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Zestaw MD-530T jest stanowiskiem dydaktycznym przeznaczonym do badania wtasciwosci silnikow
krokowych. Stanowisko tworzy silnik krokowy polaczony z uktadem hamulca proszkowego oraz
oprogramowanie umozliwiajace archiwizacj¢ danych. Stanowisko zostato przedstawione na rys. 1.

Rys.1. Stanowisko laboratoryjne MD-530T

A. Zestawienie elementow

Czes¢ kontrolno-pomiarowa — kolejno:
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MX-320PY Wytacznik gtéwny

Wyltacznik réznicowy z cztonem nadpragdowym (charakterystyka B, 10 A)
MDR-60-24 Zasilacz impulsowy 24V, 2.5A, 60W, zasilanie obwodu sterowania
DRV8801 36V/1A Kontroler PWM pradu hamulca

FT1A-H40RSA Sterownik PLC, 24DI(6AI),16DO(1x4+2x4Rly +4Tr Source),
2xRS485/RS2

WDT11-U Przetwornik tensometru

HCP-03 Przetwornik PT100 na sygnat analogowy 0+-10V

START/STOP, LED-praca

Kasowanie awarii, LED-awaria

Wyltacznik awaryjny

Regulacja predkosci

Regulacja hamulca

DMS556 Kontroler silnika krokowego 5.6 A, 2050 V

TSZSW 63/002M Transformator bezpieczenstwa 65V A, 24V, 2.7A; zasilanie silnika
Zasilacz niestabilizowany (prostownik + filtr), zasilanie silnika

LP4K0610BW3 Stycznik, zasilanie silnika

Zespol hamowni z silnikiem krokowym:

Ml
M2,M3
Bl

B2

B3

F2

R3

STHS56-3004A635-D21 Silnik krokowy 1,1Nm bipolarny 2.5A/2.2V, 200 krokéw/obrot
Wentylator 24V

NA27-005 Mostek tensometryczny 5kg ImV/V

Czujnik PT100

Czujnik optyczny odbiciowy PNP NO, 1030 V DC

Termostat; NC; Topen:65°C; Tclos:40°C; 2.5A; 250V AC

P3HR Hamulec proszkowy 3 Nm; 100 W; 24VDC; 0.8 A



B. Obsluga stanowiska

Po wlaczeniu zasilania wigcznikiem gtéwnym QI i uruchomieniu oprogramowania na komputerze
nalezy nawigza¢ komunikacj¢ ze stanowiskiem.
Przycisk pokretny S1 zatacza prace stanowiska:

e zalaczenie pracy kontrolera silnika krokowego T5,

e zalaczenie hamulca R3,

e zalaczenie wentylatorow M2 i M3 (zalagczone automatycznie po nagrzaniu si¢ hamulca).

Przycisk monostabilny NO z6ity podswietlany petni funkcje sygnalizacji i kasowania alarmu.
Zadajniki potencjometryczne S3 i S4 umozliwiaja sterowanie uktadem napgdowym:

e S3 - sterowanie czgstotliwoscig impulséw silnika krokowego,

e S4 — sterowanie pracg hamulca.

C. Konfiguracja kontrolera silnika krokowego DMS556

Gdy nie jest w trybie konfigurowanym programowo (on, on, on, on), rozdzielczo$¢ mikrokrokéw jest ustawiana za pomoca SW5, 6, 7, 8 przetacznika

DIP, jak pokazano w ponizszej tabeli:

Mikrokroki | krokéw/360° | SW5 SW6 SW7 SW8
2 400 off
4 800 off
8 1600 off off
16 3200 off
32 6400 off off
64 12800 off off
128 25600 off off off
5 1000 off
10 2000 off off
20 4000 off off
25 5000 off off off
40 8000 off off
50 10000 off off off
100 20000 off off off
125 25000 off off off off

Gdy nie jest w trybie konfiguracji programowej (off,
dynamicznego. Wybierz ustawienie najblizsze wymag

off, off), pierwsze trzy bity (SW1, 2, 3) przetgcznika DIP sg uzywane do ustawienia pradu
anemu pradowi silnika.

Prad | prodRMS | Sw1 | sw2 | swa
szczytowy

21A 1.5A off | of

27A 1.9A off of

327 23A of

3.8A 27A off | off

43A 31A off

4.9A 35A off

56A 4.0A

D. Pomiary na stanowisku
Stanowisko jest wyposazone w oprogramowanie, ktére umozliwia archiwizacj¢ nast¢pujacych danych
pomiarowych ze stanowiska:
e czestotliwos¢ impulséw sterujacych silnikiem krokowym [imp/s],
e predkos¢ obrotowa f [obr/s],
®* moment obrotowy M [Nm],
® moc mechaniczna P [W].
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R=1K(Power>0.125W) if VCC=12V;
R=2K(Power>0.125W) if VCC=24V;

R must be connected to control signal terminal,

Rys.2. Polaczenie kontrolera silnika ze sterownikiem

E. Oprogramowanie MD-Lab: MD-530T

Uruchomi¢ aplikacje MD-530T. Program domys$lnie uruchamia si¢ w trybie oczekiwania i prébuje
nawigza¢ komunikacje ze stanowiskiem na portach od COM0O do COM10.

Jesli program nie nawigze komunikacji automatycznie, to nalezy wybra¢ odpowiedni port COM,
a nastepnie nawigzac¢ polaczenie uzywajac przycisku Potacz.
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Port komunikacny: COM2, Protokst Modbus RTU, Modbus adres 1, 57600 bps, 8 bit, None, 1bit stopu

Rys.3. Pulpit programu do obstugi MD-530T

Po nawigzaniu komunikacji nalezy uruchomi¢ zapis do pliku przyciskiem Start/Stop, ktéry po
rozpoczeciu zapisu bedzie pod$wietlony na zielono.



1. Pomiar charakterystyk zespotu napedowego przy
zadanym sterowaniu silnika

Celem c¢wiczenia jest zbadanie zachowania zespotu: silnik krokowy z hamulcem przy zmiennym
obcigzeniu, a stalym sterowaniu silnikiem krokowym. Podczas ¢wiczenia silnik krokowy bedzie
sterowany stata, zadang czestotliwoscig. Podczas pracy zmieniane bgdzie obcigzenie silnika. Na
podstawie zarejestrowanych danych wyznaczone zostang charakterystyki predkosci obrotowej w
funkcji obciazenia.

1. Przed wiaczeniem zasilania stanowiska sprawdzi¢ konfiguracje¢ kontrolera silnika krokowego.
Zanotowac¢ nastawe do protokotu pomiarowego.

2. Wiaczy¢ program do obstugi stanowiska 1 nawigzac¢ potaczenie ze stanowiskiem.

3. Wilaczy¢ prace stanowiska przyciskiem S1.

>

Sprawdzi¢ dzialanie stanowiska, zmieniajac nastawe czestotliwosci krokéw S4 oraz hamulca
Ss.

Nastepnie nalezy ustali¢ punkt pracy silnika — wybrac¢ czestotliwo$¢ krokow.
Pokrettem S5 ustawi¢ obcigzenie na zero.

Zapisa¢ parametry pracy w danym punkcie.

® N oW

Wprowadzi¢ obcigzenie i stopniowo zwigkszajac jego wartos¢ zapisywaé w karcie pomiarowe;j
parametry pracy.

9. Wylaczy¢ obcigzenie i wylaczy¢ prace stanowiska.

L fz=const f M P L fz=const f M P
P limp/s) | [obr/s] | [Nml | [W] P T limp/s] | Tobr/s] | [INml | [W]
1 1
10 10

10. Na podstawie wynikow pomiarowych wykresli¢ charakterystyki obrotéw i cze¢stotliwosci
krokéw w funkcji momentu obrotowego.



2. Wyznaczanie maksymalnej czestotliwosci roboczej

Celem ¢wiczenia jest zbadanie zespotu: silnik krokowy z hamulcem przy zmiennej predkosci
obrotowej. Na podstawie zarejestrowanych danych wyznaczony jest maksymalny moment obrotowy
silnika krokowego.

b A .

® N oW

Przed wtaczeniem zasilania stanowiska sprawdzi¢ konfiguracj¢ kontrolera silnika krokowego.
Wiaczy¢ program do obstugi stanowiska i nawiazac potaczenie ze stanowiskiem.
Wiaczy¢ prace stanowiska przyciskiem S1.

Sprawdzi¢ dziatanie stanowiska, zmieniajac nastawg czestotliwosci krokéw S4 oraz hamulca
Ss.

Pokrettem S5 ustawi€ obcigzenie na zero.
Nastgpnie nalezy ustawic¢ predko$¢ minimalng i zapisac czgstotliwos¢ krokow.
Nalezy zwigkszac¢ obcigzenie i obserwowa¢ moment obrotowy.

W pewnym momencie silnik zatrzyma si¢. Ostatnig wartos¢ momentu obrotowego tuz przed
zatrzymaniem nalezy zanotowac¢ do tabeli. Nalezy wtedy wylaczy¢ obciazenie, a jesli silnik
dalej stoi w miejscu, nalezy pokrettem S4 zmniejszy¢ czestotliwos$¢ krokow.

W sytuacji gdy kontrolka S2 zglasza btad, nalezy wykona¢ reset: kolejno: S1 wylaczy¢, S2
wcisnaé, S1 zataczyc

10. Nalezy ustawi¢ wigkszg predkos¢ i zapisac czestotliwos¢ krokow.

11. Punkty 7, 8, 91 10 wykonywac az do czg¢stotliwosci maksymalnej (1000 imp/s).

12. Wylaczy¢ obcigzenie 1 wylaczy¢ prace stanowiska.

L fz f M
P Mlimp/s] | [obr/s] | [Nm]
1
15 | 1000

13. Wykresli¢ charakterystyki momentu obrotowego w funkcji czestotliwosci krokéw. Punkty

pomiarowe aproksymowac.

14. Sformutowaé¢ wnioski.
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3. Wyznaczanie czestotliwosci rozruchowej

Celem c¢wiczenia jest wyznaczenie czestotliwosci rozruchowej, przy ktérej silnik wraz z
obcigzeniem moze ruszy¢ lub sie zatrzyma¢ nie gubigc kroku. Jest to wartos¢ maksymalna
czestotliwosci, powyzej ktorej silnik nie jest w stanie ruszyc.

bl e

10.
1.

12.

13.

Przed wtaczeniem zasilania stanowiska sprawdzi¢ konfiguracj¢ kontrolera silnika krokowego.
Wiaczy¢ program do obstugi stanowiska 1 nawiazac potaczenie ze stanowiskiem.
Wiaczy¢ prace stanowiska przyciskiem S1.

Sprawdzi¢ dziatanie stanowiska, zmieniajac nastawg czestotliwosci krokéw S4 oraz hamulca
Ss.

Pokrettem S5 ustawi¢ obcigzenie na minimalng warto$¢ - taka, przy ktorej regulujac
czestotliwos$¢ pokrettem S4, zauwazalne bedzie zjawisko gubienia krokéw.

Ustawi¢ takg nastawe czestotliwosci (S4), przy ktorej silnik gubi kroki.

Nastgpnie nalezy przejs¢ do regulacji czestotliwosci (S4). Nalezy stopniowo zmniejszac
czestotliwos¢, az do momentu startu silnika.

W tabeli zanotowac parametry odpowiadajace granicznej czestotliwosci rozruchowe;.

W sytuacji gdy kontrolka S2 zglasza btad, nalezy wykona¢ reset: kolejno: S1 wylaczy¢, S2
wcisnaé, S1 zataczyc

Minimalnie zwigkszy¢ obcigzenie (S5) 1 powtdrzy¢ operacje z punktow 6+10.

Wylaczy¢ obcigzenie i wylaczy¢ prace stanowiska.

L fz f M
P imp/s) | Tobr/s] | [Nm]
1
10

Wykresli¢ charakterystyki momentu obrotowego w funkcji czestotliwosci krokéw. Punkty
pomiarowe aproksymowac.

Sformutowaé wnioski.

M [Nm]
1
o -\\\
0,9 y
0,85 w @
0,8 Al ]
J
0,75
fz [imp/s]
0,7 T T T T T T
50 100 150 200 250 300 350 400




