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  )KNLP-103-A1 )Firmware version=40007    محورمحورمحورمحور    دودودودو    كنترلركنترلركنترلركنترلرراهنماي راهنماي راهنماي راهنماي 

  

و  در كاربردهاي صنعتي PLCبه عنوان جايگزيني براي و مي تواند درايور استپر موتور و سرو موتور بكار مي رود  انواع براي فرمان بهاين كنترلر 

  :امكانات اين كنترلر به شرح زير است .استفاده قرار بگيرد مورد مرحله اي 9گروه حركت  7مرحله اي يا  63ماشين سازي در دو مد 

  

  يابار  65535تا  يا بصورت نامحدود و قابليت تكرار كل سيكل ها بار 65535تا  سيكلمستقل با امكان تكرار هر  يحركت سيكل 63داراي حداكثر  -1

  بصورت نامحدود

  مختلف بايد در كنترلر ذخيره شونده اي در كاربردهايي كه پارامترهاي چند نوع كار مرحل 9گروه حركت مستقل  7قابل تنظيم براي ذخيره سازي  -2

  يا سرو موتور موتور استپر درايوردو براي اعمال به  Motor Free خروجي مشترك و Directionو  Clock مجزاي داراي خروجي هاي -3

  NPNخروجي  سنسورهاي با يا كان اتصال به سوييچ، كنتاكت رلهورودي با ام سه -4

  يك از مراحل بصورت دلخواه براي فعال شدن در هر با كنتاكت  هاي باز و بستهقابل برنامه ريزي  داراي رله -5

  مجزا براي نصب روي تابلوي كنترل برد صفحه كليد و نمايش -6

  يورهاختلف درابراي اتصال به انواع م Motor Freeيا  Enableبه عنوان  MFخروجي امكان تعريف منطق  -7

  موتورها و شتاب براي هر مرحله از حركت جهت چرخشو پالس  16000000پالس تا  1 قابليت تعريف تعداد پالس در محدوده -8

  )كيلوهرتز 100تا فركانس حداكثر (دور در دقيقه  3000تا  1تعريف سرعت چرخش موتور در محدوده امكان  -9

  هاقسمت براي درايور موتور به منظور تطبيق دور تعيين شده با دور واقعي موتور 2000 و 1000، 500، 400، 200تعريف تقسيمات  امكان -10

  ز هر مرحله از حركتيش اپ تاخير قابل برنامه ريزيو  ورودي سههر يك از  قابليت فعال سازي انتظار براي -12

  دو ورودي orيا   andورودي ها و يا وضعيتخروج ناگهاني از آن با فرمان تك تك  رف نظر كردن از اجراي هر مرحله وصامكان  -13

  ار در تكرارهاي هر مرحله از حركتقابليت فعال كردن تغيير جهت بصورت خودك -14

  در بين حركت) Pause(امكان توقف موقت  -15

  رلهدستي قطع و وصل  نامكا و براي تنظيم محل شروع حركت از طريق صفحه كليد) Jog(داراي مد حركت دستي  -16

  IN3قرار دادن كنترلر در مد اجرا از طريق صفحه كليد يا ورودي مكان ا -17

  در هنگام اجرا روي صفحه نمايش دفعات اجراي كل سيكل ها جاري ياامكان نمايش شماره سيكل  -18

 G01ه عملكرد شبيه ب(يا حركت خطي ) ها GCODEدر  G00شبيه به عملكرد (قابليت انتخاب حركت مستقل براي دو محور در يك سيكل  -19

 Interpolation ندرك لاعف اب )ها GCODEدر 

  به وضعيت اوليهو برگشت ) Factory reset(امكان ريست كردن كليه پارامترهاي كنترلر  -20

  

  :  در شكل زير كليد هاي كنترلر نمايش داده شده اند
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:ترمينال هاي ورودي و خروجي برد نمايش داده شده انددر شكل زير 

  
        

  . است VDC 25-18محدوده  ولتاژ تغذيه ورودي در ::::VDCتغذيه تغذيه تغذيه تغذيه 

ولتاژ خروجي هاي متصل به درايورها در دو سطح  .پالس هاي كلاك دو محور روي اين دو خروجي ظاهر مي شوند ::::CLK2و و و و     CLK1    هايهايهايهاي    خروجيخروجيخروجيخروجي

  .صفر يا پنج ولت تغيير مي كنند

   .دنشومي اعمال  هابه درايور از طريق اين خروجي ها موتور فرمان جهت چرخش ::::DIR2و و و و     DIR1    هايهايهايهاي    خروجيخروجيخروجيخروجي

بصورت مشترك به هر دو درايور متصل مي شود و منطق آن با پارامتر  Enableيا  Motor Freeاين خروجي به عنوان فرمان  ::::MF    خروجيخروجيخروجيخروجي

P08 قابل تعيين است.   

ل بودن يكي از اين مي تواند وابسته به فعال يا غيرفعا F10به وضعيت پارامتر  بسته شروع حركت در هر سيكل ::::IN3و و و و     IN2 و و و و     IN1هاي هاي هاي هاي     وروديوروديوروديورودي

مي تواند وابسته به فعال يا  F11به وضعيت پارامتر بسته  يا صرف نظر كردن از اجراي آن همچنين خروج ناگهاني از يك سيكل .سه ورودي باشد

 مايش داده شده درن با جهت (توسط كليد يا كنتاكت رله يا ترانزيستور  ها فعال كردن اين ورودي .از اين ورودي ها باشديا دو عدد  غيرفعال بودن يكي

  . انجام مي شود) شكل 

ر اين شرايط د. مي شود Runكنترلر به وضعيت اجرا يا  موجب وارد شدن START/STOPبجاي كليد  IN3باشد، فعال شدن  P04=1اگر : توجه

از هر  كل استفاده كرد وهاني از سيناگ ه عنوان فرمان حركت قبل از سيكل يا خروجباز اين ورودي نمي توان  F11و  F10به  حتي با مقداردهي

  .صرف نظر مي شوددر آن استفاده شده باشد،  IN3از  پارامتري كه

در هر  .رله در دسترس قرار گرفته اند NCو  NO كنتاكت هاي و CM مشترك ، كنتاكتاز طريق يك ترمينال سه پين ::::كنتاكت هاي رلهكنتاكت هاي رلهكنتاكت هاي رلهكنتاكت هاي رله    خروجيخروجيخروجيخروجي

  .وجود دارد صل كنتاكت ها بر حسب نيازقطع و وقابليت  F13سيكل با مقداردهي به پارامتر 

  

مي توان يكي قابل برنامه ريزي موجود روي برد كمك گرفتن از رله با  ،كنندمي سيستم هاي سه محوري كه دو محور آن همزمان حركت ندر  :نكته

متصل مي شود و دو به سر مشترك رله كلاك براي اين كار . كه همزمان حركت نمي كنند، توزيع كرد يبين دو درايور هاي خروجي را كلاكاز 

هر سه مي توان  قطع و وصل هوشمندانه رله با مقداردهي مناسب به پارامترها وبا اين روش و  .هم به دو درايور وصل مي شوند NCو  NOخروجي 

  .در مثال ششم نحوه پياده سازي اين كاربرد شرح داده شده است. محور را كنترل كرد
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  ::::د كنترلرد كنترلرد كنترلرد كنترلرمدهاي عملكرمدهاي عملكرمدهاي عملكرمدهاي عملكر

  

  :وضعيت كلي مي تواند قرار داشته باشد 5كنترلر در اين 

بعد از روشن شدن در وضعيت توقف قرار مي گيرد كه در اين حالت موتورها غير فعال هستند و روي صفحه نمايش عبارت كنترلر : وضعيت توقف -1

Stop نمايش داده مي شود.  

  

پارامتر هاي قابل تنظيم . قابل برنامه ريزي هستند C63تا  C01سيكل مستقل با نام هاي  63داد در اين كنترلر تع: وضعيت تنظيم پارامترها -2

تنظيمات كلي كنترلر را مشخص مي كنند و در محدوده  Pxxپارامترهاي . است Fxxيا  Pxxدر دو گروه كلي قرار دارند كه نام آنها بصورت كنترلر 

P00  تاP12 پارامترهاي نوع . قرار دارندFxx  گانه حركت هستند و در محدوده  63مربوط به جزييات سيكل هايF00  تاF15 براي . قرار دارند

تا  F00 فعال بايد بنابراين براي هر سيكل. مشخص كنيم C63تا  C01 ابتدا بايد شماره سيكل مورد نظر را در محدوده Fxxتنظيم پارامترهاي 

F15  يك امكان . فهرست كامل پارامترها و جزييات آنها در انتهاي همين راهنما قابل دسترس است .تنظيم شوند بصورت مستقلمربوط به آن سيكل

سيكل حركتي را بصورت هم زمان داشته باشيم كه  9گروه پارامتر تا حداكثر  7سيكل حركت،  63مهم در نسخه فعلي كنترلر فراهم شده كه علاوه بر 

داريم كه مي توانند اعداد متفاوتي را ذخيره كنند و  C01-C09گروه پارامتر از  7در اين شرايط . دانجام مي شو P11=1اين كار از طريق قرار دادن 

مرحله را بصورت  9كاربرد اين قضيه در شرايطي است كه مي خواهيم حركت هاي متفاوتي حداكثر تا . انجام مي شود P12انتخاب هر گروه توسط 

تعداد سيكل هاي  P00با توجه به اين كه . يكي را براي اجرا انتخاب كنيم P12سب نياز از طريق مجزا در گروه هاي مختلف ذخيره كنيم و بر ح

در نظر براي تعدادسيكل هاي فعال  9تنظيم شده باشد، همان عدد  9در عددي بزرگتر از  P00و  P11=1فعال كنترلر را مشخص مي كند، اگر 

  .مي شودگرفته 

  

دن محورها از طريق صفحه كليد، كنترلر بايد وارد وضعيت حركت دستي شود كه اين كار با فشار دادن كليد براي حركت دا: وضعيت حركت دستي -3

MODE بعد از فشار دادن اين كليد عبارت . در وضعيت توقف انجام مي شودJOG1 در اين شرايط با كليدهاي . نمايش داده مي شودUP  و

DOWN  با پارامتر  1محور سرعت حركت . را حركت داد 1مي توان محورP05 در صورت فشار دادن مجدد . قابل تنظيم استMODE  عبارت

JOG2  نمايش داده مي شود و در اين شرايط با كليدهايUP  وDOWN  با پارامتر  2سرعت حركت محور . را حركت داد 2مي توان محورP06 

مي توان براي روشن  FUNCاز كليد  و دو محور استفاده مي شود براي منتقل شدن حركت بين MODEكليد از در حركت دستي . قابل تنظيم است

در سيستم . نمايش داده مي شود rسمت چپ  7Segment رويهمزمان با فعال شدن رله، . برد استفاده كرد يو خاموش كردن دستي رله موجود رو

شود، قابليت روشن و خاموش كردن رله براي  رله به دو محور متصل مي سر مشترك هاي سه محور كه يكي از خروجي هاي كلاك از طريق

د كه در اينصورت فشار داده شو START/STOPحركت دستي بايد كليد وضعيت براي خروج از  .صورت دستي بسيار مهم استبجابجايي محورها 

  .كنترلر به وضعيت توقف باز مي گردد

  

 PAUSEسبب ورود كنترلر به وضعيت توقف موقت مي شود و عبارت  MODEكليد اجراي سيكل هاي كنترلر، در هنگام : وضعيت توقف موقت -4

 START/STOPو فشار دادن مي شود منجر به برگشت به وضعيت اجرا  MODE دوباره در وضعيت توقف موقت، فشار دادن. نمايش داده مي شود

  .كنترلر را وارد وضعيت توقف مي كند

جاري وارد  حركتبعد از اتمام  تنها ، كنترلرMODE ندارد و در صورت نگه داشتن كليد اثري وسط حركت موتورهاعملكرد توقف موقت در : نكته

  .وضعيت توقف موقت مي شود

  

باشد، اين كار از طريق كليد  P04=0اگر . قرار گرفتن كنترلر در وضعيت اجراي سيكل ها به دو طريق مي تواند انجام شود :وضعيت اجرا -5

START/STOP اگر . انجام مي شودP04=1  باشد، وروديIN3 در اين  .بايد بصورت مداوم فعال باشد و اين وظيفه را به عهده خواهد داشت

 P00اينكه چه تعداد از اين سيكل ها بايد اجرا شوند توسط پارامتر  .قابل اجرا هستند C01-C63سيكل مستقل با نام هاي  63كنترلر حداكثر 

باشد فقط سيكل  P00=1يا اگر . اجرا مي شوند C04تا  C01معني است كه سيكل هاي حركت  باشد به اين P00=4مثلا اگر . مشخص مي شود

C01 بعدي تعداد تكرار كل سيكل ها است كه توسط  مورد. اجرا مي شودP01 مثلا اگر . تعيين مي شودP00=2  وP01=1000  باشد، سيكل

به تعداد نامحدود  P00باشد، سيكل هاي مشخص شده توسط  P01=0چه چنان. بار پشت سر هم اجرا مي شوند 1000به تعداد  C02و  C01هاي 

براي هر سيكل هم بصورت مستقل امكان تعريف تعداد تكرار آن سيكل از طريق . قرار دارد تكرار مي شوند ا زماني كه كنترلر در وضعيت اجراو ت

كل به تعداد نامحدود اجرا مي شود و تنها راه خروج از آن سي باشد، آن F15=0 در يك سيكل اگر. وجود داردمربوط به آن سيكل  F15پارامتر 

  .است F11مرحله، فعال شدن ورودي هاي مشخص شده در 
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باشد، شماره سيكل در حال اجرا نمايش داده  P07=1اگر . نمايش داده مي شود runباشد روي صفحه نمايش عبارت  P07=0در وضعيت اجرا اگر 

باشد، در بار اول اجراي مجموعه  P01=2مثلا اگر . روي صفحه نمايش داده مي شود اجراي كل سيكل ها دفعاتباشد،  P07=2اگر . مي شود

كاربرد اين  .نمايش داده مي شود 2و در بار دوم اجراي مجموعه سيكل هاي فعال عبارت  1معين مي شوند، عبارت  P00سيكل هاي فعال كه با 

  .سط دستگاه و امثال آن استگزينه براي شمارش تعداد قطعات توليد شده تو

تعداد پالس و  F03و شتاب با  F02و جهت اوليه حركت با  F01با  آن محور چرخشو سرعت  F00هر سيكل با محور اول در تعداد پالس هاي 

يك قابليت  .تعيين مي شوند F08و شتاب با  F07و جهت اوليه حركت با  F06با  آن محور و سرعت چرخش F05هر سيكل با محور دوم در هاي 

بعد از محور اول قرار داده شود، جهت حركت  F04=1  چنانچه. پيش بيني شده در تكرار مراحل يك سيكل، امكان تغيير جهت بصورت خودكار است

ت كه اين قابليت براي ايجاد حرك بصورت خودكار معكوس خواهد شدباشد  1مخالف با  F15و در صورتي كه هر بار توليد پالس هاي يك سيكل 

بعد از هر بار توليد پالس هاي يك سيكل بصورت محور دوم قرار داده شود، جهت حركت  F09=1اگر  نينهمچ. هاي رفت و برگشت مناسب است

  . خودكار معكوس خواهد شد

  :ر هم وجود داردپشت س سه فازمطابق شكل زير در هر سيكل 

  انتظار براي ورودي: فاز اول سيكل

  تاخير: فاز دوم سيكل

  حركت محورها: وم سيكلفاز س

  

  
  

غير فعال شدن  وابسته باشد، كنترلر براي فعال ياغير فعال بودن يكي از ورودي ها  به فعال يا F10در فاز اول چنانچه شروع حركت از طريق تنظيم 

 F12بودن مقدار تاخير كه با در صورت غير صفر  دوم حركتدر فاز . اجرا نمي شود اول حركت فاز باشد F10=0اگر . منتظر مي ماند آن ورودي

پالسهاي تعيين شده توسط  در فاز سوم هم. از دوم اجرا نمي شودباشد، ف F12=0اگر . معين مي شود، كنترلر به ميزان تاخير تعيين شده صبر مي كند

F00 شده توسط  نو پالسهاي تعيي در خروجي كلاك محور اولF05  اگر. توليد مي شونددر خروجي كلاك محور دوم F00  وF05  تواما صفر

و  andو تركيبات  IN3تا  IN1يك قابليت مهم در كنترلر، امكان خروج ناگهاني از هر سيكل از طريق ورودي هاي  .، فاز سوم اجرا نمي شوددنباش

or يك مورد ل دسترس استتم كه در ادامه همين دستوركار قابدر مثال هف. طريق قابل اجرا هستنداين است كه كاربردهاي زيادي از  بين آنها ،

   .از ورودي ها بصورت دو منظوره استفاده مي شود F11پياده سازي شده با مقدار دهي مناسب به  F11كاربردي با استفاده از 

. جود داردو F13در هر سيكل در هر يك از سه مرحله انتظار براي ورودي، تاخير قبل از حركت و توليد پالس امكان فعال كردن رله از طريق پارامتر 

  ): است 7تا  0در محدوده  F13تغييرات (سه عدد به ترتيب زير بايد با هم جمع شوند  F13براي تنظيم پارامتر 

F13 = A + B +C 

A : فاز انتظار براي يكي از ورودي هابراي فعال بودن رله همزمان با A=1 در اين مرحله رله و براي غيرفعال بودن A=0 است.  

B :رله همزمان با فاز تاخير قبل از حركت براي فعال بودن  B=2 در اين مرحله رله و براي غيرفعال بودنB=0 است.  

C :هابراي فعال بودن رله همزمان با فاز حركت موتور C=4  در اين مرحلهرله و براي غيرفعال بودن  C=0است.  

رله در زمان تاخير  ،عنوان مثال اگر لازم باشد در يك سيكلبه . حاصل جمع اين سه عدد وضعيت فعال بودن رله در يك سيكل را مشخص مي كند

  .است F13=0+2+0 =2و در نتيجه  A=0 B=2 C=0فعال باشد،  قبل از حركت

قرار داده شود  F13=6 بايد براي آن سيكلو توليد پالس ها فعال باشد،  اگر لازم باشد در يك سيكل رله در زمان تاخير قبل از حركت يا

)0+2+4=6.(  

باشد، هر محور بصورت مستقل حركت  F14=0اگر در يك سيكل . يد پالس هاي دو محور مي تواند بصورت مستقل يا با حركت خطي انجام شودتول

به اتمام ) در صورت فعال بودن(صبر مي كند تا حركت محور بعدي هم  ترلرناگر حركت يك محور زودتر به اتمام برسد، ك خود را انجام مي دهد و

اما اگر . ها است كه هر محور بدون توجه به محور ديگر حركت خود را انجام مي دهد GCODEدر  G00كد  اجراينوع حركت شبيه  اين. برسد

F14=1  يابي ناي درونبر مبباشد، حركت دو محور بصورت همزمان و در هماهنگي با يكديگر)Interpolation ( اين نوع حركت انجام مي شود كه

در سيستم هاي مكانيكي دو محور با محورهاي متعامد از اين نوع عملكرد براي ايجاد حركت روي يك . ها است GCODE در G01شبيه اجراي كد 

  .خط راست استفاده مي شود



5  

KnowledgePlus.ir                                                                                                                                 KNLP103A1-Rev03 

  :هامحور بسيار مهم در مورد حركتنكته 

صبر  باشد، با توجه به F14=1اما اگر . باشد هر محور متناسب با سرعتي كه براي توليد پالس هاي آن محور تعيين شده حركت مي كند F14=0اگر 

به دليل بار پردازشي سنگين . ، سرعت واقعي هر محور مي تواند كمتر از سرعت تعيين شده براي آن محور باشدبا يكديگر هماهنگي محورها در كردن

سرعت حداكثر و  1000RPM ريبيبصورت تق قرار داده شده 2000مجاز براي محوري كه در تقسيمات  سرعت چرخش، حداكثر در حركت دو محور

  .است 2000RPM بصورت تقريبي قرار داده شده 1000براي محوري كه در تقسيمات مجاز  چرخش

  

  :نحوه تنظيم پارامترها

  .نمايش داده مي شود P00فشار داده شود كه در اينصورت  FUNCبراي وارد شدن به وضعيت تنظيم پارامترها بايد در حالت توقف ابتدا كليد 

FUNC � P00 

 FUNCكليد  با فشار دادن مجدد P00در هنگام نمايش مثلا . باعث ورود به مرحله تنظيم بعدي مي شود FUNCكليد  در مراتب بعد هم فشار دادن

  :نمايش داده مي شود P00 مقدار پارامتر

FUNC � P00  � FUNC � قدار پارامترنمايش م  

و سپس  SAVEdباعث ذخيره سازي مقدار پارامتر و نمايش عبارت  FUNC، فشار دادن DOWNو  UPبعد از تنظيم يك پارامتر با كليدهاي 

در صورت عدم تمايل به ذخيره  اما. نمايش داده نمي شود SAVEdاگر مقدار پارامتر تغيير نكرده باشد، . مي شود) Fxxيا  Pxx(نمايش شماره پارامتر 

در هر   MODEدكلي .م كه موجب خروج به يك مرحله قبل بدون ذخيره سازي خواهد شدرا فشار بدهي MODEسازي مقدار جديد مي توانيم كليد 

  .مرحله از تنظيمات باعث بازگشت به يك مرحله قبل مي شود

 START/STOPد، كليد نمايش داده مي شو Pxxيكي از پارامترهاي  نام بايد هنگامي كه C01-C63براي دسترسي به پارامترهاي گروه هاي 

آن  Fxxدسترسي به پارامترهاي  FUNCدر مرحله بعد هم با فشار دادن . شماره گروه پارامترها انتخاب شود DOWNو  UPسپس با . ودفشار داده ش

  :مثال. سيكل ممكن مي شود

  

FUNC � P00 � START/STOP � C01 � FUNC � F00 

 

. عمل مي شود توضيح داده شد Pxxلا در مورد تنظيم پارامترهاي شبيه به همان روالي كه قب F00-F15براي ورود به تنظيم هر يك از پارامترهاي 

سازي مورد نظر  ههم اگر ذخير تنظيم مي شود و موقع خروج DOWNو  UPباعث ورود به مرحله تنظيم پارامتر مي شود و مقدار با  FUNCيعني 

را فشار بدهيم كه موجب خروج به  MODEمي توانيم كليد  در صورت عدم تمايل به ذخيره سازي مقدار جديد اما. فشار داده مي شود FUNCباشد، 

   .يك مرحله قبل بدون ذخيره سازي خواهد شد

  

  :)C02( و تغيير آن در سيكل دوم حركت F13دسترسي به پارامتر نحوه مثال براي 

  

FUNC � P00 � START/STOP � C01 � UP � C02 � FUNC � F00 � DOWN نگه داشتن � F13 �  

FUNC � مقدار پارامتر نمايش  � UP و DOWN تغيير مقدار با   � FUNC ذخيره با � F13 � MODE � C02 � MODE � 

 برگشت به وضعيت توقف

 

نمايش داده  Pxxفشار داده شود، شماره پارامترهاي گروه  START/STOPكليد  C01-C63اگر در هنگام نمايش نام يكي از گروه پارامترهاي 

  :مثال. مورد استفاده قرار مي گيرد Pxxو  Cxxصورت كلي براي حركت بين پارامترهاي ب START/STOPكليد . خواهد شد

 

C01 � START/STOP � P00 

P00 � START/STOP � C01 

 

تعداد پالس هاي براي تنظيم  .با مقدار عددي بزرگ است يپارامترهادسترسي به رقم هاي  تنظيم، وضعيتدر  START/STOPكليد  يگركاربرد د

از ، به دليل زياد بودن تعداد ارقام آنها) P01(و تعداد تكرار كل سيكل ها ) F15(، تعداد تكرار هر سيكل )F05و  F00(در يك سيكل هر محور 

 DOWNو  UPدر اين روش رقم در حال تنظيم در وضعيت چشمك زن قرار مي گيرد و با كليدهاي . روش تنظيم تك تك رقم ها استفاده مي شود

به اين ترتيب تمام  كهاستفاده شود START/STOPبراي انتقال مكان نما به رقم بعدي بايد از كليد . ر مقدار دلخواه تنظيم كردمي توان رقم را د

رقم تشكيل  8مانند تعداد پالس هاي هر سيكل كه از (رقم باشد  5اگر مقدار پارامتر در حال تنظيم بيش از . رقم هاي عدد قابل دسترس خواهند بود
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ارزش بيشتر  سه رقم با صفحه نمايش تغيير مي كند و START/STOPبعد از قرار گرفتن مكان نما روي رقم پنجم و با فشار دادن ) شده است

        ).است 16000000حداكثر تعداد پالس ها (نمايش داده مي شوند 

        ::::نكات تكميلينكات تكميلينكات تكميلينكات تكميلي

فعال شدن موتور و در برخي ديگر موجب فعال شدن موتور  موجب غير Motor Freeيا  Enable اعمال ولتاژ به وروديبعضي از درايور ها در  -1

در هنگام فعال  MFباشد روي خروجي  P08=0 اگر. از هر دو نوع ورودي پشتيباني مي كند P08پارامتر  اين كنترلر با تنظيم صحيحكه مي شود 

  .ولت قرار خواهد گرفت 5حدود  MFي خروجي عال شدن موتور روباشد، در هنگام ف P08=1ظاهر مي شود و اگر ولت  صفرحدود  ،شدن موتور

ست كردن كليه پارامترها و برگشت به وضعيت اوليه وجود دارد كه براي اين كار بايد ري با توجه به تعداد بسيار زياد پارامترها در اين كنترلر، امكان -2

P09=5 زمان نياز دارد برگشت به وضعيت اوليه به چند ثانيه. قرار داده و مقدار پارامتر ذخيره شود.  

آن محور در آن  خودكار تغيير جهت و اگر تعداد پالس هاي يك محور در يك سيكل برابر صفر باشد، وضعيت پارامترهاي سرعت و جهت و شتاب -3

  .سيكل تاثيري نخواهند داشت

درايورهاي دو  .است P03و  P02رامتر در پامورد استفاده  هايبراي درايورتقسيمات تنظيم درست با فرض  RPMسرعت تنظيم شده بر حسب  -4

 Full step فاز در مدهاي پنجدرايورهاي . تنظيم شوند 400و  200تقسيمات در بايد به ترتيب  Half stepو  Full stepفاز و چهار فاز در مدهاي 

در سرو . در نظر گرفته شده است واستپي درايور ميكرهم برا 2000 اتتقسيم .تنظيم شوند 1000و  500تقسيمات در بايد به ترتيب  Half stepو 

قسمت  2000براي كاربرد مورد نظر كافي باشد با تنظيم ضريب گيربكس الكترونيكي مي توان تقسيمات را به  2000موتورها در صورتي كه تقسيمات 

با تنظيمات كنترلر را در نظر وت تقسيمات درايور بايد تفا صورتي كه درايور داراي تقسيماتي به غير از موارد قابل تنظيم توسط كنترلر باشددر . رساند

بجاي  موتورباشد، سرعت واقعي  در يك دور قسمت 10000برابر با  2000اگر تقسيمات درايور بجاي  دور در دقيقه 100 مثلا با تنظيم سرعت. بگيريم

  .واقعي را بدست آوردچرخش سرعت  ،توان از طريق تناسببراي ساير تقسيمات هم مي  .خواهد بود دور در دقيقه 20 فقط در عمل دور در دقيقه 100

افزايش پارامتر . هاي بالا لازم است پارامتر شتاب به ميزان كافي زياد باشد تا استپر موتور به تدريج شتاب بگيرد و زير بار متوقف نشود دوربراي  -5

همچنين شتاب . پارامتر، مكانيزم شتاب گيري غير فعال مي شود شتاب باعث افزايش زمان شتاب گيري موتور مي شود و در صورت صفر بودن اين

در  ين تر به دليل وجود گشتاور كافير دورهاي پايفعال است و د دور در دقيقه 60براي سرعت هاي بزرگتر از تنها در هنگام افزايش سرعت گيري 

دور در  60و سرعت مقصد پايين تر از  دور در دقيقه 60از  بالاتر در هنگام كاهش سرعت اگر سرعت مبدا .، شتاب گيري اعمال نمي شوداستپر موتور

   .اعمال مي شود همچنان شتاب منفي دقيقه باشد،

  .نسخه نرم افزار داخلي كنترلر را مشخص مي كند P10پارامتر  -6

  :به ميزان يك دور برابر است بادر سرو موتورها تعداد پالس هاي لازم براي چرخش موتور  -7

لس لازم براي چرخش سرو موتور به ميزان يك دورتعداد پا  = 
چهار برابر عدد نامي پالسهاي انكودر

ضريب گيربكس الكترونيكي
 

 در صورت اتصال موتور به پيچ و مهره بال اسكرو، تعداد پالس هاي لازم براي حركت خروجي سيستم به ميزان دلخواه از فرمول زير محاسبه مي -8

  :شود

يپالسها مورد نياز تعداد  �

� تقسيمات درايور مسافت 

گام پيچ
 

 

  . دو و سه محور مطرح مي شوديك، در ادامه مثال هايي از نحوه پياده سازي حركت هاي 

        

        ::::))))با طول و تكرار مشخصبا طول و تكرار مشخصبا طول و تكرار مشخصبا طول و تكرار مشخص    سادهسادهسادهساده    حركت رفت و برگشتحركت رفت و برگشتحركت رفت و برگشتحركت رفت و برگشت((((    مثال اولمثال اولمثال اولمثال اول

با . )P08=1( فعال مي شود 5vرايور با اعمال ولتاژ در اين د Enableمتصل است و ورودي  Half stepيك استپر موتور دو فاز به درايوري در مد 

بچرخد و  دور در دقيقه 10دور با سرعت  22.5 براي ايجاد يك حركت رفت و برگشت، لازم است اين موتور START/STOPفشار دادن كليد 

يك رفت (بار تكرار شود  15و اين سيكل رفت و برگشت جمعا  دور در جهت عكس با همان سرعت بچرخد و متوقف شود 22.5و سپس  متوقف شود

  ).به علاوه يك برگشت

با فرض اتصال درايور به . )برگشت 15رفت به علاوه  15مجموع ( بار تكرار انجام شود 30حركت مورد نظر در اين مثال مي تواند در يك سيكل با 

با . دوش يم سكعرب تهج تكرح راب ره زا دعب و وداستفاده مي ش) F04=1(براي تغيير جهت موتور از قابليت تغيير جهت خودكار محور اول كنترلر، 

پالس اعمال شود تا موتور يك دور بچرخد، پس تعداد كل پالس ها برابر با  400بايد  Half stepتوجه به اينكه به درايور استپر موتور دو فاز در مد 

  :پارامترهاي لازم براي اين عملكرد در ادامه ذكر شده اند. هد بودپالس خوا 22.5×400=9000
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P00 1 

P01 1 

P02 400 

P03 X 

P04 0 

P05 بسته به نياز 

P06 X 

P07 0 

P08 1 

X: مقدار تاثيري ندارد 

 

 C01 

F00 9000 

F01 10 

F02 0 

F03 0 

F04 1 

F05 0 

F06 X 

F07 X 

F08 X 

F09 X 

F10 0 

F11 0 

F12 0 

F13 0 

F14 0 

F15 30 

X: مقدار تاثيري ندارد 

 

توسط ورودي  START/STOPعال شدن كلي كنترلر و وارد شدن آن به مد اجراي سيكل ها بجاي كليد قرار داده شود، ف P04=1در اين مثال اگر 

IN3 انجام مي شود.  

  

        ::::))))دنده زني، تراش النگو و كاربردهاي مشابهدنده زني، تراش النگو و كاربردهاي مشابهدنده زني، تراش النگو و كاربردهاي مشابهدنده زني، تراش النگو و كاربردهاي مشابه((((    مثال دوممثال دوممثال دوممثال دوم

روش كار . استفاده مي شود Full stepبه درايوري در مد متصل يك استپر موتور پنج فاز دنده از مكانيزمي مبتني بر  20براي تراش يك چرخ دنده با 

انجام مي شود و بعد از بالا رفتن ابزار، كاربر يك پدال را  شيار دنده تراش پايين آورده مي شود و با دست هر بار ابزار تراشكه به اين ترتيب است 

دنده ادامه  20روال تا انتهاي تراشبچرخاند و اين قيقه دور در د 55با سرعت  لازمبه كنترلر فرمان داده مي شود تا موتور را به ميزان  فشار مي دهد و

. )P08=0( فعال مي شود Motor Freeورودي با اعمال ولتاژ صفر به درايور  فرض بر اين است كه. شودمي يابد و كنترلر وارد وضعيت توقف مي 

   .ايش ظاهر شودروي صفحه نممطلوب است كه دفعات اجراي كلي سيكل ها  ،براي اطلاع از شماره دنده در حال تراش

پنج فاز  تقسيمات درايور. درجه انجام شود 18دنده بايد هر بار چرخشي به ميزان  20درجه است، براي تراش  360يك دور چرخش با توجه به اينكه 

ض اتصال درايور با فر .)25×0.72=18(پالس به درايور اعمال شود  25درجه بايد  18چرخش  ياربپس . است درجه 0.72قسمت معادل با  500 برابر

بعد از فعال . فعال شود IN1قرار مي دهيم تا قبل از حركت انتظار براي ورودي  F10=1مقدار ، IN1و اتصال پدال به ورودي  به محور اول كنترلر

در  ااست زير بسيار مهمدوم سيكل . در نظر گرفته شده IN1چرخش موتور انجام مي شود و در سيكل دوم انتظار براي غير فعال شدن  IN1شدن 

در اين مثال . و بعد مجددا منتظر پدال بعدي مي ماند صورت نگه داشتن پدال، مانع چرخش پيوسته موتور مي شود و صبر مي كند تا پدال رها شود

دنده چرخ  براي نمايش تعداد. P01=20بار اجرا شوند پس  20و قرار است مجموعه  اين سيكل ها  P00=2كلا از دو سيكل استفاده شده پس 

براي اين  پارامترهاي لازم. بار دنده زني يك واحد به رقم صفحه نمايش اضافه شود 20قرار داده مي شود تا بعد از هر  P07=2هاي توليد شده 

  :عملكرد به شرح زير هستند
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P00 2 

P01 20 

P02 500 

P03 X 

P04 0 

P05 بسته به نياز 

P06 X 

P07 2 

P08 0 

 

 C01 C02 

F00 25 0 

F01 55 X 

F02 0 X 

F03 0 X 

F04 0 X 

F05 0 0 

F06 X X 

F07 X X 

F08 X X 

F09 X X 

F10 1 2 

F11 0 0 

F12 0 0 

F13 0 0 

F14 0 0 

F15 1 1 

X: مقدار تاثيري ندارد  

  

        ::::))))حركت با طول متغير بر اساس ميكروسوييچ هاي متحركحركت با طول متغير بر اساس ميكروسوييچ هاي متحركحركت با طول متغير بر اساس ميكروسوييچ هاي متحركحركت با طول متغير بر اساس ميكروسوييچ هاي متحرك((((    مثال سوممثال سوممثال سوممثال سوم

و  START/STOPبا فشار دادن كليد  .و از طريق دو ميكروسوييچ متحرك تعيين مي شوداست  ريغتم كتحررفت و برگشت، طول  در يك حركت

 تاخير، ثانيه 1.3بعد از  سپس .برخورد كند به ميكروسوييچ اولسيستم مكانيكي شروع به حركت مي كند تا  اول، موتور در جهت شروع به كار كنترلر

دوم برخود كند و اين كار بصورت نامحدود و تا زمان فشار دادن  م مكانيكي به ميكروسوييچتا سيست درخش مي كندر جهت مخالف شروع به چموتور 

قسمت است و  200و تقسيمات درايور  1دور در دقيقه و پارامتر شتاب برابر  100موتور سرعت حركت  .ادامه مي يابد START/STOPمجدد كليد 

  .رله موجود روي برد در هنگام برگشت موتور بايد فعال شود .ولتاژ صفر اعمال شوددرايور  Motor Freeي براي فعال شدن موتور بايد به ورود

تعداد پالس در هر مرحله از حركت را بيشتر  ادتبا به اين ترتيب كه. براي پياده سازي اين عملكرد بايد از قابليت خروجي ناگهاني از سيكل استفاده كنيم

راي طي كردن مسير در نظر بگيريم و تنظيمات را به گونه اي انجام دهيم كه با فعال شدن يكي از ورودي ها، اجراي از حداكثر تعداد پالس لازم ب

را به ورودي  برگشتانتهاي جهت و ميكروسوييچ  IN1را به ورودي  رفت انتهاي جهتميكروسوييچ . سيكل متوقف شود و اجراي مرحله بعد آغاز شود

IN2 دور در يك جهت نچرخد و قبل  250م در مثال جاري ساختار مكانيكي به گونه اي باشد كه موتور هيچ گاه بيشتر از فرض كني. متصل مي كنيم

 رسيدن اتمامبه پالس براي هر مرحله قرار دهيم، قبل از  50000با  لداعم 200×250ر تعداد پالس ها را بنابراين اگ. از آن ميكروسوييچ حتما فعال شود

قرار داده  P01=0براي نامحدود كردن تكرار سيكل ها مقدار . تغيير جهت اتفاق خواهد افتادم به ميكروسوييچ برخورد مي كند و سيستپالس ها حتما 

  .ميشود

  :ندلازم براي اين عملكرد در ادامه مشخص شده ا پارامترهاي ،و با فرض اتصال درايور به محور اول كنترلربا اين توضيحات 
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P00 2 

P01 0 

P02 200 

P03 X 

P04 0 

P05 بسته به نياز 

P06 X 

P07 0 

P08 0 

 

 C01 C02 

F00 50000 50000 

F01 100 100 

F02 0 1 

F03 1 1 

F04 0 0 

F05 0 0 

F06 X X 

F07 X X 

F08 X X 

F09 X X 

F10 0 0 

F11 1 3 

F12 0 1.3 

F13 0 4 

F14 0 0 

F15 1 1 

X: مقدار تاثيري ندارد 

 

        ::::))))حركت دو محور مستقلحركت دو محور مستقلحركت دو محور مستقلحركت دو محور مستقل((((    چهارمچهارمچهارمچهارممثال مثال مثال مثال 

دو  به هاموتور. با روالي كه توضيح داده مي شود، بصورت همزمان شروع به حركت كنندكه دو استپر موتور در يك سيستم مكانيكي مطلوب است 

مي چرخد و بعد از اتمام قيقه دور در د 50با سرعت  )پالس 1000( موتور اول نيم دور ،با شروع حركت. متصل هستند قسمت 2000درايور با تقسيمات 

با ) پالس 60000(دور  30 بصورت همزمان با موتور اول شروع به چرخش مي كند و موتور دوم. حركت، منتظر تمام شدن چرخش موتور دوم مي ماند

در زمان انتظار . مي ماند IN3كنترلر منتظر فعال شدن ورودي  ،بعد از اتمام حركت دو موتور. و متوقف مي شود دقيقه مي چرخددر دور  250سرعت 

موتور اول به تنهايي در جهتي مخالف با حركت اوليه شروع به چرخش  IN3بعد از فعال شدن . بايد رله كنترلر هم فعال باشد IN3براي فعال شدن 

بار تكرار  6 اول جمعاموتور  دور 1.5و چرخش  IN3و اين سيكل انتظار براي  مي چرخد دور در دقيقه 40با سرعت ) پالس 3000( دور 1.5مي كند و 

همچنين مطلوب است كه شماره سيكل جاري روي صفحه . كنترلر متوقف شود سپسد و نشوتكرار  ربا 90بايد هم سيكل ها  مجموعه كل .مي شود

تنظيم مي  P01طريق  دو سيكل از مجموعهو تكرار كلي  دوم سيكل F15بار تكرار سيكل دوم از طريق  6توضيح اين كه . نمايش نشان داده شود

  . شوند

 

P00 2 

P01 90 

P02 2000 

P03 2000 

P04 0 

P05 بسته به نياز 

P06 بسته به نياز 

P07 1 

P08 0 
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 C01 C02 

F00 1000 3000 

F01 50 40 

F02 0 1 

F03 0 0 

F04 0 0 

F05 60000 0 

F06 250 X 

F07 0 X 

F08 D X 

F09 0 X 

F10 0 5 

F11 0 0 

F12 0 0 

F13 0 1 

F14 0 0 

F15 1 6 

X: مقدار تاثيري ندارد       

D: بسته به نياز تنظيم مي شود 

 

        ::::))))برش مستطيلبرش مستطيلبرش مستطيلبرش مستطيل((((    مثال پنجممثال پنجممثال پنجممثال پنجم

در  Enable ورودي .ندستمتصل ه Half stepي در مد هايبه درايورهستند و دو فاز محورها از نوع  هاياستپر موتور ،XYدر يك سيستم دو محور 

  .ميليمتر استفاده شده است 5در هر محور از يك بال اسكرو با گام پيچ  .فعال مي شود 5vاعمال ولتاژ  با هااين درايور

از مبدا خود شروع به حركت مي كند تا خروجي به نقطه اي با  دور در دقيقه 70 هر محور با سرعتموتور  START/STOPبا فشار دادن كليد 

را  موتور اره برش و ثانيه فعال مي شود 1.5قف مي شوند و رله موجود روي برد به مدت متو هاسپس موتور. برسد) 10mm,10mm(مختصات 

) 40mm,10mm(حركت مي كند تا خروجي مكانيكي به نقطه اي با مختصات  دور در دقيقه 100 با سرعت Xمحور موتور سپس  .روشن مي كند

حركت ) 40mm,53mm(تا رسيدن به مختصات دور در دقيقه  100 با سرعت Yر محو موتور و در ادامهثانيه توقف مي كند  0.3در اين نقطه  .برسد

حركت مي كند تا خروجي مكانيكي به نقطه اي با  دور در دقيقه 100 با سرعت Xمحور  موتور سپس. ثانيه توقف مي كند 0.3در اين نقطه و د مي كن

حركت مي كند دور در دقيقه  100 با سرعت Yمحور موتور ابتدا  ر ادامهد .ثانيه توقف مي كند 0.3و در اين نقطه  برسد) 10mm,53mm(مختصات 

 هر دو محور با سرعتبا چرخش موتور و  اره از طريق رله خاموش مي شود و سپسمي رسد ) 10mm,10mm(به مختصات و خروجي مكانيكي 

  .قف مي شودبه مبدا خود باز مي گردد و كنترلر وارد وضعيت تو دور در دقيقه، سيستم مكانيكي 70

  

  
ميليمتر بال اسكروها، تعداد پالس هاي مورد نياز براي هر مرحله از حركت از فرمول زير محاسبه  5براي درايورها و گام پيچ  400با توجه به تقسيمات 

  : مي شود

تعداد پالسهاي مورد نياز �

400 � ميليمتر 

5
 

  

. نددر ادامه مشخص شده اپارامترهاي لازم براي اين مثال ، Y درايوربه  2 محور و خروجي هاي X درايوربه  1محور با فرض اتصال خروجي هاي 

  :يا بيشتر باشد 1پارامتر شتاب در هر محله بستگي به اينرسي سيستم مي تواند 
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P00 6 

P01 1 

P02 400 

P03 400 

P04 0 

P05 بسته به نياز 

P06 بسته به نياز 

P07 0 

P08 1 

 

 C01 C02 C03 C04 C05 C06 

F00 800 2400 0 2400 0 800 

F01 70 100 X 100 X 70 

F02 0 0 X 1 X 1 

F03 1 D X D X 0 

F04 0 0 X 0 X 0 

F05 800 0 3440 0 3440 800 

F06 70 X 100 X 100 50 

F07 0 X 0 X 1 1 

F08 1 X D X D 0 

F09 0 X 0 X 0 0 

F10 0 0 0 0 0 0 

F11 0 0 0 0 0 0 

F12 0 1.5 0.3 0.3 0.3 0 

F13 0 6 6 6 6 0 

F14 0 0 0 0 0 0 

F15 1 1 1 1 1 1 

X: مقدار تاثيري ندارد      D: بسته به نياز تنظيم مي شود 

 

        ::::))))برش سه محوربرش سه محوربرش سه محوربرش سه محور((((    مثال ششممثال ششممثال ششممثال ششم

قسمت متصل  2000با تقسيمات  نوع دو فاز هستند و به درايورهاي ميكرواستپي، استپر موتورهاي هر سه محور از XYZدر يك سيستم سه محور 

ميليمتر استفاده شده  4در هر محور از يك بال اسكرو با گام پيچ . آنها فعال مي شوند Motor Freeدرايورها با اعمال ولتاژ صفر به ورودي . شده اند

سپس محور . مي رسد) 0mm,5mm(از مبدا حركت مي كند و به نقطه اي با مختصات  Yابتدا محور  START/STOPبا فشار دادن كليد  .است

Z  ميليمتر پايين مي آيد و در ادامه با حركت توام محورهاي  20كه يك فرز روي آن نصب استX  وY يك لوزي مطابق شكل زير تراشيده مي شود .

  .حركت به انتها مي رسدبا بازگشت به مبدا ميليمتر بالا مي رود و  20به ميزان  Zسپس محور 
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، براي پياده سازي حركت محور سوم مي توان از روش توزيع كلاك XYبا حركت محورهاي  Zي حركت محور با توجه به عدم همزماندر اين مثال 

كلاك خروجي محور  مطابق شكل در اين روش. از طريق رله قابل برنامه ريزي موجود روي برد استفاده كرد) Yدر اين مثال محور (يكي از محورها 

د ورم Zهر زمان كه حركت محور  .دنمي شو متصل Zو  Yبه كلاك ورودي درايور هاي محور  NOو  NCبه سر مشترك رله داده مي شود و سرهاي 

. اعمال شود Zبه درايور محور  NOرله در وضعيت وصل قرار مي گيرد تا كلاك از طريق كنتاكت  ،F13د با مقداردهي مناسب به پارامتر نظر باش

در  Bounceبا توجه به وجود . شود متصل Yبه محور  NCباشد تا كلاك از طريق كنتاكت  كافي است رله قطعهم  Yبراي اعمال كلاك به محور 

ثانيه اي ايجاد شود تا كنتاكت رله در محل  0.1وصل، در هنگام تغيير وضعيت كنتاكت بايد يك تاخير حداقل و قطع  كنتاكت هاي مكانيكي در زمان

 با مقداري در حد چند Pull downيورهاي مورد استفاده بصورت داخلي يا خارجي مقاومت همچنين لازم است در ورودي كلاك درا .خود تثبيت شود

  . اهم وجود داشته باشد تا درايوري كه كلاك آن وصل نيست از نويز تاثير نپذيرد كيلو

  

 
  

  :درباره پارامترهاي سيكل هاي مختلف اين مثال، موارد زير قابل ذكر هستند

ميليمتر بال اسكروها، تعداد پالس هاي مورد نياز براي هر مرحله از حركت از فرمول زير  4براي درايورها و گام پيچ  2000با توجه به تقسيمات  -1

  : محاسبه مي شود

تعداد پالسهاي مورد نياز �

2000 � ميليمتر 

4
 

مثبت ايجاد كند و پارامترهاي جدول  حركت را در جهت F07=0قرار دادن  Yمحور  و در F02=0قرار دادن  Xمحور  اين است كه درفرض بر  -2

به  Zباشد، محور  F07=1دور مي شود و اگر  از سطح كار  Zباشد محور  F07=0رله اگر  فعال شدنهمچنين با . بر همين اساس نوشته شده است

  .حركت مي كند سمت سطح كار

 ثانيه اي به منظور تثبيت وضعيت رله بعد از تغيير 0.1تاخير  يك ،در آن انجام مي شود Zكه حركت اول محور  2سيكل توليد پالس هاي قبل از  -3

 همچنان همزمان با توليد پالس هاي سيكل در ادامه در طول اين تاخير و  Zو  Yرله توزيع كننده كلاك بين محور  .قرار داده شده است نوضعيت آ

به  هم 8و  7در سيكل هاي . مان با توليد پالس ها فعال مي كندرله را در زمان تاخير قبل از حركت و همز F13=2+4=6قرار دادن . فعال است

  .ثانيه اي قرار داده شده است 0.1، اين تاخير وضعيت رله تغييرنياز به  دليل

باشند تا حركت روي يك ) Interpolation(يابي  در هنگام تراش اضلاع لوزي، چرخش دو محور بايد هماهنگ با يكديگر و بر اساس درون -4

 ن سيكل هادر اي اگر. قرار داده شده است F14=1به همين منظور در سيكل هايي كه تراش اضلاع لوزي در آنها انجام مي شود . جام شودخط ان

F14=0  هايمحورخروجي باشد، هر محور حركت خود را بصورت مستقل انجام مي دهد و XY روي لوزي حركت نخواهد كرد.  
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، پارامترهاي لازم براي اين مثال در ادامه نمايش داده Zو  Yهاي درايوربه  2محور و خروجي هاي  X رايوردبه  1محور با فرض اتصال خروجي هاي 

نوشته شده كه منظور اين است كه اين پارامترها بسته به نياز  Dلازم به ذكر است كه بجاي پارامترهاي سرعت و شتاب موتورها عبارت . شده اند

  .تعيين مي شوند

 

P00 8 

P01 1 

P02 2000 

P03 2000 

P04 0 

P05 بسته به نياز 

P06 بسته به نياز 

P07 0 

P08 0 

 

 C01 C02 C03 C04 C05 C06 C07 C08 

F00 0 0 15000 15000 15000 15000 0 0 

F01 X X D D D D X X 

F02 X X 1 0 0 1 X X 

F03 X X D D D D X X 

F04 X X 0 0 0 0 X X 

F05 2500 10000 20000 20000 20000 20000 10000 2500 

F06 D D D D D D D D 

F07 0 1 0 0 1 1 0 1 

F08 D D D D D D D D 

F09 0 0 0 0 0 0 0 0 

F10 0 0 0 0 0 0 0 0 

F11 0 0 0 0 0 0 0 0 

F12 0 0.1 0.1 0 0 0 0.1 0.1 

F13 0 6 0 0 0 0 6 0 

F14 0 0 1 1 1 1 0 0 

F15 1 1 1 1 1 1 1 1 

X: اثيري نداردمقدار ت       D:   بسته به نياز تنظيم مي شود

 

 

        ::::))))دستگاه تزريق پلاستيكدستگاه تزريق پلاستيكدستگاه تزريق پلاستيكدستگاه تزريق پلاستيك((((    ممممتتتتهفهفهفهفمثال مثال مثال مثال 

با درايوري با  يك استپر موتور. نشان داده شده استاز يك مرحله  يناهگان ودي ها براي خروجكردن ور orو  andاز  يلمع كاربرد كيدر اين مثال 

كليد دو وضعيتي كنترلر داراي دو مد حركتي است كه توسط . شده است پلاستيك كوپل تزريقدستگاه  قالببه محور پالس بر دور  2000تقسيمات 

 IN2و  IN1مد دستي است و اپراتور مي تواند از طريق دو كليد فشاري متصل به  در فعال باشد، كنترلر IN3اگر. دمشخص مي شو IN3متصل به 

ولي در اين دستگاه مطلوب است جابجايي محور  دادهم مي توان اين كار را انجام  البته از طريق مد جاگ كنترلر .محور قالب دستگاه را حركت دهد

غيرفعال باشد، كنترلر وارد مد اجرايي مي شود كه در آن با  IN3اگر . وند انجام شودقالب از طريق دو كليد فشاري كه روي بدنه دستگاه نصب مي ش

انجام مي دهد و سپس قالب به آرامي در سيلندر جا مي يك حركت سريع به سمت سيلندر قالب ابتدا محور  IN1به  متصلهر بار فشار دادن كليد 

 دادعا( مي چرخاند و مواد تزريق مي شوددور در ثانيه  200پالس و سرعت   7000با اعمال  استپر موتور ديگري ماردون را ،تاخير ثانيه 0.5بعد از . گيرد

در اين مثال . رج مي شود و سپس با سرعت به محل شروع بر مي گرددتاخير، قالب به آرامي از سيلندر خا ثانيه 3بعد از . )دنا هدش هداد رارق لاثم يارب

 رد. دور در دقيقه طي مي شود 40 پالس و سرعت 4000و طول سيلندر با دور در دقيقه  150سرعت  وپالس  9000اعمال فاصله قالب تا سيلندر با 

در نظر مي گيريم تا يك مكانيزم شتاب منفي ايجاد  دور در دقيقه 60 با دور پايين 2در سيكل رفت قبل از رسيدن قالب به سيلندر، نيم دور را  تكرح

 .تا موقع توقف ضربه ايجاد نشود برگشت هم در انتهاي مسير همين كار انجام مي شود رد. پالس مي شود 9000جمعا  2و  1كه مجموع سيكل  شود

جاگ در  و يتسد لرتنك براي مد 9و  8براي مد اتوماتيك و سيكل هاي  7تا  1مورد نياز است كه سيكل هاي سيكل  9براي پياده سازي اين عملكرد 

با مقداردهي مناسب به پارامتر  كنترلر اين اجازه را مي دهد كهو بالاتر 40006كردن ورودي ها در نسخه  orاستفاده از قابليت . نظر گفته شده اند
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F11 به علت قرار دادن . دو مد كاملا مجزا داشته باشيمF11=5  فعال بودن ورودي ، 7ا ت 1در سيكل هايIN3  موجب مي شود كه كنترلر كلا از

اجراي . صرف نظر مي كند 9و  8در صورت غير فعال بودن اين ورودي، كنترلر كلا از اجراي سيكل هاي  صرف نظر كند و 6تا  1اجراي سيكل هاي 

بي نهايت در نظر گرفته  F15ر سيكل از طريق پارامتر تعداد تكرا 9و  8در سيكل هاي  به اين صورت است كه IN2و  IN1عملكرد جاگ از طريق 

اين روال تا آنجا  .جاگ اجرا مي شود شده و هر بار فشار دادن كليد متناظر با آن سيكل موجب توليد تعدادي پالس با سرعت تعريف شده مي شود و

فشار دادن كليد حركت مخالف جاگ سبب  F11ر پارامتر ادمقبا توجه به . ادامه مي يابد كه كليد جاگ براي حركت در جهت مخالف فشار داده شود

يكي غير فعال بودن . دو عامل مي تواند موجب خروج از سيكل شود 9و  8پس در سيكل هاي  .خروج از سيكل جاري و ورود به سيكل بعدي مي شود

IN3 ق قابليت و دوم فشار دادن كليدي كه جاگ در جهت مخالف را اجرا مي كند كه اين عملكرد از طريor ورودي ها از طريق  كردن وضعيت

تعداد پالس و سرعت را بسته به نوع مكانيك سيستم  9و  8سيكل هاي  F01و  F00در پارامترهاي  .امكان پياده سازي دارد F11به  مقداردهي

براي اين پارامترها  Rو  Pعمومي به همين علت در جدول زير از عبارت هاي . وب براي اجراي جاگ حاصل شودلتعريف مي كنيم تا عملكرد مط

  .استفاده شده است

        :پارامترهاي لازم براي پياده سازي صورت مسئله فوق به شرح زير است فهرست
  

P00 9 

P01 0 

P02 2000 

P03 2000 

P04 0 

P05 بسته به نياز 

P06 بسته به نياز 

P07 بسته به نياز 

P08 بسته به نياز 

 

 C01 C02 C03 C04 C05 C06 C07 C08 C09 

F00 8000 1000 4000 0 4000 8000 1000 P P 

F01 150 60 40 X 40 150 60 R R 

F02 0 0 0 X 1 1 1 0 1 

F03 D 1 1 X 1 D 1 1 1 

F04 0 0 0 X 0 0 0 0 0 

F05 0 0 0 7000 0 0 0 0 0 

F06 X X X 100 X X X X X 

F07 X X X 0 X X X X X 

F08 X X X D X X X X X 

F09 X X X 0 X X X X X 

F10 1 0 0 0 0 0 0 1 3 

F11 5 5 5 5 5 5 5 16 12 

F12 0 0 0 0.5 3 0 0 0 0 

F13 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

F14 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

F15 1 1 1 1 1 1 1 0 0 

X: مقدار تاثيري ندارد    P: پالس جاگ   R: سرعت جاگ   D:بسته به نياز تنظيم مي شود 

        

        ::::))))ساخت مته فرز، پيچ تراشي و ساير موارد مشابهساخت مته فرز، پيچ تراشي و ساير موارد مشابهساخت مته فرز، پيچ تراشي و ساير موارد مشابهساخت مته فرز، پيچ تراشي و ساير موارد مشابه((((    ممممهشتهشتهشتهشتمثال مثال مثال مثال 

مي توان عملياتي مثل ساخت مته فرز يا پيچ تراشي و ساير  Interpolationبا اتصال محور طولي و محورچرخشي به كنترلر و فعال كردن قابليت 

مطابق مثال . كنند كه اين قابليت در كنترلر وجود داردبراي اين كار بايد محور طولي و چرخشي هماهنگ با يكديگر حركت . موارد مشابه را انجام داد

در اين رابطه مي توانيد از مشورت . د و مقدار پارامترها بستگي به نوع كاربرد داردند بصورن سه محور انجام شونششم اين نوع كاربردها مي توان

  .كارشناسان فروش كنترلر استفاده كنيد
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        ::::))))براي كاربردهاي عموميبراي كاربردهاي عموميبراي كاربردهاي عموميبراي كاربردهاي عموميرله قابل برنامه ريزي رله قابل برنامه ريزي رله قابل برنامه ريزي رله قابل برنامه ريزي و و و و     خروجي هاخروجي هاخروجي هاخروجي هااستفاده از ورودي استفاده از ورودي استفاده از ورودي استفاده از ورودي ((((    ممممنهنهنهنهمثال مثال مثال مثال 

وجود  هتسب و زاب تكاتنك اب هلر كي و خروجي 5ورودي و  3در اين برد طراحي شده، اما  روتومهر چند اين كنترلر براي فرمان به درايور استپر و سرو 

 عورش ندرك طورشمه و امكان تكرار هر سيكل و ثاني 25.5به علاوه قابليت تاخير تا  هلر و اورودي و خروجي ه نيا زادارد كه با استفاده هوشمندانه 

 لاعف اب ريخات دروم رد .درك يزاس هدايپ ار يفلتخم ياهدربراك ناوت يم لكيس ره زا يناهگان يجورخ تيلباق نينچمه و اه يدورو تيعضو هب لكيس

 نآ لاثما و يرايبآ رميات لثم يدراوم يارب هك ميشاب هتشاد ريخات لكيس ره رد زور 19 زا شيب ات هيناث 0.1 زا فلتخم نامز 63 ناوت يم راركت ندرك

 زا DIR2 و DIR1 ياه يجورخ ندرك كي و رفص و F13 رتماراپ اب هلر هب بسانتم نامرف و اه يدورو هب روسنس و ديلك لاصتا اب اي .دراد دربراك

         .درك ارجا ار اهرويارد هب نامرف زا ريغ يعونتم ياه دربراك ناوت يم F07 و F02 ياهرتماراپ قيرط

        

     ::::كنترلركنترلركنترلركنترلر    فهرست پارامترهاي قابل تنظيمفهرست پارامترهاي قابل تنظيمفهرست پارامترهاي قابل تنظيمفهرست پارامترهاي قابل تنظيم

P00:  سيكل هاي فعال كنترلر             1-63 

P01: 0 به معناي تكرار نامحدود است   65535 – 0                                         تعداد تكرار سيكل هاي فعال كنترلر 

P02: 1ر محور تقسيمات درايو      200–400–500–1000–2000 

P03:  2تقسيمات درايور محور      200–400–500–1000–2000 

P04: 0                          نحوه ورود به وضعيت اجرا: Start/Stop كليد 

                      1: IN3 ورودي    

P05: 1                                              1ي محور سرعت حركت دست RPM – 250 RPM  

P06: 1                                              2عت حركت دستي محور سر RPM – 250 RPM  

P07: 0         مد نمايش در هنگام اجراي سيكل هاي كنترلر: run نمايش عبارت   

             1:     نمايش شماره سيكل جاري 

                           2:           هاسيكل  دفعات اجراي كلنمايش  

P08: Motor Free 0                                              منطق خروجي: Low (Motor Free)                  1: High (Enable) 

P09: شود ذخيره 9 - 0                                    بازگشت تمام پارامترها به وضعيت اوليه (  5 اربايد مقدبراي فعال شدن (    

P10: Firmware version     40007 

P11: مرحله 63 :0            مد كنترلر  

مرحله اي 9گروه پارامتر  7          :1               

P12:  شماره گروه فعال پارامترها             1-7 

 

C01- C63 Parameters 

F00: 1هاي محور  تعداد پالس  پالس 16000000 – 0                           

F01:   1محور  چرخشسرعت                                          1 RPM – 3000 RPM  

F02:  1محور  حركتاوليه جهت  جهت دوم :1                                    جهت اول :0                                     

F03:   1پارامتر شتاب محور                                                                 0 – 15 

F04:  1تغيير جهت خودكار محور  فعال :1                                       غير فعال :0            

F05:  2تعداد پالس هاي محور  پالس 16000000 – 0                           

F06:   2محور  چرخشسرعت                                          1 RPM – 3000 RPM  

F07:  2جهت اوليه حركت محور  جهت دوم :1                                    جهت اول :0                                     

F08:   2پارامتر شتاب محور                                                                 0 – 15 

F09:  2تغيير جهت خودكار محور  فعال :1                                       غير فعال :0            

F10: در سيكل جاري انتظار براي ورودي قبل از حركت           

  عدم وابستگي به ورودي ها :0 

 1: IN1 

 2: IN1����� 

 3: IN2 

 4: IN2����� 

 5: IN3 

 6: IN3����� 

 

F11: با فرمان ورودي آناز  ه سيكل جاري يا خروجعدم ورود ب  
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 عدم وابستگي به ورودي ها  :0 

 1:  IN1 

 2:  IN1����� 

 3:  IN2 

 4:  IN2����� 

 5:  IN3 

 6:  IN3����� 

 7:  IN1 or IN2 

 8:  IN1 or IN2����� 

 9:  IN1����� or IN2 

 10:IN1����� or IN2����� 

 11:IN1 or IN3 

 12:IN1 or IN3������ 

 13:IN1����� or IN3 

 14:IN1����� or IN3������ 

 15:IN2 or IN3 

 16:IN2 or  IN3������ 

 17:IN2����� or IN3 

 18:IN2����� or IN3������ 

 19:IN1 and IN2 

 20:IN1 and IN2����� 

 21:IN1����� and IN2 

 22:IN1����� and IN2����� 

 23:IN1 and IN3 

 24:IN1 and IN3����� 

 25:IN1����� and IN3 

 26:IN1����� and IN3����� 

 27:IN2 and IN3 

 28:IN2 and IN3����� 

 29:IN2����� and IN3 

 30:IN2����� and IN3����� 

 

F12: ثانيه 25.5 – 0                                                     تاخير قبل از حركت 

F13: 7 – 0                      وضعيت فعال بودن رله در سيكل 

F14: ركت دو محورنوع ح  حركت خطي محورها :1      حركت مستقل محورها :0               

F15: 0 به معناي تكرار نامحدود است   65535 – 0                                                       تعداد تكرار سيكل جاري 

-------------------------------------- 

  :در زير توضيح داده شده������IN3 و  IN3و  �����IN2و  IN2و  �����IN1و  IN1منظور از : توجه

IN1:  1انتظار براي فعال بودن ورودي  

IN1�����:  1انتظار براي غير فعال بودن ورودي  

IN2:  2انتظار براي فعال بودن ورودي  

IN2�����:  2انتظار براي غير فعال بودن ورودي  

IN3:  3انتظار براي فعال بودن ورودي  

IN3�����:  3انتظار براي غير فعال بودن ورودي  

 


