CAP-STP11 STEPPER MOTOR ARBIRIM KARTI

¢Cap04 Kapasifif Sensérl Stepper Motor ile kullanmak igin dizayn edilmis arabirim kartidir.

eBreakout / Kontrol Kartli ile tek bir sinyalle TRANSFER anahtarlamasi yapabilirsiniz.

eKartinizdan gelen STEP-DIR sinyallerini Motor kontrollinde kullanabilir, otomatik yukseklik kontrollu istediginiz
anda Cap04 Un kontrolline birakabilirsiniz.

eLimit Swigler sadece hareket yonininde aktiftir. Limit swici devreden ¢ikarmak igin motor ters yonde haraket
edebilir.

eAyrica LIMIT gikis sinyalini, sisteminizde ++uyari amaci ile kullanabilirsiniz.

oGirisler PWM oldudu icin, motor hizi analog olarak (oransal) kontrol edilir. Cap04 le beraber kullanildiginda
kesilen metale yaklastikca yavasliyarak durur ve yumusak sekilde yukari kalkar, bu igslem hizli odugundan
fark edilemez, ancak sarsintisiz bir ivmelenme saglar.

AYARLAR UYARI LEDLERI

eMotor Hizi oDISABLE: Y6n degisiminde, Limit swicler aktif oldugunda,
¢Giris Sinyal Kazanci Transfer anhtarlamasi yapildiginda bir sefer yanip séner.
eAkselerasyon (Hizlanma) *STEP: Motora STEP sinyalinin gonderildigini gosterir
eMotor Y6nu “Dir” (Jumper)
oPuls “Step” yoniu (Jumper)
eLimit Swic tipi NO veya NC (Ju
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DIRENG GEREKLIDIR

Hiz Ayari SPEED : (Saat Yoéniine Artar) Step Motor Siiriicuisiindeki Dip Swicleri 1600 (1/8)
veya 800 (1/4) puls modunda set ettikten sonra istenen hiza ayalayiniz.

Kazang GAIN: (Saat Yoniine Artar) Bu ayarl
yavagliyarak durmasini ve harekete basla

ama Motor hareket ederken durma seviyesinde
rken yumusak bir sekilde kalkmasini saglar.

Kazang ¢ok fazla veya yetersiz oldugunda bu 6zellik etkisizlesir.

Test sirasinda:

1) Cap04 yan tarafindaki D-Sub9 kdonnektorii ¢ekin,
2) Down ve Up tuslarina basarak Z eksenini hareket ettirin.
3) Hizin yavasladigi nokta GAIN ayari igin idealdir.

Hizlanma Ayari ACCEL.: (Saat Yoéniine Artar) Motor kalkabildigi ve frenli olarak durabildigi
ayar seviyesine ayarlanmalidir. Siirenin miimkiin oldugu kadar az olmasi sistemin hizh
tepki géstermesini saglar.

Istenen hiza ulagana kadar motorun “Step” kagirmamasi ve dururken kaymamasi gereklidir.



CAP-STP11 ve N tipi Girig - Cikigsh Mach3 Kart Baglantisi

N
o
o

_

55 5= :
B B U meEQ
COM A B |GND STP DIR EN|STP DIR LIM 5V | A LIMIT B |GND V+
PWM_IN | GND_ INPUT OUTPUT LIMITSW  [SUPPLY+ g
4‘* s ‘4*. :. s .4" .4*’ L .4‘ L ? L XA -~ |
COM : +24VDC
DOWN :
CAP0O4 UP ; oV
IN POSITION : :
OPTO T
GND COM |-
{ INPOS
E -------------- ( DWN lg----2
H OUT<>IN UP = =
| LIMIT S §
v % & &
x 0z g 2 E GND |— = =
w =Z0 E E
4 g & & =2 Z STEP - 5
o o < D < o
& o o > ZDIR
(&) o I (&]
E z " F
- +5V
. 2x4k7ohm
TRANSFER (N TIPI CKIS) )
Mach3 ARABIRIM KARTI L
g NN
T aer: ST | (2 9|2 2 2 2|0 2 2 22 2
Port Setup and duis S election IMntnrDulpuls ‘nDUtSiQndSIDutputSignalsIEncﬂdeu’MF’B'slSp\r\dleSelupiMiI\Dptmnsl m m U U g g O <
g A= a]L-In R S T irnl.w jl%ﬂjw |Emu|'ahad |HDH<B\; l;l % E § § ? "i‘ =z =z = = % ?_:_
rput g | 1 13 of L o 3 o0 OO
S O sz M 33538
E mput#3 |8 o o L 4 4 o _| LI o » ':i"_ r ‘_i_
L EmmSE e [N
Probe L4 £ 13 o« 4 o 4 e e e
i o N | I S STEPPER MOTOR SURUCUSU
E Lirnit Owrd E 4 .El u] k4 k4 .El
lot EStop o :1 15 _-=€ :' :El 5
E Pins 10-13 and 15 are inputs. Only these 5 pin numbers may be used onthis screen . .
El Automated Setup of Inputs << IN POS.IT.I.ON IQIN MACH3
: ; KONFIGURASYONU

=

Tamam I iptal I Uygula |
e

F2 e I=00 ST

{2

— -

X
Port Setup and Axis Selection | 'MotoriDutpulsl Triput Signals  Dutput Signals i Encoder/MF‘G‘_si Spindle Selupl il Dplionsi
Signal Enabled Fort # ‘ Fin Kumber | Active Low l;l
Enzbled x 0 0 x
Eriahles ¥ lo 0 k4
Enzbles ¥ o 0 x
Dutput #1 L4 1 14 |« 8
Qutput #2 [ 4 o o x
Oy ‘7 . us L) !
< Outaut #4 o 1 16 b
oupy 2 2
i 46, 4 In n i 4 =
Fins2-9.1.14 18 and 17 ate oufput pins. No other pin humbers should be used

Uygula

T amanm | iptal I

| << Z EKSEN KONTROL TRANSFERI
- iCiN MACH3 KONFIGURASYONU



CAP-STP11 - MKX4-USB Mach3 Kart Baglantisi
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CAP-STP11 - BITSENSOR USB Mach3 Kart Baglantisi
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MACHS3 konfigurasyonu:
PROBE > Port3-Pin4
INPUT#4 > Port3-Pin4
OUTPUT#4 > Port3-Pin4
olarak tanimlanacak.
Kontrol:

OUTPUT#4 konfigiirasyonunu Active Low “X “ “N* segenegini degistirerek kontrol ediniz.




CAP-STP11 - AKZ 250-USB Mach3 Kart Baglantisi
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OUTPUTS o
OUTPUT#4 > Pind4 * (* DEGISTIRILEMEZ)
Kontrol:

DISABLE Ledini, OUTPUT#4 konfigurasyonunda
Active Low “x “ “q“ secenegini degistirerek kontrol ediniz.
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MACHS3 konfigurasyonu: \ N\
INPUTS OUTPUTS o
PROBE > Pin2 * OUTPUT#4 > Pin4 * (* DEGISTIRILEMEZ)
INPUT#1 > Pin1 * Kontrol:
THC DOWN?> Pin5 DISABLE Ledini, OUTPUT#4 konfigiirasyonunda
THC UP>Pin6 Active Low “x “ “q“ secenegini degistirerek kontrol ediniz.




CAP-STP11 - MK4-ET Mach3 Kart Baglan
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