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DRIVER STR6-RS485

Prefdacio

Obrigado por utilizar nosso produto Driver de Passo de Malha Fechada com Barramento Totalmente Isolado RS485.
Antes de usar este produto, leia este manual cuidadosamente para obter as informagdes de seguranga
necessarias, precaucdes e métodos de operacdo. A operacdo incorreta pode ter consequéncias muito sérias.

! Atencdo: Este produto né&o foi projetado e fabricado para proteger a seguranga pessoal contra a ameaga do
sistema mecdanico. Considere medidas de protecdo de seguranga durante o projeto e fabricagdio do sistema
mecdnico para prevenir acidentes causados por operacdo impropria ou produto anormal.

« O conteudo deste manual estd sujeito a alteragdes sem aviso prévio devido a melhorias no produto.

o Nossa empresa ndo assumird qualquer responsabilidade por qualquer modificagdo do produto pelo usudrio.
o Ao ler, preste atencdo ds seguintes indicagcdes no manual:

Nota: Lembra vocé dos pontos-chave no texto.

Cuidado: Indica que a operagdo errada pode causar lesdes pessoais e
danos ao equipamento.

Alguns de nossos produtos passaram pela certificagdo compulséria nacional 3C, certificagdo CE e certificagdo
ROHS.

www.kalatec.com.br
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Visdo Geral

Introdugdo do Produto

O STR6-RS485 é o Driver de Passo de Malha Fechada com barramento totalmente isolado RS485 padréio Model Bus
de nossa empresa. Ele adota a mais recente tecnologia de processamento digital DSP de 32 bits. O algoritmo de
controle do driver emprega tecnologia avangada de corrente varidvel e tecnologia avangada de conversdo de
frequéncia. O driver apresenta baixo aquecimento, pequena vibragdo do motor e operagdo estdvel.

Os usudrios podem definir qualquer endereco ID entre 1 e 255 e qualquer valor de corrente dentro da corrente
nominal, o que pode atender aos requisitos de aplicagdo da maioria das ocasides. O driver de barramento pode
acionar motor de passo de malha aberta de duas fases, motor de passo de malha aberta de trés fases, motor de
passo de malha fechada, motor servo sem escovas DC, etc. Gragas & tecnologia de micros seccionamento
embutida, mesmo sob a condigdio de baixa subdivis@o, o efeito de alta subdiviséo pode ser alcancado.

A operacdo em baixa, média e alta velocidade & muito estdvel e o ruido & muito pequeno. O driver é integrado com
a func&o de configuragdo automdtica de pardmetros ao ligar, que pode gerar automaticamente os par&metros
operacionais ideais para diferentes motores e maximizar o desempenho do motor.

Caracteristicas

« Nova tecnologia DSP de 32 bits.

e Adotado o esquema de circuito de interface de isolamento elétrico total do sinal de comunicagdo RS485, com
comunicagdo estavel e confiavel.

e Entrada de sinal de isolamento fotoelétrico de canal, sendo 2 delas isolamento por optoacoplador de alta
velocidade.

e Saida OC isolada por opto acoplador de canal.

e Funcdo de correspondéncia automdtica de motor com pardmetro ao ligar.

« O controle de corrente varidvel reduz muito o aguecimento do motor.

e Aciona uma variedade de motores de passo de malha fechada, séries 20, 28, 42, 57, 60, 86.

» Frequéncia de comunicagdo de até MHz (padrdo de fabrica: 9600Hz).

« Configuragdo de corrente conveniente, opcional entre 0.3-7.8A.

o O intervalo de encoder permitido & de 250-10000 linhas, e o numero de linhas do encoder recebido por padrdo
de fdabrica é de 1000 linhas.

e Funcdes de protecgdo contra sobretensdo, subtensdo, sobrecorrente, perda de fase, dano no fio do motor, erro
ou danos no fio do encoder, etc.

Campo de Aplicagdo

E adequado para diversos equipamentos e instrumentos automdticos de pequeno e médio porte, como AGV, porta
de passagem rdpida, maquina de gravagdo, maquina de marcagdo, mdaquina de corte, fotocomposigdo a laser,
plotter, maquina-ferramenta de controle numérico, equipamento de montagem automdtica, etc. Efeito de
aplicagd@o excelente em equipamentos com baixo ruido e alta velocidade esperados pelos usudrios.

www.kalatec.com.br
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indices de Desempenho

Caracteristicas Elétricas

DRIVER STR6-RS485

STR6-RS485
Parametro
Valor Minimo | Valor Tipico Valor Maximo Unidade

Corrente de Saida (valor de pico) 0.5 - 78 A
Tensdo de Alimentagédo de Entrada (DC) 24 24/36/48 75 VvDC
Corrente de Entrada do Sinal de Controle 6 10 16 MA
Nivel da Interface do Sinal de Controle 5 5 24 Vdc
Tensdo de Pull-up da Saida OC 5 - 24 Vdc
Frequéncia de Comunicagdo RS485 1 1000 KHz
Entrada de Tensdo Analégica 0 5 Vdc
Resisténcia de Isolamento 100 MQ

Ambiente de Servico

Parametro

Detalhes

Modo de Resfriamento

Resfriamento natural ou resfriamento a ar forgcado

Néo deve ser colocado perto de outros equipamentos aquecidos.
Ocasido Deve-se evitar poeira, névoa de éleo, gdas corrosivo, locais com
alta umidade e forte vibragéo. Gas combustivel e poeira
condutiva sdo proibidos.
Ambiente de
Servico Temperatura -5°C~+50 °C
Umidade RH~90%
Vibragdo M/s2 MAX
Temperatura de Armazenamento -10°C~60 °C
Altitude de Uso Abaixo de 1000m
Peso 0.2KG
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Instalagdo

Dimenséo de Instalagao

Método de Instalagdo

A temperatura operacional confidvel do drive é geralmente de até 65°C, e a temperatura operacional do motor é
de até 80°C.

E recomendado selecionar o modo de meia-corrente automdtica quando o motor estiver parado, e a corrente é
automaticamente reduzida pela metade para diminuir o aguecimento do motor e do driver.

Ao instalar o driver, instale-o verticalmente na lateral, de modo que os dentes de resfriamento formem uma forte
conveccdo de ar.

Se necessdrio, instale um ventilador proximo ao driver para dissipagéo de calor forgada, garantindo que o driver
opere dentro da faixa de temperatura operacional confidvel.

www.kalatec.com.br
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Portas e Fiagdo do Driver

Diagrama de Fiagao

Definigdo de Portas
Indicagdo de Status do LED

DRIVER STR6-RS485

O LED azul a esquerda é o indicador de energia, que fica normalmente aceso quando o driver estd ligado. Ele se
apaga quando o drive é desenergizado.
O LED azul é o indicador de falha. Quando ocorre uma falha, o indicador pisca em um ciclo de 3 segundos.
Quando a falha é eliminada pelo usudrio, o LED azul fica normalmente apagado.

O numero de flashes do LED vermelho em 3 segundos representa diferentes informagdes de falha:

Forma de onda intermitente do

S/N Numero de Flashes LED vermelho Descrigdo da Falha
1 1 M ﬂ; Falha de sobrecorrente ou curto-
circuito fase-a-fase
2 2 [ U [ [ L Falha de sobretensdo
3 3 f]_[_[_ﬂ ﬂ_ Falha de subtenséao
4 4 *U’UU ’L Protegdo contra perda de fase
5 7 Alarme de tolerdncia excedidaq, falha

[N NN —

do encoder, falha do motor

Pagina 7 de 20
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Porta de Entrada do Sinal de Controle (Interface do Sinal de Controle)

Nome
PL+ Sinal de alta velocidade: a borda de subida do pulso € eficaz. PL em nivel alto 5~24Vdc e
0~0.5V em nivel baixo. A largura do pulso deve ser maior que 1.5 US para responder de
PL - forma confidvel ao sinal de pulso.
DR+ Sinal de alta velocidade: a borda de subida do pulso € eficaz. DR em nivel alto 5~24Vdc e
0~0.5V em nivel baixo. A largura do pulso deve ser maior que 1.5 US para responder de
DR- forma confidvel ao sinal de pulso.
IN+ Sinal de baixa velocidade: entrada de dnodo comum de inl, in2 e in3, nivel compativel
com 5-24V
IN1 Entrada negativa do sinal de baixa velocidade IN1, limite negativo
IN2 Entrada negativa do sinal de baixa velocidade IN2, limite positivo
IN3 Entrada negativa do sinal de baixa velocidade IN3, reservado
OT: OT- Saida emissora OC de cadtodo comum, terminal comum de saida OC do emissor OT1, OT2
oT1 Saida emissora OT1, tensd@o maxima de pull-up 24Vdc, resisténcia de pull-up 2K Q,
corrente maxima de saida 100mA, saida de falha
Saida emissora OT2, tens@io maxima de pull-up 24Vdc, resisténcia de pull-up 2K Q,
oT2 s , . .
corrente maxima de saida 100mA, saida no lugar (in-place output)
0V Reservado para uso
A2 Reservado para uso
GND Reservado para uso
AIN Reservado para uso
5v Reservado para uso

www.kalatec.com.br
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Interface de Sinal do Encoder e Sinal Hall

Nome Funcgdo
EA+
Interface de entrada diferencial do sinal A do Encoder
EA-
EB+
Interface de entrada diferencial do sinal B do Encoder
EB-
EZ+
Interface de entrada diferencial do sinal Z do Encoder
EZ-
EU+
Reservado para interface de sinal Hall do motor servo sem escovas
EU-
EV+
Reservado para interface de sinal Hall do motor servo sem escovas
EV-
EW+
Reservado para interface de sinal Hall do motor servo sem escovas
EW-
5v Fornece ao encoder e ao elemento Hall do motor uma tensdo DC de 5V e uma corrente de T00mA
GND Catodo do terminal de referéncia V

Porta de Saida de Motor e Fonte de Alimentagao
Interface de Alimentacé&o do Motor e Fonte de Alimentagdo.

Nome Funcdo

GND Fonte de alimentagdo DC (terra)

+VDC Eletrodo positivo da fonte de alimentacdo DC, faixa de tensdo de alimentagdo: DC 24-75Vdc,
operagdo com 24Vdc ou 36Vdc é recomendada

A+ Interface do enrolamento de fase A+ do motor de passo, utilizada em passo de malha aberta e

malha fechada, e a interface servo DC n&o é utilizada

A-/U Interface do enrolamento de fase A- do motor de passo ou interface do enrolamento de fase U do
servo DC

B+/V Interface do enrolamento de fase B+ do motor de passo ou interface do enrolamento de fase V do
servo DC

B-/W Interface do enrolamento de fase B- do motor de passo ou interface do enrolamento de fase W do
servo DC

www.kalatec.com.br
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DRIVER STR6-RS485

A tens&o de alimentagdo pode operar normalmente dentro da faixa especificada. Preferencialmente, o driver deve
ser fornecido por uma fonte de alimentac&o DC ndo regulada, ou por transformador com redugdo de tensdo,
retificacdio em ponte e filtragem por capacitor. Entretanto, é fundamental observar que o pico da ondulag&o da
tensdo retificada ndo deve ultrapassar a tensdo mdxima especificada. Sugere-se que os usudrios utilizem uma
tens@o DC inferior a tens@o mdxima para a alimentagdo, a fim de evitar que flutuagdes da rede excedam a faixa de
operagdo de tens@o do driver. Caso seja utilizada uma fonte de alimentagdo chaveada regulada, a faixa de
corrente de saida dessa fonte deve ser configurada para o maximo.

E importante notar que:

« Deve-se ter atencdo & polaridade (polos positivo e negativo) da fonte de alimentagdo durante a fiagdo.

« E preferivel utilizar uma fonte de alimentagéo regulada.

e Quando a tensdo ndo é estabilizada, a capacidade de corrente de saida da fonte de alimentagdo deve ser
superior a 60% da corrente configurada no driver.

e Ao utilizar uma fonte de alimentag@o chaveada regulada, a corrente de saida da fonte deve ser maior ou igual &
corrente de trabalho do driver.

e Para reducéo de custos, dois ou trés drives podem compartilhar uma Unica fonte de alimentagdo, mas a fonte
deve ser adequada.

Interface de Comunicagéo de Barramento RS485

Adotado o esquema de circuito de interface de isolamento elétrico total do sinal de comunicag&o RS485, com
comunicagdo estdvel e confidvel.

A porta RS485 é um terminal RJ45 blindado duplex (16 pinos préximos ao lado do terminal do driver).

Pino No. Sinal Descrig¢do da Fungdo

1 RS485- | Sinal RS485 -, ou B (interface de sinal eletricamente totalmente isolada)

2 RS485+ | Sinal RS485+, ou A (interface de sinal eletricamente totalmente isolada)

3 NC Reservado, sem conexd&o elétrica

4 NC Reservado, sem conexdo elétrica

5 NC Reservado, sem conexd&o elétrica

) NC Reservado, sem conexdo elétrica

7 EGNG | Tecnologia de blindagem de aterramento térmico de sinal, usada em forte interferéncia

8 NC Reservado, sem conexd&o elétrica

9 RS485- | Sinal RS485 -, ou B (interface de sinal eletricamente totalmente isolada)

10 RS485+ | Sinal RS485+, ou A (interface de sinal eletricamente totalmente isolada)

1 NC Reservado. O pino modificado ndo pode ser conectado a qualquer equipamento elétrico, ou o
driver serd gueimado

12 NC Reservado, sem conexdo elétrica

13 NC Reservado, sem conexdo elétrica

14 NC Reservado. O pino modificado n&o pode ser conectado a qualquer equipamento elétrico, ou o
driver serd queimado

15 EGNG | Tecnologia de blindagem de aterramento térmico de sinal, usada em forte interferéncia

16 NC Reservado, sem conexdo elétrica

www.kalatec.com.br
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Nota: O diagrama de pinos do sinal de comunicac@o da porta de rede é o mesmo para entrada/saida.

Instrugdes de Configuragdo da Chave DIP

O driver de barramento STR6-RS485 adota uma chave DIP de 8 bits para configurar o endereco RS485, a taxa de
baud e a funcé&o de selecdio de resisténcia de terminagdo.

Tabela de ID RS485 (Endereco da Estagdo Escrava)

Dastmatorseava | s = = =
Reservado (padré&o) on on on on on
1 off on on on on

2 on off on on on

3 off off on on on

4 on on off on on

5 off on off on on

30 on off off off off

31 off off off off off

Nota: A férmula de cdlculo do valor da Tabela de ID RS485 é: ID = 1 x S1+2 x S2+4 x S3+8 x S4+16 x S5 (onde on=0,
off=1). O valor ID padré@io € 0, que representa o endereco de broadcast. Outros enderecos mais altos podem ser
configurados através do upper computer (computador superior).

Pagina 11 de 20
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Tabela de Taxa de Baud Rate RS485

DRIVER STR6-RS485

Sele¢do de Taxa de Baud Rate SWé SwW7
Padrdo (9600Hz, pode ser on on
configurado pelo upper computer)
19200Hz off on
38400Hz on off
115200 Hz off off

Selecdo de Resisténcia de Terminagdo RS485

SWS8: off = Resisténcia RS485 desligada (padrdo off); On = Resisténcia RS485 ligada.
Nota: SW8 = on é obrigatdrio para o drive na extremidade da rede.

Descrigdo da Comunicagéo e Protocolos de Comunicagéo

Layout da Rede

O gerador de curva de aceleracdo e desaceleracdo trapezoidal embutido € capaz de realizar a aceleracdo e
desaceleracdo trapezoidal, bem como operagdes de comprimento fixo, operagdo continua, parada por
desaceleracdo e parada imediata por meio de comandos de comunicagdo. A operagdo interna suporta o controle
nos modos de posicéo absoluta e posicdo relativa, e possui uma funcdo de retorno a zero (zero return) comum
embutida para simplificar o desenvolvimento. O gerador de pulso interno utiliza 32 bits para velocidade,

aceleracdo e curso (stroke), o que permite a geracdo de trajetédrias em uma ampla faixa.

Protocolo de Comunicagéo

E adotado o protocolo MODBUS padréio para comunicagdo, que suporta 0x03 (leitura de registro), 0x06 (escrita de
registro unico) e 0x10 (16) (escrita de multiplos registros).

Formato de comunicagdo da porta serial: baud rate 9600 ~ 115200, 8 bits de dados, sem verificacdo de paridade, 1

bit de parada.

Pagina 12 de 20

www.kalatec.com.br



https://www.kalatec.com.br/

DRIVER STR6-RS485

Definigéo de Enderego de Registro MODBUS

Val I |
Endereco Nome do Parametro Atributo ° ?_r ntervalo Descrigdo do Registro
Padrdo de valores
0 Corrente de pico R/W 3000 50~7800 Unidade: mA
1 Froqof).d~e multas R/W 6000 200~51200 Numgro de pulsos n~ecessor|os para
(Subdivis&io) um ciclo de operagdo do motor
2 Tempo de Standby R/W 300 | 100~10000 | 'eMPO parao drive entrarem
standby, em ms
3 Porcentagem da R/W 50 0~100 | Unidade: %
Corrente de Standby
4 Status do Codigo de R
Dial (Chave Rotativa)
& . 0: Saida de Alarme
5 Selecdo de Func;oo da R/W 0 0~2 - >a . .
Porta de Saida 1 1: Saida no Local (in-place) 2: Freio
6 Nivel de Habilitag&o R/W 1 0~1
(Enable)
. Ag&o do Motor R/W 0 01 0: Motor N&o Travado
Quando N&o 1: Eixo do Motor Travado
Habilitado
9 Habilitagdo de Fil R/W 1 0~1 O: Desabilitar
abilitagdo de Filtro 1 Habilitar
10 Tempo de Filtragem R/W 4000 50~25600 | Define o tempo de filtro: ps
3 Zobllltggoodde'_ R/W 1 0: Desabilitar
utoajuste do Loop 1: Habilitar
de Corrente
Quando o autoajuste estd
Ko do L g habilitado, este item é somente
15 p doroopde R/W 1000 10~32767 | leitura;
Corrente -
O usudrio pode sobrescrever
qguando desabilitado
Quando o autoajuste esta
Ki do Loob de habilitado, este item é somente
16 P R/W 200 0~32767 leitura;
Corrente -
O usudrio pode sobrescrever
quando desabilitado
18 Seleco de Taxa de R/W 96 96~1152 96 = 9600
baud rate
22 Valor Efetivo de R 3500 1~4200 Unidade: mA
Corrente
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. . Valor Intervalo L. .
Endereco Nome do Parametro Atributo - Descricdo do Registro
Padrdo | de valores
Sele¢do de Malha 1: Malha Aberta
24 R/W 2 0~2
Aberta e Fechada 2: Malha Fechada
26 Percentual d.e R/W 0~100
corrente operacional
31 N° ID do Equipamento R
39 NUmero Total de R O numero de pulsos externos
Pulsos Baixo (L) recebidos é o mais baixo de 16 bits
O numero de pulsos externos
40 NUmero Total de RIW recebidos é o mais alto de 16 bits
Pulsos Alto (H) Escrita: Escrever 1 Limpa o
Contador
41 Total de Feedback do R £ 1L c
Encoder Baixo (L) screver 1 Limpa a Contagem
42 Total de Feedback do A £ 1L Cont
Encoder Alto (H) screver 1 Limpa a Contagem
48 Tensdo do R Retorna a tensdo do barramento.
Barramento Unidade: 0,1V
0: Direcdo de funcionamento do
Dire¢do de Operacao motor inalterada
51 R/W 1 . o
do Motor 1: Inverte a direcdo de
funcionamento do motor
56 Sele¢do de Detec¢ao R/W 327 0~65535
de Falha
Habllltaga.uo de Selecao 0: N3o Permitido
57 para Limpeza de R/W 1 0~1 1: Permitido
Falha por Sinal Enable '
Velocidade de .
60 R/IW 600 0~65535 Unidade: pulso/s
Retorno a Zero
Desaceleracdo Baixa )
62 ; R/W 10176 0~65535 Unidade: pulso/s A 2
16 bits
Desaceleragdo Alta .
63 . R/W 9 0~65535 Unidade: pulso/s A 2
16 bits
Velocidade Baixa )
64 R/W 6000 0~65535 Unidade: pulso/s

16 bits
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. . Valor Intervalo L. .
Endereco Nome do Parametro Atributo - Descri¢cdo do Registro
Padrdo | de valores
Velocidade Alta
R/W ~ i .
65 16 bits / 0 0~65535 | Unidade: pulso/s
Aceleracdo Baixa .
66 . R/W 10176 0~65535 Unidade: pulso/s A 2
16 bits
Aceleracdo Alta )
67 . R/W 9 0~65535 Unidade: pulso/s A 2
16 bits
68 curso (Trajeto) R/W 6000 0~65535 Unidade: pul
Baixo 16 bits nidade: puiso
69 Curso (Trajeto) R/W 0 0-65535 | Unidade: pul
Alto 16 bits nidade: pulso
Acione o movimento
correspondente e, em seguida, 0
endere¢o muda para 6
0 - Diminua a velocidade até parar
1 - Movimento para a frente de
comprimento fixo
70 Comefmdo de R/W 0 0~5 2 - Movimento para tras de
Movimento . )
comprimento fixo
3 - Movimento continuo para a
frente
4 - Movimento continuo para tras
5 - Pare imediatamente
6 - Valor padrdo, sem significado
0: Sair do retorno a zero
1: Retornar a zero com o sinal de
Comando de Retorno o e
71 7 R/W 0 0~2 limite positivo como ponto zero
aczero 2: Retornar a zero com o sinal de
limite negativo como ponto zero
Modo de
Funcionamento do 0: Modo Incremental
72 Movimento de RIW 0 071 1: Modo Absoluto
Comprimento Fixo
Registro de Controle Consglte Registrador de co!nt.rONIe
73 . . R/W de acionamento” para a defini¢do
do Dispositivo . )
especifica de bits.
74 Tempo de Filtragem RIW 10 A 65535 Indica 50 ps
do Limite de Zeragem
Registro de Status do Consul.te “Registrador de status de
75 R acionamento” para leitura

Dispositivo

especifica de bits.
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. . Valor Intervalo L. .
Endereco Nome do Parametro Atributo - Descri¢cdo do Registro
Padrdo | de valores
Leitura deste endereco:
90 Salvar Paramet RIW 0 01 Retorna 0: Salvamento incompleto.
alvar Farametros Retorna 1: O salvamento foi
concluido
Escrever 1 para iniciar a limpeza;
R Padré Leitura deste endereco: Retorna 0:
91 estauralr fadroes de RIW 0 01 ' . ¢
Fabrica Limpeza incompleta
Retorna 1: A limpeza foi concluida
Escrever 1 para limpar a falha, a
93 Limpar a Falha R/W 0 0~1 limpeza é concluida e retorna
automaticamente para 0
Configuracdo do Valor
104 de Alarme de Rotor R/W 650 A 65535
Travado
106 Valor de Amostragem R
da Fase A
107 Valor de Amostragem R
da Fase B
1: Representa sobrecorrente 2:
sobretensao
3: subtensao
115 Vanere Alarme de R 4: perda de fase
orrente 6: rotor travado em malha aberta
7: rotor travado em malha fechada
9: falha do drive
200: Motor de flange 28
400: Motor de flange 42
135 Flange do Motor R/W 500: Motor de flange 57
600: Motor de flange 60
800: Motor de flange 86
147 Sele¢do de Funcdo da R/W 5 02 0: Saida de Alarme

Porta de Saida 2

1: Saida no Local (in-place) 2: Freio
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Registrador de controle de acionamento (Enderego 73)

(Geralmente, o IN2 padréo é
o limite positivo)

Val
Defini¢cdo do Bit (BDD) Descrigdio do Nome ° c.o.r Descrigdo
Padréo
7~15 Reservado para uso 0 Nada
Habilitagcdo de Movimento . . .
. O - Porta de acionamento ndo funciona.
Acionado por 10 .
6 . 0 1- A porta de acionamento pode
(Geralmente, o DIR padr&o : .
) ] acionar o0 movimento.
€ a porta de acionamento)
2~5 Reservado para uso 0 Nada
Nivel do sinal de limite 0 - O limite negativo ocorre quando o
negativo 1 optoacoplador é desligado.
1 (Geralmente, o IN3 padréo é 1- O limite negativo ocorre quando o
o limite negativo) optoacoplador estd conduzindo.
Nivel do sinal de limite 0 - O limite positivo ocorre quando o
o positivo 1 optoacoplador é desligado.

1- O limite positivo ocorre quando o
optoacoplador estd conectado.

Registro de Status do Driver (Enderego 75)

Defini¢do do Bit (BDD) Descrigéo do Nome Valor Padrdo Explicacdo
8~15 hold (Manter) 0 hold (Manter)
7 MOVIMENTO 1 0 - Envio de pulso interno concluido.
CONCLUIDO 1 - Pulso interno n&o concluido.
6 hold (Manter) 0 0
5 Posicdo de limite 0 0 - Sem sinal de limite negativo.
negativo 1- Com sinal de limite negativo.
4 Posicdo de limite 0 0 - Sem sinal de limite positivo.
positivo 1- Com sinal de limite positivo.
2~3 hold (Manter) 0
1 Sobretensdo 0 0 - Sem sobrepressdo.
(Over voltage) 1 - Sobretensé&o ocorrida.
0 Sobrecorrente 0 0 - Sem sobrecorrente.
(Overcurrent over) 1 - Sobrecorrente ocorrida.
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DRIVER STR6-RS485

Fungéo de Retorno a Zero

Retorno a Zero com Sinal de Limite Positivo como Ponto Zero
O processo de zeragem apods escrever "' no endereco de registro 71 (comando de retorno a zero) é o seguinte:

Etapa 1: Executar para frente até o limite positivo com a velocidade e acelerag&o configuradas no enderego de
registro 62~67.

Etapa 2: Desacelerar e parar apods o sinal de limite positivo ser detectado.

Etapa 3: Executar até o sinal de limite na direcdo de velocidade negativa configurada no enderego de registro 60
(velocidade para zero).

Retorno a Zero com Sinal de Limite Positivo como Ponto Zero

O processo de retorno a zero apods escrever 2" no endereco de registro 71 (comando de retorno a zero) é o
seguinte:

Etapa 1: Executar até o limite negativo com a velocidade e aceleragdo configuradas no endereco de registro
62~67.

Etapa 2: Desacelerar e parar apds o sinal de limite negativo ser detectado.

Etapa 3: Executar até o sinal de limite na direg@o positiva da velocidade configurada no endereco de registro 60
(velocidade para zero).

Sair do Retorno a Zero

Escreva "0" no endereco de registro 71 (comando de retorno a zero) e o drive sai do processo de retorno a zero e a
desaceleragdo para.

Apds a conclusdo do retorno a zero, o cliente deve escrever 1 no endereco de registro 40, conforme a necessidade
(por exemplo, no modo de posicdo absoluta), para que o contador de pulsos possa ser limpo.
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Cédigo de Fungdo Comum MODBUS
Comando Ler Registros de Retengéo (Read Holding Register) 0x03

Host -> Dados do Escravo (Slave)

DRIVER STR6-RS485

Endereco do Cédigo de Endereco do Registro £~ Numero de Registros a Verificacdo CRC
Equipamento Fungdo RAA Ler
1 3 0 0 0 1 85 A:
Escravo (Slave) -> Dados do Host
End.ereqo do COdlg? de Contagem de Bytes Numero de Registros Verificagéio CRC
Equipamento Funcgéo Retornados
1 3 2 A: C: BF: 41
O valor da corrente retornado pelo escravo (endereco de registro 00) & de 2700mA.
Comando Escrever Registro Unico (Write Single Register) 0x06
Host -> Dados do Escravo (Slave)
Enc!ereqo do Codlg? de Endereco do Registro £~ Dados a Escrever Verificagéio CRC
Equipamento Fungéo RAA
1 6 (o} 40 6 40 A E:
Escravo (Slave) -> Dados do Host
End.erego do Codlgti de Endereco do Registro £~ Dados a Escrever Verificagéio CRC
Equipamento Funcgéo RAA
1 6 0 40 6 40 A E:
Comando Escrever Registro Unico (Write Single Register) 0x06
Host -> Dados do Escravo (Slave)
Enderecodo | Cédigo de | Endereco | Nimerode | Nimero | Conteiddo a | Contetdo a Verificagéo
Equipamento Fungdo Inicial Escritas de Bytes | Escrever (1) | Escrever (2) CRC
1 10 o 44 | O 2 4 38 80 0 1 B: 24
Escravo (Slave) -> Dados do Host
Enderego do Equipamento | Cédigo de Fungdo | Endereco Inicial Numero de Escritas | Verificagdo CRC
1 10 (0] 44 (o] 2 1 bD
(DD)

Escreve 14464 para o curso de 16 bits baixos (enderego de registro 64) e 1 para o curso de 16 bits altos (endereco de
registro 64) do escravo, ou seja, o curso total é de 80000 pulsos.
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DRIVER STR6-RS485

Rotina de Verificagdo CRC

A rotina a seguir calcula o CRC (Verificag&o de Redunddncia Ciclica) em linguagem C:

Uint16 Function_ CRC16 (unsigned char * puchMsg, Uint1é Datalen)
{

Uintlé i, j, tmp;

Uint16 crcdata=0xFFFF;

For (i=0; i<Data; i++)

{

Crcdato=(* puchMsg) * crcdata;
PuchMsg++;

For (j=0; j<8; j++)

{

Tmp=crcdata&0x000T;
Crcdata=crcdata>>T1;

If (tmp){

Crcdata=crcdata * OxAQ0QT;

}

}

}

Returncrcdata;

}
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