Nu er der dannet grundlag for det egentlige program, som kan laves pa fglgende made. Tallene i venstre side
af de to colloner, refererer til flowchartet pa forrige side. Det er ikke alle flowchartets punkter der kan oversaettes
direkte til en kommando.

Hver gang X-controlleren giver klarmelding til Y-controlleren, eller visa-versa, er man ngdsaget til at bruge 3
kommandoer.

Hvergang en klarmeddelelse bliver overfgrt mellem de to controllere, er denne udformet som en spaen-
dingsimpuls. Impulsens lzengde er sat til 1 sek, idet modtageren af klarmeddelelsen (X eller Y-controlleren),
skal kunne na, at opfange denne. Impulsen bliver udformet ved, at senderen aktiverer sin udgang. Dernaest
holdes der en pause pa 1 sek., hvorefter udgangen deaktiveres. Denne mangvre involverer 3 kommandoer: Al
- D10 - C1.

X-Controller. Y-Controller.

1) H- (Nulstil) 1) H- (Nulstil)

2) W1 (Vent pdindgang 1) 2) W2  (Vent paindgang 2)

- 3) Al (Aktiver udgang 1)
- - D10 (Vent 1sek)

- - C1 (Deaktiver udgang 1)
4) G+4013 (ker til pos.+4013) 4) G+7387 (Kar til pos.+7387)
5) Al (Aktiver udgang 1) 5) Al (Aktiver udgang 1)
- - D10 (Vent 1 sek)

- - C1 (Deaktiver udgang 1)
6) A2 (Aktiver udgang 2) 6) W1  (Vent pdindgang 1)

- D1 (Vent 0,1 sek) -

- Cc2 (Deaktiver udgang 2) -

7) W2  (Vent paindgang 2) -

8) Al (Aktiver udgang 1) -

- D10 (Vent 1 sek) -

- C1 (Deaktiver udgang 1) -

9) G+5164 (ker til pos.+5164) 9) G+1949 (Kar til pos.+1949)
10)A2 (Aktiver udgang 2) 10)W1 (Vent pa indgang 1)

- D1 (Vent 0,1 sek) -

- Cc2 (Deaktiver udgang 2)

11)W2 (Vent pa indgang 2) -

12)A1 (Aktiver udgang 1) -

- D10 (Vent 1 sek) -

- C1 (Deaktiver udgang 1) -

13)J1 (Hop til pkt.2)

13)J1 (Hop til pkt.2)



5.7

Stikordsregister

+/- kommando, 33
+A kommando, 33

A kommando, 43
Addition, 54
Adressering, 19
Analogindgange, 14
AO, 61

Arkiv, 31

Brugerindgange, 12
Brugerinterface, 43; 45
Brugerudgange, 11; 30
byte, 67

C kommando, 43
Checksum, 22

CO, 62

con=n, 56
controlleren, 75

CR kommando, 34
CSkommando, 34
CT kommando, 34

D kommando, 46
DA kommando, 46
Division, 54

E kommando, 30
E2PROM, 67
Elektriske data, 63; 64
Endestopindgange, 15
Error, 26

F kommando, 30

f+/- kommando, 30

Flowkommandoer, 46; 47; 48;
49; 50

Fysiske mdl, 65; 66

g+/-, 35
GzA, 35

H+/-, 35
hukommelsen, 67

| [1-3] kommando, 30
I[5-7], 55

IF, 59

Indgangshysterese, 13
INPUT, 60
Interfaceforbindelser, 17; 18

J kommando, 46

JC kommando, 47; 48
JCA kommando, 49
JS kommando, 50

K kommando, 30
Kommandoformat, 21
Kommunikationshastighed, 20

L kommando, 50
Lagre, 24

M kommando, 31

Modes, 25

moduler, 23

Modulinterface, 5; 23

Motor, 9

Motorkommandoer, 33; 34;
35; 37; 38; 39; 40; 41, 42

Multiplikation, 54

N kommando, 36; 37
NA kommando, 38; 39

PE kommando, 31
PO kommando, 31
Positionstadler, 24; 30
PRINT, 57
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PX kommando, 31
Q kommando, 31

R kommando, 40; 41; 42
Resonans, 10

RS kommando, 40
R$485, 23

Skommando, 40; 41; 42

Selvinduktion, 9

Sikring, 6; 7

Stik, 16

Stop, 30

Stopindgang, 16

Stremfor syning, 6; 7

Subtraktion, 54

Systemkommandoer, 30; 31;
32

T kommando, 40; 41; 42
Temperatur, 32
TP kommando, 32

U kommando, 43
Udvidet kommandosa, 51

V1 kommando, 32

V2 kommando, 44

VA kommando, 44; 45
VR kommando, 42
VR[0-510], 55

VS kommando, 42

VT kommando, 42

W kommando, 45
X kommando, 32

Z kommando, 32



