UNI DRIVE 24V - navod pro nastaveni

Tento modul ma 4 vstupni signalové svorky, a to "K1", "K2", "S1", "S2", K1 je vstupni
svorka signalu rotace vpfed, K2 je vstupni svorka signalu rotace vzad a S2 je vstupni
svorka signalu omezeni pfedniho chodu, S2 je vstupni svorka signalu omezeni
zpétného chodu. Zdroj signalu Ize zvolit z mikrospinac&ul, indukénich, infraCervenych,
dalkovych ovladacu a dalSich modull a Ize jej ovladat i jednoCipovym mikropocitacem.

Pracovni rezim:

Rezim 0 (vychozi) :

Samosvorny rezim, signal staCi spustit pouze jednou a samosvornost modulu bézi dal.
- Pokud se béhem otaceni vpred setkate se signalem vzad, okamzité zastavte na 0,3
sekundy a poté prejdéte zpét;

- Limitni signal ma prioritu a pfedni limitni signal bude okamzité zastaven, kdyz dojde k
predni rotaci;

- Pfedni chod nemuze byt spusténa, kdyz je pfitomen signal omezeni chodu vpfed, a
totéz plati pro chod vzad;

- Signal otaceni vpfed a signal otaCeni vzad jsou platné, kdyZ se spusti nizka uroven, tj.
kratkodoba uroven 0V (zaporné napajeni);

- Mezni signal je normalné otevieny; (Napfiklad, kdyz je spinaC SW1 sepnuty nebo
pfipojeny k nizké urovni, rotaci vpred nelze spustit.)

-V daném okamziku je platny pouze jeden limitni signal, napfiklad: zadani dvou
limitnich signalt sou€asné béhem otaceni vzad nelze zastavit otaceni motoru.

Rezim 1:

Verze automatického startu rezimu O pfidava funkci automatického startu pfi zapnuti na
zakladé rezimu 0, to znamena, ze pfi kazdém zapnuti modulu se automaticky spusti
chod vpred. Tato verze je vhodnégjsi jako pohybovy modul mezi dvéma body a bude
fungovat automaticky, kdyz je modul zapnuty.

Rezim 2:

Momentalni rezim. Kdyz je signal otaCeni dopredu, motor se otaci dopredu; kdyz je
signal zpétného otaceni, motor se otocCi; kdyz neni k dispozici zadny signal otaceni
dopredu a zadny signal otaCeni dozadu, motor se zastavi; pfi chodu vpred, pokud
existuje limit chodu vpfed, zastavi chod vpred; Pokud je béhem otaceni signal limitu
zpétného otaceni, zpétné otaceni se zastavi. Odstranéni dvou limitnich signall
neobnovi chod i a je nutné znovu zadat signal pro spusténi chodu vpred a vzad.



Rezim 3:

Rezim Fizeny urovni, podobny funkci jako H-mUstek, funguje podle nasledujici logiky:
Kdyz je signal chod dopfredu a neni tam zadny signal na pfednim limitu, bude se otacet
dopredu; kdyz je signal zpétného chodu a na limitu zpétného chodu neni zadny signal,
bude zpétny chod; tato verze je Cisté logického typu, vhodna pro jednocCipovy signalovy
vstup. Vénujte pozornost priorité chodu vpred, to znamena, ze chod vpred je, kdyz
vstup vpred i vzad spliuji podminky.

Vénujte pozornost povaze urovné v realném Case. Pokud jsou napfriklad signaly na
vstupnich svorkach vpred a vzad souCasné, jde o chod vpred. V tomto okamzZiku,
pokud je signal otaCeni vpred odstranén a signal zpétného chodu je zachovan, dojde k
reverzaci. Limitni vstup je neplatny, kdyz se motor otaCi a motor nelze zastavit.

Rezim 4:

Rezim Start/Stop, funkce je stejna jako v rezimu 0, liSi se pouze nasledujici detaily
funkci:

Pokud byl chod vpred spustén, zadejte znovu signal chodu vpred, okamzité se
zastavi; pokud bylo zpétné otaceni spusténo, zadejte znovu signal zpétného otaceni,
okamzité se zastavi. Napfiklad: existuje signal vpred >>> otacCeni vpred okamzité; v
tomto okamziku zadejte signal otaCeni vpred >>> okamzité zastavte otaCeni

vpied. Obratit totéz.

Rezim 5:

Funkce je stejna jako v rezimu 0, pouze rozdil signalu limitu je nasledujici:

Signal limitu je platny pouze pro aktualni ¢as (platna je nabézna hrana).

Napriklad po spusténi predni chod se zastavi, kdyz se setka s prednim limitnim
signalem. Po zastaveni, ackoliv je stale na vstupu predni limitni signal, mtze byt pfedni
chod stale zahajen zadanim signalu predni chod v tomto okamziku. Kdyz jsou
jednosmérné pocatecni a koncové body na stejné poloze pohybu, tato specifikace se
obvykle pouziva, napfiklad jednim stisknutim. Vytvofite chod a dalSim stisknutim
vytvorite dalSi chod.

Rezim 6: Rezim

pfepinani jednim tlagitkem, funkce je stejna jako v rezimu 0, liSi se pouze zpUsob
spousténi, a to nasledovné:

Vstup signalu chodu vpred, chod vpfed po spusténi, chod vzad po opétovném spusténi
a vstup signalu chodu vzad je neplatny. Zadejte signal chodu vpred, abyste zahajili
chod vpred, a zastavte chod vpred, kdyz ma limit vpfed signal; znovu zadejte signal
chod vpred, spustte chod vzad a zastavte chod vzad poté, co limit zpétného chodu



obdrzi signal.
Rezim 7:

Chod vpred, kdyZ je na vstupu signal chodu vpfed, chod vzad, kdyZ neni Zadny signal,
a vstup signalu chodu vzad je neplatny a nelze jej zadavat spoleCné s jinymi

signaly. Béhem chodu vpfed se chod vpred zastavi, pokud je signal na pfednim

limitu; béhem zpétného chodu se zpétny chod zastavi, pokud je signal na zpétném
limitu. V daném okamziku je platny pouze jeden limitni signal.

napfiklad: zadani dvou limitnich signall sou€asné béhem zpétného chodu nemuze
zastavit otaCeni motoru.

Rezim 8:

Samosvorny-limitni normalné uzavieny rezim, pouze rozdil signalu polohy, ostatni
funkce jsou stejné jako rezim 0. Limitni signal je normalné uzavfen (napf. kdyz neni
zadny signal na vstupu do pfedniho limitu, otaCeni dopredu nelze spustit, pouze kdyz je
na vstupu predni limitni signal, Ize spustit pfedni chod).

Pozadavky na napajeni:

Vstup regulatoru stejnosmérného motoru by mél byt stejnosmérny proud. Napajeci
zdroj Ize pouzit, ale neni omezen na nasledujici typy: spinany zdroj, DC vystupni
transformator, olovéna baterie, lithiova baterie, solarni baterie a tak dale. Vodi¢e pro
pfipojeni napajeni jsou pfipojeny ke svorkam "VIN" a "GND" a kladny a zaporny pol
napajeciho zdroje nelze zaménit. Rozsah napajeciho napéti je 11-15V DC (verze 12V)
a muze normalné fungovat mezi 22-26V DC (verze 24V); Stejnosmérné napajeni
vyzaduje vykon = vykon motoru x 3.

Pozadavky na motor:
1056D02 je regulator stejnosmérného motoru a pouzity motor by mél byt uhlikovy
stejnosmérny motor. PFipojte propojovaci vodiCe motoru ke svorkam "Motor+" a "Motor-

Pozadavky na vykon motoru:
jmenovity vykon 24V DC motoru je menSi nez 100W a mezni hodnota je 200W;

jmenovity vykon 12V DC motoru je mensi nez 50W a limitni hodnota je 100W.



