MIC488 Protokot MODBUS-RTU (v1.40)
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1. Informacje wstepne

Sterownik MIC488 zostat wyposazony w interfejsy szeregowe RS232 i RS485, ktére pozwala na komunikacje z
urzadzeniami zewnetrznymi w protokole MODBUS-RTU.

Do potaczenia RS485 miedzy sterownikami, a urzadzeniem MASTER, szczegdlnie przy wiekszych dystansach i
predkosciach transmisji (>38400bps, >10m) zaleca sie uzycie skretki dwuprzewodowej, najlepiej dodatkowo
ekranowanej. Nalezy takze pamieta¢ o dodaniu terminatora (rezystor o opornosci 1200...470Q wiaczony miedzy
linie Ai B) na poczatku i koricu magistrali RS485.

Sterownik pozwala na komunikacje z urzadzeniami Master z predkoscig odczytu/zapisu nie wiekszg niz 100
ramek/sekunde.

UWAGA!
0 Adresy rejestrow moga ulec zmianie przy nowszych wersjach oprogramowania sterownika. Nalezy
sprawdzi¢, czy wersja oprogramowania sterownika odpowiada opisanej w dokumentacji.

UWAGA!

A Porty COM1 (RS232) i COM2 (RS485) sterownika MIC488 nie s3 optoizolowane. Nalezy wiec zapewnic takie
same potencjaty miedzy sterownikiem (sterownikami), a innymi urzgdzeniami na tej magistrali (wspdlne
masy zasilania). W przeciwnym wypadku mogg nastapi¢ problemy z komunikacja lub uszkodzenie
urzadzenia.

2. Parametry transmisji i funkcje MODBUS

Parametry transmisji

= Domyslny adres: 1

=  Domyslna predko$é transmisji: 38400 b/s

=  Bity stopu: 1, Parzystos¢: brak

= Timeout: 750us (maksymalny czas odstepu miedzy kolejnymi bajtami w ramce)

Zaimplementowane funkcje MODBUS

Nr funkcji (hex) \ Opis
0x01 Odczyt stanu wyjscia
0x02 Odczyt stanu wejscia
0x03 Odczyt N rejestrow (dla liczb WORD, INT, DIN, REAL)
0x05 Zapis wejscia
0x06 Zapis 1 rejestru (dla liczb WORD, INT)
0x10 Zapis N rejestrow (dla liczb DIN, REAL)

Opis typow zmiennych wykorzystywanych przez MODBUS-RTU w MIC488

NEYAWE] (0]][3 Rozmiar Zakres
zmiennej bajty / rejestry
BYTE Liczba 1 bajtowa 1/1 0-255
WORD Liczba 2 bajtowa 2/1 0...32768
INT Liczba 2 bajtowa 2/1 -32768...32767
DINT Liczba 4 bajtowa ze znakiem 4/2 =231 (231-1)
REAL Liczba zmiennoprzecinkowa 4/2 1.18*1038...3.40*1038, 0, -3.40*1038... -1.18*1038

Wartosci wprowadzone do rejestréw nie sg zapamietywane i przyjmujg wartosci domysine po ponownym
wiaczeniu zasilania sterownika.
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3. Spis rejestrow
3.1 Odczyt i zapis wejs¢, wy

$C i rejestrow bitowych

Tryb (numer funkcji

zmiennej

MODBUS)
6000 ouT BYTE R (0x01), Odczyt wyjs¢ OUT1...0UT8
6000...6007 W (0x05) Ustawienie wyjscia OUT1...0UT8
5000...5019 IN BYTE R (0x02) Odczyt wejs¢ IN1...IN20
2000 M1_EN BYTE W (0x05) Ustawienia wyjscia M1 EN
2001 M2_EN BYTE W (0x05) Ustawienia wyjscia M2 EN
2002 M3_EN BYTE W (0x05) Ustawienia wyjscia M3 EN
2003 M4_EN BYTE W (0x05) Ustawienia wyjscia M4 EN
2004 M1_STOP BYTE W (0x05) Zatrzymanie napedu M1 (STOP)
2005 M2_STOP BYTE W (0x05) Zatrzymanie napedu M2 (STOP)
2006 M3_STOP BYTE W (0x05) Zatrzymanie napedu M3 (STOP)
2007 M4_STOP BYTE W (0x05) Zatrzymanie napedu M4 (STOP)
2008 M1_JOG_PLUS BYTE W (0x05) Praca w trybie JOG+ napedu M1
2009 M1 _JOG_MINUS BYTE W (0x05) Praca w trybie JOG- napedu M1
2010 M2_JOG_PLUS BYTE W (0x05) Praca w trybie JOG+ napedu M2
2011 M2_JOG_MINUS BYTE W (0x05) Praca w trybie JOG- napedu M2
2012 M3_JOG_PLUS BYTE W (0x05) Praca w trybie JOG+ napedu M3
2013 M3_JOG_MINUS BYTE W (0x05) Praca w trybie JOG- napedu M3
2014 M4_JOG_PLUS BYTE W (0x05) Praca w trybie JOG+ napedu M4
2015 M4_JOG_MINUS BYTE W (0x05) Praca w trybie JOG- napedu M4

Info: W urzadzeniach typu HMI funkcje odczytu/zapisu wejsé/wyjsé bitowych oznaczane s3 najczesciej jako xO0.

Przyktadowa ramka danych dla odczytu stanu wejscia IN1 (adres = 5000)

Zapytanie (MASTER -> MIC488) Odpowiedz (MIC488 -> MASTER)

Adres urzadzenia 0x01 Adres urzadzenia 0x01
Funkcja 0x02 Funkcja 0x02
Poczatkowy adres HI 0x13 llos¢ bajtéw 0x01
Poczatkowy adres LO 0x88 Status wejsc¢ BYTE
llos¢ wejsé HI 0x00 CRCHI BYTE
llos¢ wejsé LO 0x08 CRC LO BYTE

CRC HI FD

CRC LO 62

Przyktadowa ramka danych dla ustawienia wyjscia OUT2 (adres = 6001)

Zapytanie (MASTER -> MIC488) ‘ Odpowiedz (MIC488 -> MASTER)

Adres urzadzenia 0x01 Adres urzadzenia 0x01
Funkcja 0x05 Funkcja 0x05
Poczatkowy adres HI 0x17 Poczatkowy adres HI 0x17
Poczatkowy adres LO 0x71 Poczatkowy adres LO 0x71
llos¢ wejsé HI 0x00 llos¢ wejsé HI 0x00
llos¢ wejs¢ LO 0x00 llos¢ wejsé LO 0x00

CRCHI 98 CRCHI 98

CRCLO 65 CRC LO 65
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3.2 Odczyt i zapis rejestrow liczbowych

Rejestry uzytkownika do dowolnego wykorzystania.

Typ Tryb (numer funkcji
zmiennej MODBUS)
WORD R (0x03), W (0x06) Rejestry uzytkownika.
0..498 USER_REGISTER DIN R (0x03), W (0x10)
REAL R (0x03), W (0x10)

Rejestry sterujace typu WORD
Typ Tryb (numer funkcji

zmiennej MODBUS)
Typ danych wysytanych przez MODBUS:

10000 DATA_TYPE WORD R (0x03), W (0x06) O REAL, 1 - DINT
10001 PROG_BANK_SEL WORD R (0x03), W (0x06) Wybdér numeru banku programu do uruchomienia
10002 POS_BANK_SEL WORD R (0x03), W (0x06) Wybor numeru banku pozycji do uruchomienia
Sterowanie programem:
10003 PROGRAM_CTRL WORD R (0x03), W (0x06) 0— STOP, 1 START, 2 - PAUZA
Tryb zadawania predkosci/pozycji dla napedow:
0 (DIRECT) - predkosé/pozycja wykonana zaraz po
10004 AXIS_CTR_MODE WORD R (0x03), W (0x06) wpisaniu do danego rejestru

1 (TRIGGER) - ruch wykonywany jest po zapisaniu do
rejestru AXIS_POS_TRIG (wyzwolenie pozycji) Iub
AXIS_VEL_TRIG (wyzwolenie predkosci)

Dla trybu AXIS_CTR_MODE =1

10005 AXIS_VEL_ABS_TRIG WORD R (0x03), W (0x06) Wyzwolenie ruchu z rejestréw predkosci absolutnej.

Bit 0 — M1, Bit 1 — M2, Bit 2 - M3, Bit 4 — M4

Dla trybu AXIS_CTR_MODE =1

10006 AXIS_VEL_REL_TRIG WORD R (0x03), W (0x06) Wyzwolenie ruchu z rejestréw predkosci wzglednej

Bit 0 — M1, Bit 1 — M2, Bit 2 — M3, Bit 4 — M4

Dla trybu AXIS_CTR_MODE =1

10007 AXIS_POS_ABS_TRIG WORD R (0x03), W (0x06) Wyzwolenie ruchu z rejestréw pozycji absolutnej

Bit 0 — M1, Bit 1 — M2, Bit 2 — M3, Bit4 — M4

Dla trybu AXIS_CTR_MODE =1

10008 AXIS_POS_REL_TRIG WORD R (0x03), W (0x06) Wyzwolenie ruchu z rejestréw pozycji wzglednej
Bit 0 — M1, Bit 1 — M2, Bit 2 — M3, Bit 4 — M4
10009 M_ALL_STATUS WORD R (0x03) Niedostepne
10010 M1_STATUS WORD R (0x03) Status napedu:
10011 M2_STATUS 0 - naped wytgczony (sygnat EN nieaktywny)
10012 M3_STATUS 1 - naped witaczony, brak ruchu (sygnat EN aktywny)
10013 M4_STATUS 2 - naped w trybie zadanej predkosci

3 - naped w trybie ruchu do zadanej pozycji

4 - naped dojechat do zadanej pozycji

5 - btad dojazdu do zadanej pozycji (enkoderem)
6 - naped w trybie bazowania

8 - naped w trybie korekcji pozycji (enkoderem)
Wiaczenie wyjscia EN napedu

10014 M_ENABLE WORD W (0x06) Bit 0 — M1, Bit 1 — M2, Bit 2— M3, Bit 4 — M4
ws | womer | wow | woa | W
= .
10016 M_STOP WORD W (0x06) ot E)zzrrlxl/?:,lzi:alpf?\;lz, Bit 2 — M3, Bit 4 — M4
Info:

» W urzadzeniach typu HMI funkcje odczytu/zapisu wartosci liczbowych oznaczane s3 najczesciej jako x4.

» Dla rejestrow sterujgcych jednoczesnie 4 napedami (AXIS_VEL_ABS_TRIG, AXIS_VEL_REL_TRIG, AXIS_POS_ABS_TRIG,
AXIS_POS_REL_TRIG, M_ENABLE, M_DISABLE, M_STOP) najmtodsze 4 bity rejestru okreslajg numer napedu ktéry
ma by¢ wysterowany: Bit 0 — M1, Bit 1 — M2, Bit 2 — M3, Bit 4 — M4. Przyktadowo do jednoczesnego zatrzymania
napedéw M1, M2, M3, M4 nalezy wysta¢ do rejestru M_STOP wartos¢ 15 (ustawione bity 0,1,3,4).
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Rejestry sterujace typu DINT, REAL

Typ Tryb (numer funkcji
zmiennej MODBUS)
Wartosci aktualne oraz parametry rampy
10017 JOG_SPEED REAL W (0x06) Predkos¢ dla trybu recznego ruchu napedami
10020 M1_POS_ACT Odczyt pozycji aktualnej napedu
10022 M2_POS_ACT REAL / . .. . N -
oo | wwposacr | owr | ROODWIO | T s o et e varo
10026 M4_POS_ACT P Ie wy ) pozyql.
10028 M1_VEL_ACT
10030 M2_VEL_ACT REAL / . L.
10032 M3_VEL ACT DINT* R (0x03) Odczyt aktualnej predkosci.
10034 M4_VEL_ACT
10036 M1_ACC
10038 M2_ACC REAL! R (0x03), W (0x10) Odczyt_ / zapl_s przyspleszer_wla w tryk_)le pozyq[ c?raz
10040 M3_ACC DINT przyspieszenia | hamowania w trybie predkosci.
10042 M4 _ACC
10044 M1_DEC
10046 M2_DEC REAL / . . . -
10048 M3_DEC DINT* R (0x03), W (0x10) Odczyt / zapis hamowania w trybie predkosci.
10050 M4_DEC
10052 M1_VMAX
10054 M2_ VMAX REAL / . . . .
10056 M3_ VMAX DINT* R (0x03), W (0x10) Odczyt / zapis predkosci maksymalnej dla trybu pozycji.
10058 M4_ VMAX

Zadawanie ruchu.

UWAGA: Gdy rejestr AXIS_CTR_MODE (10004) = 0 (tryb DIRECT) wykonanie ruchu nastepuje odrazy po zapisaniu do danego rejestru.
Gdy rejestr AXIS_CTR_MODE (10004) = 1 (tryb TRIGGER) wykonanie ruchu nastepu dopiero po zapisaniu do rejestru wyzwalajacego
(odpowiednio rejestry 1005..1008)

10060 M1_HOME
10062 M2_HOME REAL / W (0x10) Wykonanie bazowanie. Wartos¢ rejestru okresla
10064 M3_ HOME DINT* predkosé bazowania.
10066 M4_ HOME
10068 M1_VEL_ABS
10070 M2_VEL_ABS REAL / W (0x10) Zadanie predkosci absolutnej (predkos¢ napedu bedzie
10072 M3_VEL_ABS DINT* réwna wprowadzonej wartosci).
10074 M4_VEL_ABS
10076 M1_VEL_REL
10078 M2_VEL_REL REAL / W (0x10) Zadanie predkosci wzglednej (predkos¢ napedu bedzie
10080 M3_VEL_REL DINT* réwna predkosci aktualnej + wprowadzonej wartosci).
10082 M4_VEL_REL
10084 M1_POS_ABS
10086 M2_POS_ABS REAL / W (0x10) Zadanie pozycji absolutnej (nastgpi ruch napedu do
10088 M3_POS_ABS DINT* osiggniecia zadanej pozycji).
10090 M4_POS_ABS
10092 M1_POS_REL
10094 M2_POS_ REL REAL / W (0x10) Zadanie pozycji wzglednej (nastgpi ruch napedu do
10096 M3_POS_ REL DINT* pozycji rownej aktualnej + wprowadzonej wartosci).
10098 M4_POS_ REL
Rejestry dla enkoderdw
10100 ENC1_IMP
18181 Emg::mg DINT R (0x03), W (0x10) Wartos¢ licznika enkodera w impulsach.
10106 ENC4_IMP
10108 ENC1_XPOS
10110 ENC2_XPOS REAL / Wartosc licznika enkodera w impulsach przeliczonych
10112 ENC3_XPOS DINT* R (0x03), W (0x10) na obroty napedu.
10114 ENC4_XPOS
10120 M1_POSLIM_L
igi;i mg:ig:t:m:t RDES‘IL"'{ R (0x03), W (0x10) Programowe ograniczenie pozycji w strone ujemna (L)
10126 M4_POSLIM_L
10128 M1_POSLIM_R REAL / R (0x03), W (0x10) Programowe ograniczenie pozycji w strone dodatnig
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10130 M2_POSLIM_R DINT* (R)
10132 M3_POSLIM_R
10134 M4_POSLIM_R

MIC488 adresuje rejestry od 0. Dla urzgdzern MASTER, w ktdérych adresowanie rozpoczyna sie od 1 nalezy
podawac wartosci rejestréw z przesunieciem o 1 np.: JOG_SPEED = 10017 + 1 =10018

* Typ zmiennej zalezy od ustawionego typu danych w rejestrze DATA_TYPE (10000). Domyslnie s3 to wartosci typu REAL,
przeskalowane na odpowiednie jednostki ruchu.

Po wpisaniu do rejestru DATA_TYPE wartosci 1 sterownik przyjmuje i odsyta wartosci w impulsach (liczby typu DINT), ktore
nie sg przeskalowane. Wartosci w impulsach sg réwnowazne ilosciom krokéw wygenerowanych przez sterownik.

Przyktadowa ramka zadania predkosci absolutnej dla napedu M1. Funkcja: 0x10, Adres rejestru: 10068 (M1_VEL_ABS)
Zapis (MASTER -> MIC488) Odpowiedz (MIC488 -> MASTER)

Adres urzadzenia 0x01 Adres urzadzenia 0x01
Funkcja 0x10 Funkcja 0x10
Adres rejestru Hi 0x27 Poczatkowy adres Hi 0x27
Adres rejestru Lo 0x54 Poczatkowy adres Lo 0x54
llos¢ rejestrow Hi 0x00 llos¢ rejestrow Hi 0x00
llos¢ rejestrow Lo 0x02 llos¢ rejestrow Lo 0x02
llos¢ bajtow 0x04 CRC 16 bit

Rejestr 0x06 Hi

REAL/DINT* (Bajt 1)

Rejestr 0x06 Lo

REAL/DINT* (Bajt 0)

Rejestr 0x06 +1 Hi

REAL/DINT* (Bajt 3)

Rejestr 0x06 +1 Lo

REAL/DINT* (Bajt 2)

CRC

16 bit

Przyktadowa ramka odczytu pozycji aktualnej dla napedu M1. Funkcja: 0x03, Adres rejestru: 1020 (M1_POS_ACT)
Zapytanie (MASTER -> MIC488) \

Odpowied? (MIC488 -> MASTER)

Adres urzadzenia 0x01 Adres urzadzenia 0x01
Funkcja 0x03 Funkcja 0x03

Adres rejestru Hi 0x27 llos¢ bajtow 0x04

Adres rejestru Lo 0x24 Rejestr 0x03 Hi REAL/DINT* (Bajt 1)

llos¢ rejestrow Hi 0x00 Rejestr OxFC Lo REAL/DINT* (Bajt 0)

Ilos¢ rejestrow Lo 0x02 Rejestr 0x03+1 Hi REAL/DINT* (Bajt 3)
CRCHI 0x04 Rejestr OxFC+1 Lo REAL/DINT* (Bajt 2)
CRCLO Ox7F CRC 16 bit

Wszystkie liczby 4 bajtowe typu DINT, DWORD, REAL zawierajg sie zawsze w dwoch rejestrach. Ponadto dla liczb
DINT pierwszy rejestr zawiera jej mtodszg czes¢, drugi starszg. Przyktadowo by odczytaé pozycje aktualng napedu
M1 nalezy odczytac rejestry o numerach 1020 oraz 1021, a nastepnie wykona¢ odpowiednig konwersje (jesli nie
ma odpowiedniej funkcji modbus w sterowniku MASTER).

Konwersja 2 rejestrow (4 bajty) na liczbe 32 bitowg (DINT, DWORD, FLOAT).

RejestrX Hl <->Bajtl
RejestrX LO <-> Bajt0
RejestrX+1 HI <-> Bajt3
RejestrX+1 LO <-> Bajt2

Liczba_32_bit = Bajt3<<24 + Bajt2<<16 + Bajt1<<8 + BajtO0,

lub Liczba_32_bit = RejestrX + Rejestr(X + 1)<<16
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4. Opis sterowania przez Modbus

4.1 Sterowanie programem w pamieci sterownika

Za pomocg rejestru PROG_BANK_SEL (10001) mozliwy jest wybdr programu z pamieci sterownika ktdry ma by¢
kontrolowany (uruchomiony, zatrzymany, wstrzymany). Do rejestru nalezy wpisa¢ wartos¢ odpowiadajaca
wybranemu programowi (wartosé¢ 0...5).

Za pomocg rejestru POS_BANK_SEL (10002) mozna wybraé bank z pozycjami, ktére bedg wykorzystywane przez
program (o ile w program uzywa pozycji z tablicy pozycji).

Rejestr PROGRAM_CTRL (10003) steruje pracg programu:

» Zapisanie wartosci 1 powoduje uruchomienie programu
> Zapisanie wartosci 2 powoduje wstrzymanie wykonywanego programu
> Zapisanie wartosci o powoduje zatrzymanie programu

Jesli uruchomiony zostanie programu z pustego banku programu lub pozycji, sterownik zasygnalizuje btgd
zapalajac czerwong diode ERR.

4.2 Zataczenie, wytaczenie i zatrzymanie napedu

Zapisywanie do rejestrow kontrolujacych wybrane napedy jednoczesnie

Rejestry takie jak:

AXIS_VEL_ABS_TRIG (10005)

AXIS_VEL_REL_TRIG (10006),

AXIS_POS_ABS_TRIG (10007),

AXIS_POS_REL_TRIG (10008),

M_ENABLE (10014)

M_DISABLE (10015)

M_STOP (10016)

pozwalajg na jednoczesne sterowanie wybranymi napedami (np. wtaczenie wybranych napeddw, zatrzymanie
itp., wyzwolenie ruchu dla trybu TRIGGER) . Do wybranego rejestru nalezy zapisa¢ wartos¢ odpowiadajgca
bitowemu ustawieniu wybranych napeddw, gdzie najmtodszy bit 0 — naped M1, bit 1 — M2, bit 2 — M3, bit 3 — M4,
Ponizsza tabela zawiera zestawienie wszystkich kombinacji bitowych. Znak ,+” oznacza, ze dany naped jest
wybrany.

VVVVYVYVVY

wybrany naped \ wartos¢ wpisana
ML | M2 | M3 M4 |  dorejestru
- - - - 0
+ - - - 1
- + - - 2
+ + - - 3
- - + - 4
+ - + 5
- + + - 6
+ + + - 7
- - - + 8
+ - - + 9
- + - + 10
+ + - + 11
- - + + 12
+ - + + 13
- + + + 14
+ + + + 15
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Sterowanie wyjsciem ENABLE
» Niezalezne sterowanie kazdym z wyjs¢ przy wykorzystaniu rejestrow bitowych MI_EN..M4_EN
(2000...2003). Jeden rejestr steruje tylko jednym wyjsciem EN. Zapisanie do rejestru wartosci OxFFOO
wigcza wyjscie EN, zapisanie wartosci 0x00 wytgcza wyjscie.
» Jednoczesne sterowanie wybranymi wyjsciami za pomocg rejestru M_ENABLE (1014) wtgczajgcego
wybrane wyjscia EN oraz M_DISABLE (1015) wytgczajacego.

Zatrzymanie napedu
» Niezalezne zatrzymanie kazdego napedu przy wykorzystaniu rejestréw bitowych M1_STOP..M4_STOP
(2004...2007). Zapisanie do rejestru wartosci OxFFOO zatrzymuje naped.
» Jednoczesne zatrzymanie wybranych napeddéw za pomocg rejestru M_STOP (1016). Przyktadowo
zapisujgc wartosc 15 zatrzymujemy wszystkie napedy.

4.3 Ustawienie parametrow ruchu (rampy)

Ustawienie parametréw ruchu kontrolujgcych rampe odbywa sie za pomocg rejestréw:
> MI1_ACC..M4_ACC(10036...10042) — przyspieszenie rozpedzania dla trybu pozycji i predkosci
» MI1_DEC...M4_DEC (10044...10050) — przyspieszenie zwalniania dla trybu pozycji
> MI1_VMAKX..M4_VMAX (10052...10058) — predko$é maksymalna dla zadanej pozycji

o Parametry ruchu powinny by¢ wprowadzane jako wartosci dodatnie, wieksze od zera!

4.4 Bazowanie napedu

Bazowanie napeddéw odbywa sie za pomoca rejestrow MI1_HOME...M4_HOME (10060...10066). Wpisana do
rejestru warto$¢ okresla predkos¢ bazowania. Bazowanie nastepuje od razu po zapisaniu do rejestru. Po
zakonczeniu bazowania pozycja napedu jest automatycznie zerowana.

0 Bazowanie w strone krancowki lewej (KL) odbywa sie przez zapisanie predkosci ze znakiem ujemnym.

4.5 Zadanie predkosci i pozycji

Predkos¢/pozycja absolutna i wzgledna (relatywna)

Predko$¢ i pozycja moze by¢ zadana absolutnie (przyktadowo naped osiggnie predkosé/pozycje réwng wpisanej
do rejestru), lub wzglednie (naped zwiekszy lub zmniejszy swoja predkosé¢/pozycje o wartos¢ wpisang do
rejestru). Rejestry posiadajgce w nazwie ABS zadajg wartosci absolutnie, a REL — wzglednie (relatywnie).

Rejestry ruchu

MI1_VEL_ABS... M4_VEL_ABS (10068...10074) — zadanie predkosci absolutnie
M1_VEL_REL .. M1_VEL_REL (10076...10082) — zadanie predkosci wzglednie
M1_POS_ABS ... M4_POS_ABS (10084...10090) — zadanie pozycji absolutnie
M1_POS_REL ... M1_POS_REL (10092...10098) — zadanie pozycji wzglednie

VVYY

Tryby zadawania predkosci / pozycji

Zmiana trybu nastepuje przez zapisanie do rejestru AXIS_CTR_MODE (10004) wartosci 1 (tryb TRIGGER) lub 0
(tryb DIRECT).
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Tryb bezposredni (DIRECT), (gdy rejestr AXIS_CTR_MODE =0)
Domyslnie sterownik pracuje w trybie bezposredniego zadawania predkosci/pozycji (tryb DIRECT). Sterownik
realizuje ruch od razu po zapisaniu do odpowiedniego rejestru ruchu.

Tryb wyzwalania (TRIGGER), (gdy rejestr AXIS_CTR_MODE =1)
W tym trybie zapisanie do rejestréw ruchu nie powoduje wykonania ruchu przez sterownik. Wykonanie ruchu
nastepuje dopiero po zapisaniu wartosci odpowiadajgcej wybranym numerom napeddéw do rejestrow
wyzwalajgcych:

o AXIS_VEL_ABS_TRIG (10005) — dla wyzwolenia predkosci absolutnych

o AXIS_VEL_REL_TRIG (10006) — dla wyzwolenia predkosci relatywnych

o AXIS_POS_ABS_TRIG (10007) — dla wyzwolenia pozycji absolutnych

o AXIS_POS_REL_TRIG (10008) — dla wyzwolenia pozycji relatywnych

Jest to przydatne, gdy nalezy jednoczesnie uruchomi¢ kilka napeddéw w celu uzyskania synchronicznych ruchéw.

Przyktadowo dla napedow M1, M2 i M3 nalezy zadac¢ pozycje absolutng odpowiednio 10, 15 i 20:
1) Ustawiamy tryb TRIGGER przez zapisanie do rejestru AXIS_CTR_MODE (10004) wartosci 1 (by wrdci¢ do
trybu DIRECT nalezy zapisac 0).
2) Zapisujemy do rejestrow M1_POS_ABS, M2_POS_ABS i M3_POS_ABS odpowiednio wartosci 10, 15i 20
3) Zapisujemy do rejestru wyzwalajgcego AXIS_POS_ABS_TRIG (10007) wartos¢ 7 (odpowiadajgcg binarnej
wartosci 0111, bo wyzwalamy ruch dla napedéw M1, M2 i M3)
UWAGA: Sygnaty EN muszg by¢ wczesniej zatgczone jesli sterujg pracg napedéw.

4.6 Zerowanie pozycji, odczyt pozycji i predkosci
Odczyt aktualnej predkosci i pozycji

Aktualna predkosc dostepna jest w rejestrach M1_VEL_ACT.... M4_VEL_ACT.
Aktualna pozycja dostepna jest w rejestrach M1_POS_ACT.... M4_POS_ACT.

Zerowanie aktualnej pozycji

W celu wyzerowania aktualnej pozycji dla wybranego napedu nalezy zapisa¢ 0 do odpowiedniego rejestru
M1_POS_ACT... M4_POS_ACT. Zapisanie wartosci réznej od 0 powoduje nadpisanie aktualnej pozycji przestang
wartoscia.

4.7 Status napedu

Za pomocg rejestréw statusowych M1_STATUS (10010)...M4_STATUS (10013) mozliwa jest kontrola dziatania
napedu. W zaleznosci od wartosci rejestru

Wartosc rejestru

Mx_STATUS ~ OP'S

0 Naped wytgczony (sygnat EN zdjety)

1 Naped wtgczony, ale nie znajduje sie w ruchu (sygnat EN aktywny)

2 Naped znajduje sie w trybie zadanej predkosci

3 Naped znajduje sie w trybie ruchu do zadanej pozyc;ji

4 Naped dojechat do zadanej pozycji

5 Bfad dojazdu do zadanej pozycji (dla pracy z enkoderem)

6 Naped w trybie bazowania

7 -

8 Naped w trybie korekcji pozycji (dla pracy z enkoderem)

9 Naped osiggnat kraricowa pozycje L podczas ruchu w strone zmniejszajaca
pozycje (programowa, lub przez aktywacje sygnatu kraricowego KL)

10 Naped osiggnat kraricowg pozycje R podczas ruchu w strone zwiekszajaca
pozycje (programowa, lub przez aktywacje sygnatu kraricowego KL)
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Status napedu moze by¢ wykorzystany m.in. do okreslenia czy naped osiggnat zadang pozycje przed zadaniem
kolejnej.

4.8 Tryb sterowania JOG

Tryb JOG moze by¢ wykorzystany do recznej zmiany pozycji napeddw poprzez np. panel HMI. Przez ustawienie
odpowiedniego rejestru JOG nastepuje ruch w danym napedzie. Predkos¢ ruchu w trybie JOG okreslana jest w
rejestrze JOG_SPEED (1017) (liczba typu REAL).

Ruch dla poszczegdlnych napeddéw wyzwalany jest poprze rejestry bitowe:
M1_JOG_PLUS (2008) - ruch w strone dodatnig napedu M1
M1_JOG_MINUS (2009) - ruch w strone ujemng napedu M1
M2_JOG_PLUS (2010) - ruch w strone dodatnig napedu M2
M2_JOG_MINUS (2011) - ruch w strone ujemnga napedu M2
M3_JOG_PLUS (2012) - ruch w strone dodatnig napedu M3
M3_JOG_MINUS (2013) - ruch w strone ujemng napedu M3
M4_JOG_PLUS (2014) - ruch w strone dodatnig napedu M4
M4_JOG_MINUS (2015) - ruch w strone ujemng napedu M4

VVVYVYVVY

4.9 Odczyt / zadawanie parametréw w impulsach (dane typu DINT)

Sterownik pozwala sterowac¢ napedami bez przeliczern jednostek (konfigurowanych w sterowniku) za pomoca
wartosci typu DINT. Jest to przydatne, gdy wymagane jest bezposrednie zadawanie pozycji w impulsach lub
sterownik nadrzedny nie wspiera konwersji rejestréw do liczb zmiennoprzecinkowych typu REAL.

By przetaczy¢ typ danych na DINT nalezy do rejestru DATA_TYPE (10000) zapisa¢ 1. Wowczas wszystkie rejestry,
ktérych typ oznaczony jest jako REAL / DINT* bedg przyjmowaty/odsytaty wartosci typu DINT.

Przyktad
Naped: silnik krokowy 200 imp./obrét z podziatem kroku 1/64.
Przeliczenie jednostek: 200 * 64 = 12800 impulséw / obrét silnika.

Zadanie predkosci 2,5 obr./sek dla napedu M1:
Do rejestru M1_VEL_ABS (10068) nalezy zapisa¢ wartos¢ 2,5 * 12800 = 32000 [imp]

Odczyt aktualnej pozycji napedu M1:
Odczytujemy rejestr M1_POS_ACT (10020), ktory przyktadowo odsyta wartos¢ 57600.
Aktualna pozycja napedu w [obr] = 57600/12800 = 4,5 [obr]

4.10 Rejestry uzytkownika

MIC488 posiada 500 rejestréw dowolnego przeznaczenia (adresy 0-499). Uzytkownik moze przechowywaé w tych
rejestrach wartosci, ktére mogg by¢ odczytywane lub zapisywane przez program wykonywany w sterowniku. Do
rejestrow mogg by¢ zapisywane wartosci typu INT, DINT oraz REAL. W przypadku zapisu wartosci typu DINT i
REAL, ktére zawierajg sie zawsze w dwach sasiednich rejestrach nalezy zapisywac je pod adresy parzyste.

Rejestr ‘
INTO INT 1 INT 2 INT 3 INT 1996 INT 1997
DINTO DIN 2 DIN 1996
REAL O REAL 2 REAL 1996

W celu odwotania sie do rejestréw uzytkownika w jezyku WBC nalezy uzy¢ komend:
SIX - odwotanie sie do rejestru z wartoscig typu INT
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SDX - odwotanie sie do rejestru z wartoscig typu DINT (X tylko parzyste)
SRX - odwotanie sie do rejestru z wartoscig typu REAL (X tylko parzyste)
,gdzie X oznacza adres rejestru 0..1996

5. Program MIC488 ModbusTester

Aplikacja MIC488 ModbusTester pozwala przetestowaé poszczegdlne rejestry sterownika oraz podejrze¢ ramki
protokotu Modbus. Do komunikacji programu z MIC488 nalezy wykorzystaé konwerter USB<->RS232/RS485

oparty o ukfad FTDI.

e
1 MIC488 ModbusTester v101 =R
Polaczenie
Stan polaczenia: Polaczony Adres slave MIC488: [l Odezyt cykicany Rejestry DINT/REAL (32+it)
Rejestry WORD (16-bi) Adres  Nazwa Wartos¢ (REAL/DINT) Zapis (0x10)  Odczyt (0x03)
Adres  Nazwa Wartos¢ (WORD) Zapis (0x06) Odczyt (0x03) Pozycja aktuaina (POS) i preckosé aktuaina (VEL
G L B LB (1020 m1_pos_acT ) 0 N
oA T [eroesmosty -] [ 208 ] [(otere | ws womaar <] o =
Sterowanie programem w sterowniku ; o owolisierie, WA~ prodkoiem
1001 PROG_BANK_SEL [o - [ zapsz ] [ odcayea |
1002 POS_BANK SEL 0 - zapisz_| | Odezyta
1003 PROGRAM_CTRL sTop. - Zapisz 3
ryb sterowania POZYCJA/PREDKOSCIA napgdéw przez Modbus )
1004  AXIS_CTRL_MODE [omect [ zapise | [ odeeyta | D
Wyzwala ruch wybranych napedéw dla trybu sterowania "TRIGGER 1060 M1_HOME = 0
Axis (M)
1005 AXI_VEL_ABS_TRIG ~. [1 02 F3 04 d 1068 M1 VEL_ABS 5 0
1076 M1_VELREL - 0
Rejestry statusowe napeddw
1084 M1_POS_ABS - )
1009 M_ALL_STATUS 0 Zapisz —
1092 M1_POSREL - 0
1010 M1.STATUS & 0 s Odczytaj S—
A ) Odczyt wartosd z enkoderdw (IMP - mpulsy, XPO!
1014 M_ENABLE - 1 F2 F3 Fa Zapisz | | Odexvia e Ll i
0
1108 ENCIXPOS - 0
Fukga  Dane fhex] Status odpowiedzi
0 0 0 [Z]Podglad RX  [¥]Podglad TX ey Gey o
Adres (0..1000)  Typ wartodi Wartogé
L w0 (650 | 0
Info
Wyczysc
Polaczony T 0  Rx:0 Rx OK: 0

0 Program moze nie zawierac wszystkich rejestrow dostepnych w urzadzeniu.

6. Historia zmian

v1.23:
- dodane rejestry pozycji granicznych MX_POSLIM_L/ MX_POSLIM_R

v1.40:
- zmiana wszystkich offsetéw adreséw na 10000 ( dla oprogramowania <1.40 byto 1000)
- zwiekszona pamiec rejestréw uzytkownika do 2000
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