STEMO4 KULLANMA KILAVUZU

1. Tanitim

Stemod4, iki fazli step motorlar igin gelistiriimis programlanabilen step motor sdriciddr.
Programlanma 6zelligi, slrlci icin gelistirilmis bir bilgisayar programi yardimiyla kullanicinin kendisi
tarafindan yazilan programi icra ederek siriiciiniin kendi basina calisabilme 6zelligidir. Boyle bir
calisma icin ihtiyac duyulan dijital girisler, dijtal cikislar, analog girisler stirlicli tGzerinde donanimsal
olarak mevcuttur. Siriciye 6zgl bir programlama dili vardir. Bu dil, motor hareket komutlarini da
kapsayacak sekilde, bir programlama dilinde bulunmasi gereken mantiksal karsilastirma, giris cikislari
kontrol edebilme, aritmetik islemler, etikete dallanma(jump komutu), analog girisleri degerlendirme,
analog girislerde otomatik oranlama yetenegi ve diger baska ozellikler icerir. Bu sayede kullanici,
ilave bir kontrolor kullanmadan sadece strlcliyi kullanarak makinasi lizerinde sinirsiz kontrol
imkanina sahip olur.

istenirse siiriicii geleneksel pulse/direction calisma seklinde de kullanilir. Bu durumda gerekli olan
pulse sinyali ve donis yoni sinyali harici bir kontrolor tarafindan verilmektedir. Motor akim ayari ve
motor mikrostep ayarlari striicli Gzerinde bulunan ayar anahtarlari(dip switch) yardimiyla yapilr.

STEMO
A P
[@le) P Alarm LED — Power LED
= 8 dijital giris
M 3 dijital gikis
rl.iu(;ti 5:: _ 2 analog giris
2 = Pulse sinyali
e Yén sinyali
@J Sensor besleme
RS 485 || » | > { RS-485 haberlesme
L= ‘{ - Calisma bigimi segimi
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)
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STEMO4 KULLANMA KILAVUZU

2. Calisma Biciminin belirlenmesi
Surtcliniin Gg temel ¢alisma bigimi vardir:

e Programli bicim: Kullanici programi ¢alismasi izinlidir. Kullanici kendi programini USB port veya
RS485 port lizerinden sirlicliye yukler. Yikleme isleminden sonra bilgisayar baglantisi olmasi
gerekmez. Sirlict her acilista kullanici programina gecer ve orada tanimlanmis isleri yapar. Motor
hareketi icin gerekli pulse ve direction sinyalleri stirlictiniin kendisi tarafindan tretilir.

e Komut/cevap seklinde ¢alisma: Kullanici programi olmaksizin haberlesme portu tizerinden
verilen komutlara gore calisma bicimidir. Haberlesme portu USB veya RS485 olabilir. Bu ¢alismada
motor hareketi ve motor akim ayari ile ilgili tanimlanmig 6zel komutlar vardir.

Farkli olarak bu calisma biciminde MODBUS-RTU protokoliini destekleyen bir operator panel veya
bir PLC ile MODBUS registerleri izerinden kontrol imkani vardir. Ozel gérev yiiklenmis MODBUS
adresleri ile motor lzerinde kontrol saglanir. Motor hareketi icin gerekli olan pulse ve direction
sinyalleri striciiniin kendisi tarafindan Gretilir. Ayrintili agiklama icin “Komut /cevap Seklinde
Calisma” bélimine bakiniz.

Komut/cevap seklinde calismanin saglikli olmasi igin stricil iginde kullanici programinin yikla
@ olmamasi gereklidir. Bunun icin PC ara yliz programinda bos bir program sayfasi acilir ve

sdrdcuye yazilir.

e Pulse/Direction ¢alisma: Motor hareketi harici kontrolér yardimi ile olur. Striiciiye disaridan
pulse ve doniis yonu sinyalleri verilmelidir. Bu ¢alisma bigiminde motor akimi SW2 ayar anahtari
ile, mikro step secimi SW1 ayar anahtari ile belirlenir. Ayrintili agiklama igin “Pulse/Direction
Calisma” bolimiine bakiniz.

SW1-4 calismanin bigimini belirler.

SW1 SW2  SW3
[3]@ qoog) (o0gg]

2 2
ON | ON ON

SW1
Juus i
23 12
N ON

1 4
ON |
OFF ON
e Programli bigim. Kullanici ePulse / Direction calisma

programi ile gcalisma
o Komut-cevap seklinde
calisma/MODBUS

3. Haberlesme Baglantilar1
Haberlesme portlari USB ve RS485 olmak lizere iki tlrdar.

e USB portu
PC ara yliz programi ile baglanti kurmak icin kullanilir. USB konektéri USB-B tipindedir. USB
baglantisinin kullanilmasi igin kisisel bilgisayarinizda “usb driver” yiklenmis olmalidir. (“Usb
driver” www.eldes.com.tr veya www.otkon.com.tr adreslerinden indirilebilir.)

USB kablosu takilinca PC com portlari listesinde “STMicroelectronics Virtual COM Port (COMxx)”

seklinde COM numarasi belirir. PC ara yiiz programinda COM port se¢ciminde bu numara verilerek
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STEMO4 KULLANMA KILAVUZU

baglanti yapilmalidir. Ara yiiz programi ile tiim programlama islemleri ve izleme islemleri yapilabilir.

Komut/cevap seklinde calisma yapilabilir. USB baglantisinda baud rate ayari yoktur. Stirlicideki
MODBUS protokoli USB port tarafindan da desteklenmektedir.

e RS-485 portu

RS-485 portu ile MODBUS-RTU destekleyen Operator panel, HMI, PLC gibi cihazlara baglanmak
mimkindir. Tek veya birden fazla siirlici RS-485 bus ile bir haberlesme sistemine baglanabilir.
Sekiz tane strtcliye kadar baglanma olanagi vardir. Siirliciniin MODBUS ID’si (cihaz numarasi)
SW3 ayar anahtari tarafindan belirlenir. MODBUS sorgulama sirasinda kullanilan 6zel register
adresleri tanimlanmistir. Bu adreslere yazilan ve okunan datalar ile stirticti davranisi kontrol
edilebilmektedir. MODBUS adresleri “STEMO4_MODBUS_BELLEK_YAPISI.xIsx” dosyasinda

actklanmustir.

SW3 SW3-1 SW3-2 SW3-3 MODBUS ID
ON ON ON 1
u u U |:| OFF ON ON 2
1232 ON OFF ON 3
ON | OFF OFF ON 4
ON ON OFF 5
Y OFF ON OFF 6
1-2-3 MODBUS ID ON OFF OFF 7
OFF OFF OFF 8
RS-485 Elektriksel baglantilar
U RS-485 Konektorij
STEMO
&6 e Haberlesme hizi : 9600 b/s
o L GND .
.ls e Data bit sayisi : 8
Iz n Rx/Tx - B e Stop bit sayisi 01
® Eslik(parity) bit : Yok
n Rx/Tx - A
T RS-485Bus |
SW3 }/ OFF |-
OOOW| ¥—
123%4| [/
ON l ~ -
SW3-4 Hat sonlandirma
direncini devreye alir. DEVREDE DEVREDE
DEGIL
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STEMO4 KULLANMA KILAVUZU

4. Motor Baglantilari ve Siiriicii Besleme
Suricu iki fazh step motorlar igin tasarlanmistir. Step motor sargilari resimde gosterildigi gibi baglanir.

&) Motor uglari baglanirken siiriiciiniin enerjisinin kesik olmasina dikkat ediniz.

Esdeger B sargisi
Esdeger A sargisi /
o
AR
/ B R
L B " <
|l - Motor
= -3
| <
i VDC+ . ]
i GND ||| =5
L
Smr?iem . o
DC Gug Kaynagi
ﬂ (12Vile 48V araliginda)

Step motor A ve B sargilari farkli bobin sarimlari seklinde olabilmektedir. Asagida birka¢ degisik
baglama sekli verilmistir. Dogru baglanti olmasi igin motor Urin bilgisine bagvurulmalidir.

W _BW? <— Bsargisi
A
6 uclu motor gz |:> E A sargisi Orta uglar kullanilmaz

A

rrT Fgmjurﬁm_l B <«— Bsargisi

8 uclu motor él |:>

Ayni gurup sargilar

«— Asargis seri baglanir

i

™ A mg <— B sargisi

B
{ :> <— Asargisi

] A

@ Motor donis yonli mekanik aksamda beklenen yon ile ters ise motor baglantilarinda
A ve A’ uglarini ters gevirmek yeterlidir.

Ayni gurup sargilar

8 uglu motor paralel baglanir
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STEMO4 KULLANMA KILAVUZU

26-pin Konektor Agiklamasi

. Giris-Cikis Sinyalleri Baglantisi

Pin Agiklama Sinyal Pin Agiklama Sinyal
No tipi No tipi
1 Dijital giris-1 I 14 | 5V cikis. P
Potansiyometre/Sensor
besleme.
2 Dijital giris-2 I 15 | Dijital ¢ikis-3 0]
3 Dijital giris-3 I 16 |-
4 Dijital giris-4 I 17 |-
5 Dijital giris-5 I 18 | Yon(direction) sinyali (-) I
6 Dijital giris-6 I 19 | 24V gikis. ( 200 mA-max) P
Sensor besleme.
7 Dijital giris-7 I 20 |-
8 Dijital giris-8 I 21 | Pulse sinyali (-) I
9 Yon(direction) sinyali (+) I 22 | Pulse sinyali (+) I
10 | Girislerin ortak ucu I 23 | 5V gikis. P
Potansiyometre/Sensor
besleme.
11 [ GND P 24 | Analog giris-2 A
12 | Dijital ¢ikis-1 0] 25 | Analog giris-1 A
13 | Dijital gikis-2 0 26 | GND 3
Sinyal tipi A: Analog sinyal, I: Strlicliye giris, O: Stricuden gikis, P: Gig
5.1. Dijital Girisler
R _I_Dl_s_d_e_v_rg ________ | Dis devre
5V ~ 24V ! ! !
| 1 1
: X 5V~ 24V X
| |
& f © 1 s @)
Giris-1 ! 1 /7< ! : io\’\
E Irig- _ Py @11 | G|r|§-1 1 1 ?. °
: 12 1e%e 10 2% e
1 1 3 [ J 1 1 ® ®
1 | 4 () | ) I o ° ®
' 15 % ® ; | e e
' | °,° ; : S I
. 6 ® ! ! . ®
—@ | 7 ® ° ® | ! ! 6 PY ® PY
. | @ L4 I ! [ 7 é o °
Giris-8 8 p ® o126 i : Giris-81 | 8 ® _|26
Q | o’ | ' : °e*
' i i i ©
GND__ N : @ GND | e
----------------- ,- © i 1T ©

PNP BAGLANTI
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STEMO4 KULLANMA KILAVUZU

5.2. Dijital Cikislar

Cikis voltaji: 24V
Yiik akimi: 50 mA (max)

olaws /[ \

13| Cikis-2 /A \L

15 | Cikis-3 t/\ ‘

26 ;

: @ Yk
1

o0 0 00

N

s

<
[0)
2
|w)

5.3.  Analog Giris / Potansiyometre Baglantis1
Analog girigler stirticti Gzerinde hiz ayari, konum ayari gibi stirekli ayar ihtiyaci durumunda
kullanilan sinyal girisleridir. 0-5V arasinda deger uygulanabilir. Analog giris uygulamanin
kolay yonteminden biri Potansiyometre baglamaktir. Potansiyometre igin gerekli gerilim
slrlict tarafindan saglanir.

@ POTANSIYOMETRE @
(e (e )
°. ® °. ®
o ® o o ° o
°. ® |14 5V °. ®
: [ ]
el ® 24| Analog-2 o ® 24| Analog-2
o_© o_©
o @ ® 25| Analog-1 é [ ] ® 25| Analog-1 |
® 26 — ® 26
@
([ J ®
S GND X GND
@ Potansiyometre @ 0-5V sinyal
5Kohm(minimum)

Analog giris, programlama dilinin bir 6zelligi olarak siriici tarafindan otomatik oranlama
yapilarak kullanilmaktadir. Ornegin analog giris hiz ayari yapmak amaci ile kullaniliyor olsun.
Program icinde bu girisin maksimum degerine 200 devir/dakika olacak sekilde bir atama
yapilsin. Bu tanimlamadan sonra analog giristen okunan deger bu maksimum degere gore
otomatik ayarlanarak islem yaptirilir. Analog giristen yari deger geliyorsa motor hizi 100
devir/dakika olarak otomatik ayarlanacaktir.
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STEMO4 KULLANMA KILAVUZU

6. Pulse / Direction (Adim / Yon) Calisma

SW1

“wld
~0l0

Motor sirici, sadece motor akimlarinin kontroliinli yaparak, pulse sinyal girisinden verilen

kare dalga sinyale gore hareket ediyorsa boyle ¢alismaya pulse/direction ¢alisma

denilmektedir. Surici icin gerekli ayarlar motor faz akiminin degeri ve hareket miktarini

belirleyen mikrostep degeridir. Bu ayarlar motorun tipine goére ve pulse sinyalinin uygulanma

bicimine gore slirlict tzerindeki ayar anahtarlari kullanilarak yapilir. Motorun hangi yéne

dondirilecegi, ne kadar hareket edecegi dis kontroloriin gorevidir.

SWi1

----------

sw2

sw3 ¢

iy
123
N

’

ON |
H_/
Mikrostep se¢im Tablosu
SW1-1 | SW1-2 | SW1-3 | Mikrostep | Pulse/tur*

ON ON ON 1/2 400
OFF ON ON 1/4 800
ON OFF ON 1/8 1600
OFF OFF ON 1/16 3200 **
ON ON OFF 1/32 6400
OFF ON OFF 1/64 12800
ON OFF OFF 1/128 25600
OFF OFF OFF 1/256 51200

(*)

1.8° step motorlar igin

(**) Onerilen ¢alisma

()

Motor Giicii Tasarruf Ozelligi

SW3

o~
PN
“wd

INE.

Sinds bicimli akimin tepe degeri

SW2
il
ON |
H_J
Motor Faz Akimi ayar Tablosu
¥
SW2-1 | SW2-2 | SW2-3 | sw2-4 | Faz Akimi

[A]
ON ON ON ON 0.5
OFF ON ON ON 0.9
ON OFF ON ON 13
OFF OFF ON ON 1.8
ON ON OFF ON 2.2
OFF ON OFF ON 2.7
ON OFF OFF ON 3.1
OFF OFF OFF ON 3.5
ON ON ON OFF 3.9
OFF ON ON OFF 4.4
ON OFF ON OFF 4.8
OFF OFF ON OFF 5.3
ON ON OFF OFF 5.7
OFF ON OFF OFF 6.2
ON OFF OFF OFF 6.6
OFF OFF OFF OFF 7.0

Bircok uygulamada motorun hareket ettigi ve durdugu duruma gore
motor kuvvet ihtiyaci farkli olmaktadir. Motor hareket ederken faz
akimi tam degerinde olmasi gerekirken, motor duruyorken faz akimi
tam akiminda olmasi gerekmeyebilir. Motor duruyorken faz akimlarini
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STEMO4 KULLANMA KILAVUZU

yari degerine dislirmek dnemli bir gl tasarrufu saglar. Ayrica motorun ve sirliciniin
gereksiz 1sinmasi 6nlenmis olur. Bu 6zelligi devreye almak igin SW3-1 ayar anahtari ON
yapilmalidir. Bu 6zellik secilmis ise motor hareketsiz kaldiktan iki saniye sonra faz akimlari
ayarlanmis tam akimin yari degerine indirilir. Pulse sinyali gelince akimlar normal degere

doner.
SW3-1 Aciklama
ON Motor faz akimlari %50 degere dusiralir.
OFF Faz akimlari azaltilmaz.

6.1 Pulse ve Yon(direction) Sinyalleri baglantisi

LINE DRIVER
. O QQ OQ OOLJ
O
@ Dis devre i N
I : . "STEMO4 [} |_||_||_\ 0 - 5 ,'
! | Ver: 14 JEID
K-? 1 | C) o Y
° . . W ==
[ 1 |
[ ) . : ||| ok |||”| 4
:o: 21| pulse - :
T 1
° ® o122 Pulse + : c!qf | DD
o’ . " -@
® . STEP MOTOR =
Py Y I DRIVER =
... : iiABE"% g
[ ] 26 | GND . ! : D
® ® | T T T
9| @ O~ 18| Dir- | : EEEE o
& Dir + i |< | i . . . T
, 1 i @ Line driver sinyal seviyesi 5V ise surici
@ T icinde J201 ve J202 kisa devre edilmelidir.

PNP BAGLANTI NPN BAGLANTI
@ Dis devre Dis devre
e P A . |
. , :
1 1 . |
BN ' i . ! ,
- [ ] I | ® [ | |
e _°© ) I i o _© ) . I
[ ] 21| Pulse nn : [ ] 21| Pulse |
e _¢ 1 I e _© : mn !
® 22 | Pulse + . ( 22 | Pulse + 1 X
e _© 1 e _© Q - - :
o’ i | %o | ,
° | 18~28v ) ; ° ! :
[ J ® ! . [ ] ® 1 ~ +\
° i . ° ! 18~28V >!
. [ J = 26| GND | i L4 ° * 26| GND ! . |
e _© I P ; e _© ! I
. . . : . o .
e B || | A |
Dir + i i Dir + : ‘_@7 :
@ b m i i m e s @ ! |
| :
L e e I
@ Sinyal seviyesi 5V ise slirlicli icinde J201 ve
J202 kisa devre edilmelidir.
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STEMO4 KULLANMA KILAVUZU

6.2 Pulse ve Yon Sinyallerinin Tiiriine Gore Ayar

Pulse ve yon sinyalleri kontrolore bagl olarak gesitli sekillerde verilmektedir. Asagidaki gizimlerde bu

durum aciklanmaktadir. SW3-2 ayar anahtari, stricinin bu tirlerden

SW3 hangisine uyumlu olacagini belirler.
i
1234 CW/CCW MOD
ON |
putse I LILILIT
SW3-2 DIR M
ON CW/CCW mod galisma —>
— MOTOR . DUR
e Pulse / Direction mod < >
OFF
e Encoder mod T
PULSE/DIRECTION MOD ENCODER MOD
putse LML ML | | puwse HLILILN ApEpEpNpl
MOTOR O < DUR O MOTOR G . DUR O
~ Pulse sinyali maksimum frekansi : 500 Khz
@ Yon sinyali maksimum frekansi : 500 Khz
Onerilen darbe bosluk orani (duty cycle) : %50

6.3 Motor Akimi Izin Ayar

SW3
e

2
ON |

Bazi durumlarda motor akiminin kontrol6r tarafindan acilip kapanmasi gerekli
olmaktadir. Akimin acilip kapanmasindan anlatilmak istenen, pulse ve yon
sinyallerinden bagimsiz olarak bir giris yardimi ile motorun ¢alismasini
engellemek veya izin vermektir. izin verilmemis durumda pulse sinyali ve yén
sinyali verilse bile motor dénmeyecektir. Siirlicti Gizerinde boyle bir kontroliin
yapilabilmesi mimkin olmaktadir. SW3-3 ayar anahtarinin durumu ¢alismanin nasil olacagini belirler.

-F . .. .. .. . . . . . . . . . . .
@ Pulse-Yon ¢alismada siirticii, harici motor izin sinyalini Giris-1 Gzerinden alir.

SW3-3 | Motor ¢alisma izini
ON Motor, Giris-1 durumuna bakilmaksizin izinli
Motor izini Giris-1 ile . ON | Motor izinli
. . Giris-1
OFF belirlenir. "3 OFF | Motor izinsiz

Giris-1 baglantisi icin 5.1 Dijital Girisler bolimiine bakiniz.
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STEMO4 KULLANMA KILAVUZU

7. Komut/Cevap Seklinde calisma (SW1-4 : OFF)

Dogrudan Komut ile ¢alisma bicimi, seri haberlesme portu Gzerinden komutlar génderilerek strtci
icindeki hazir gorevlerin calistirilmasidir. RS-485 portu veya USB portu bu amacla kullanilabilir.

KOMUT — CEVAP YAPISI

wRe 7

€ > e
Kontrolor sorgu - ' Siirlicii cevabl
komut paketi paketi

Surtcl gerekli gér’evi baslatir

Tr : Cevap verme gecikmesi — max. 15 ms

Sorgu-komut paketi génderilirken karakterler arasindaki bekleme konusunda bir sinirlandirma yoktur.
Paketin bittigi ve degerlendirilmeye alinacagi paket sonundaki <CR><LF> karakteri olmasiile
anlasilir. Boylece bilgisayar klavyesinden komut girilmesi mimkin olur.

@ SW1-4 ON konumunda iken sorgulara cevap verilmez.
Bilgisayardaki Baglanti Ayarlari

Seri Haberlesme ayarlari;

Baglanti hizi 9600 bit/saniye
Data bit sayisi 8

Stop bit 1

Eslik (parity) bit Yok

e Bilgisayar icin seri haberlesme yapan ornek bilgisayar programi: Hyperterminal. exe
@ e Seri haberlesmenin hangi COM portundan yapildigi bulunur, Hyperterminal
programinda dogru COM portu segilir.
e Hyperterminal programi, ASCII ayarlarinda, “Satir Beslemesiyle satir sonu gonder”
secenegi aktif olmalidir.

Komut Formati

<komutu belirleyen li¢ harf> [<komut icin gerekli parametre dederi>] <CR> <LF>
CR =0D(hex), LF=0A(hex).
Komutlari asagidaki gibi gruplamak mimkinddr:

o Yaptirnm komutlari: Bir parametre almadan stricide islem baslatan komutlar.
RUN, STP, MOV, MOD, STA

o Degistirme komutlari: Bir parametre verilerek siriiclide bazi degerleri degistiren
komutlar.
TGP, OFF, SPD, MCS, CUR, DIR, ACC, INV, POS
Degistirme komutlarinda yeni parametre degeri verilmeden sadece komut génderilir ise sirtcd,
icindeki mevcut parametre degerini geri gonderir. Bdylece mevcut parametre degeri sorgulanmis
olur.
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STEMO4 KULLANMA KILAVUZU

HLP komutu mevcut komutlarin listesini verir. Listede 6zet olarak aciklamalar vardir. Liste érnegi:

ELDES ELEKTRONIK

STEP MOTOR DRIVER-STEMO4

FIRMWARE: V:2.4

#H4

S
RUN :Start the motion.

STP :Stop the motion.

TGP[d] :Ask/set the displacement d. d:0-2147483647
POS[d] :Ask/set the current position. d:signed 32-bit
SPD[d] :Ask/set the speed value. d:1-15000 (rpm*10)
ACC[d] :Ask/set the acceleretion. d:1-9999 rpm/sec
CUR[d] :Ask/set peak current. d:0-1000

DIR[d] :Ask/set direction. d:0-1

MOV :Move TGP (N) steps

INV[d] :Start speed. d:10-15000 (rpm*10)

STA :Status of driver

MOD :Motor status. 0!:Stop, 1!:Running

MCS[d] :Ask/set microstep. d:1,2,4,5,8,10,16,25

OFF[d] :Ask/set motor brake current. d:0-100.

DEL :Delete user program

FHEAH 4 A A A A A A A A A A A
[]: opt. parameter, press Enter after command and value.

FHEFAHE SR H AR A AR A R A R A

Surict icindeki hazir komutlar asagida listelenmistir;

Yaptinnm Komutlari
Siiriiciiye gonderilen: Siiriicii cevabi:
Komut
Sorgu mesaji Byte Aciklama Mesaj Aciklama Byte
sayisl sayisl
RUN RUN<e> 5 Motor dondir RUN!<0D><0A> 6
STP STP<e> 5 Motor durdur STP!<0D><0A> 6
Motor Belirli
MOV MOV<e> 5 MOV ! <OD><0A> 6
adim kadar don
Motor galisma MOTOR=0!<0D><0A> Motor duruyor
MOD MOD<e> 5 . 10
durumu MOTOR=1!<0D><0A> Motor déntyor
durumu ve SPD = 00400<e> 17
MCS = 00016<e> 17
ayarlari CURON = 00400<e> 17
— STAcs s CUROFF = 00100<e> 17
ACC = 00100<e> 17
DIR = 0<e> 13
NV = 00010<e> 17
TEMP = 00283<e> 17
POS = 0000000000<e> 22
<e>: <0D> ve <0A> karakterleri arka arkaya (Enter) oldugunu ifade eder.

RUN : Motoru déndurmeye basglatir. Motor belirlenmis hiz, yon ve ivmelenme
parametrelerine gore surekli ddnmeye baslar.

STP : Motorun dénmesini durdurur. Motor akimini keser. Surtclye gdnderilecek
MOV : Motorun TGP ile belirtilen deger kadar (N step) adim atmasini saglar. Bu

komut verilen adim sayisina gére ivmelenme, sabit hiza ulasma ve yavaglama degerlerini
otomatik olarak hesaplar ve hareketi yerine getirir. Hareket tamamlaninca motor durur
fakat faz akimlari kesilmez. Motor frende kalir.
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e MOD : Motor ¢alisma durumunu sorgulamak igin kullanilir.
e STA : SurGcunin genel ayarlarini ve durumunu toplu olarak génderir.
Listedeki TEMP surlcinin o andaki sicakhidini °C cinsinden verir. 00283 = 28.3 °C
olmaktadir.
Degistirme Komutlari
Siiriicliye gonderilen: Siiriicii cevabr:
Komut
. Byte . Byte
Sorgu mesaji y Aciklama Mesaj y
sayisl sayisl
TGP<e> 5
TGP ° Adim say1si oku TGP=0000000500<e> 16
TGP500<e> 8 Adim sayisi yaz
POS<e> 5
POS ° Adim sayag oku POS=0000001500<e> 16
POS1500<e> 9 Adim sayag yaz
SPD<e> 5
SPD ° Motor hizi oku SPD=00600<e> 11
SPD600<e> 8 Motor hizi yaz
SRS c TS
° Donds yond oku PIR-1<e> .
DIR1l<e> 6 Dénus yénl yaz
ACC<e> 5
Acc ° Hiz rampa oku ACC=00600<e> 11
ACC600<e> 8 Hiz rampa yaz
CUR<e> 5
CUR ° Motor akimi oku CUR=00700<e> 11
CUR700<e> 8 Motor akimi yaz
OFF<e> 5
OFF ° Fren akimi oku OFF=00050<e> 11
OFF50<e> 7 Fren akimi yaz
MCS<e> 5 i
Mes ° Mikro step oku MCS=00025<e> 1
MCS25<e> 7 Mikro step yaz
INV<e> 5 Motor kalkig hizi oku
INV INV=00300<e> 11
INV300<e> 8 Motor kalkis hizi yaz
<e>: <0D>ve <0A> karakterleri arka arkaya (Enter) oldugunu ifade eder.
e TGP : Hedef pozisyon belirler (N adim). Adim sayisi cinsinden motorun MOV komutu

ile ne kadar hareket edecegini belirler. Her MOV komutu verildikge motor bu parametre ile
belirtilen adim kadar ilerler ve durur. 0 ile 2,147,483,647 arasi sayi alir.

e POS

ileri ve geri yondeki hareketler isaretli olarak sayaca eklenir. Adim sayisi cinsinden

: Motor hareket ettikge adim sayaci gidilen mikrostep sayisina gére deger alir.

motorun hangi pozisyonda oldugunu sorgulamak veya set etmek icin POS kullanilir. POS

komutu kullanilarak herhangi bir yer sifir(referans) noktasi olarak belirlendikten sonra

motorun ¢alismasi sirasinda okuma yapilarak motorun mutlak olarak hangi pozisyonda
oldugu ogrenilebilir. -2,147,483,648 ile 2,147,483,647 arasi sayi alir.

e SPD

e DIR

e ACC

gecmesi sirasinda veya durmakta iken harekete gecgecek ise ivmelenme fonksiyonu

: Devir/dakika cinsinden motor ¢alisma hizini belirler. 0 ile 15000 arasi deger
verilebilir. Burada verilen deger gercek devir/dakikanin 10 kati olmaktadir. Ornek: 1200
sayisi 120 devir/dakikaya karsilik gelir.

: Motor dénus yununu belirler. 0 ve 1 degerini alir.

: Motor hizlanma katsayisini (rampa) belirler. Motor bir hizdan farkli bir hiza

(rampal hareket) kullanilir. 1 ile 9999 arasi deger verilebilir. Verilen deger (devir/dakika)/sn
olarak alinir. Saniyedeki dev/dakika artigi/azalisi olarak ifade edilir.
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e CUR : Motor galisma faz akimini belirler. 0 ile 1000 arasi sayi verilebilir. Buradaki
sayl oransal sayi olup set edilen motorun gergek faz akimi, 1000 i¢in 7 ampere(tepe deger)
karsilik gelir.

e OFF : Motor frendeki akimini belirler. Motor ¢galisma akiminin ytzdesi olarak girilir. O

ile 100 arasi sayi verilebilir. Motor hareketi durduktan 2 saniye sonra faz akimlari motor
fren akimina dusurGlir. 100 degeri galisma akimi ile fren akiminin ayni olmasi, 0 degeri ise
fren akiminin sifir olmasi, yani motor akiminin kesilmesi anlamina gelir.

e MCS : Mikrostep calisma bigimini belirler. MCS parametresi sirasiyla 1(full step),
2(half step), 4(Va step), 5(1/5 step), 8(1/8 step), 10(1/10 step), 16(1/16 step), 25(1/25)
degerlerini alir.

e INV : Motor hareketinin baslangi¢ hizini d/dak cinsinden belirler. ACC komutu ile
birlikte motor hareketinin hangi hizdan baglayacagdini belirtir. 0 ile 15000 arasi deger
verilebilir.

e DEL : Kullanici programini silmek ve etkisizlestirmek igin kullanilir.

(Not: Silme isleminin yapilabilmesi igin daha dnceden PSW1923<0x0d><0x0a> komutu ile
izinin agiimasi gereklidir.)

8. MODBUS
Modbus-RTU destegi ile suriici haberlesme hattindan kontrol edilebilir. Striici slave olarak
cahismaktadir. Motor calistirma, durdurma, yon degistirme, hiz ayari, akim ayari, rampa degeri
belirli adim ilerletme gibi bircok islem yaptirilabilir.

MODBUS MESAJ ZAMANLAMA DIYAGRAMI

wre 7

e > —>
! ' ! Siiriici
misffsruMODBUS MODBUS
g i cevabi o

Suriicu gerekli gorevi
baslatir

Modbus sorgu mesajinda karakterler arasi bosluk maksimum 2 karakter stiresi olmalidir.

Tr : StirGciniin master sorgu icin cevap verme siliresi maksimum 15 milisaniyedir.
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