
说明文档
接线说明：

主要接：两路步进电机、两路接近开关、一路继电器输出、系统24V直流电源、启动信号输入.
如图：
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对应控制器上的5V为公开端，与7128驱动器（下图）的CP+\DR+连接；对应上面的CP1接其中7128的CP-，DR1接7128的DR-；同样CP2对应接另一个7128驱动器的CP-，DR2接7128的DR-。下面还有相应的图片描述。
系统接线图
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驱动器说明图（接线参考）
（驱动器详情参照7128说明书）

X轴接Cp1 、Dr1  ，Y轴接Cp 2、Dr2
接线方式参照下图：[image: image3.png]



    VCC接12V正，GND 接12V的地信号。
驱动器与电机接线：需注意同相的一组，不可接错，否则会损坏驱动器。我们安装的电机是红白一组（A+、A-），另两根一组(B+、B-)。如果发现电机运行方向不正确，请将红白两根线互换位置接入。（用数字表测量，发现2个之间导通表示是一组。）
接近开关接线，按照开关上的说明，以颜色区分接好，
棕色接电源24V+，蓝色接电源GND，黑色是信号线分别是：X轴的接YL1 ，Y轴接YL2
启动信号接入：接X3，低电平触发。
继电器输出：Oe1   Oe2（这时常开的触电开关，可以用来控制你方模具的闭合）
工作说明：
1， 按界面启动，X Y回零，并与模具控制相关的继电器闭合。
2， 获取X3信号，表示顶针到位，那么模具控制相关的继电器断开，防止我方还没有结束，你方就闭合。
3， X走设定的距离
4， Y走设定的距离
5， X,Y同时复位，然后继电器闭合，表示我方工作完成，模具可以闭合工作了。
6， 从上面第2步开始循环动作。
机械安装：

接近开关安装：[image: image4.jpg]



X、Y 轴的区分，如上图中：上面的是X轴下面的是Y轴。

注：有些部件是从别的机器上拆下来调试暂用的，不能卖出，需自己准备，请理解。如接近开关的那个座。
注意事项：
各电源注意正负方向。

设定XY轴运行距离不得超过机器运行的最大行程，否则可能损坏设备。
软件说明文件：
1、 安装好以后，确认电都接好，正确，加电。运行界面如下所示：
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按上面“测试”对应的键，进入
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对X轴调试，如下：
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按对应“正转”，看X轴电机（对应现场伸进去的轴）是否向里面进行伸的动作。如退，则表示电机与驱动器接要换向，请断电，把驱动器与电机接线的A+\A-换一下，或者B+\B-换一下位置。

同理对Y轴进行调试，如下：
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Y轴对应现场的是，类似拨一下的动作，你按“正转”对应的按钮，看是否是正常的拨动动作，若刚好相反，同样，断电，去把驱动器与电机的接线改一下。
2、 工程参数设定（已经设定好了，你可以查看一下）
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按参数进入，
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按工程设定进入：
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按“下键”进入：

[image: image12.png]IO SEO NHY FAD KX IAD ®HE B EHO RARERBNAE
NEER0 S0 T8 DI o Co8EnR B ¢ 0 - Ex + 2% - Fi - =% - |[B]z
v sosow o2 g ozt RN ) a
TP200} TH ‘
THE ®EE SEQ TAD O FHO
D& | ?Topsmm I O® Y AE Y
BE
1 EmE
2 Em
ER )
—] ||« mraem
= | s
- H
B 7
a H
g a
: 10
1
_ 12
- 15
- 15
z 18 1458
big
R 18 -
- 1 EEfE:  TEXERE
2
R 21
- = mELREEE: (13
H BATREEE: (15 o
< > o
N s BE_ @) 1T 2
4 OKBfS T OKB/S P
T B 5 eEk 255 13l $3 EE)
® - ) - - » =) D)9, 5 @)




再按“下键”进入各步的设定，其中原来你方要求X轴先走15CM，由于滑台的不能走那么多，现在设定的是13CM。所以你方的拨动杠要加长点。
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3、 运行界面：当上面的参数和电机方向确定没错了

回到主界面
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按“启动”键，就可以工作，按照我们谈好的步骤

1、 按界面启动，X Y回零，并与模具控制相关的继电器闭合。

2、 获取X3信号，表示顶针到位，那么模具控制相关的继电器断开，防止我方还没有结束，你方就闭合。

3、 X走设定的距离

4、 Y走设定的距离

5、 X,Y同时复位，然后继电器闭合，表示我方工作完成，模具可以闭合工作了。

6、 从上面第2步开始循环动作。

任何时候，你可以按界面上的“停止”键，系统停止工作，建议最好是系统复位到0点后，才去按“停止”键。

