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1 НАЗНАЧЕНИЕ

Прибор предназначен для управления по сигналам из сети RS-485 шаговым
двигателем, встроенными дискретными выходными элементами, используемыми для
подключения исполнительных механизмов с дискретным  управлением, и  сбора данных с
дискретных входов модуля с передачей их в сеть RS-485.

Модуль предназначен для эксплуатации в закрытых помещениях при:
− температуре окружающего воздуха от 5 до 50 °С;
− относительной влажности воздуха не более 80% при 35 °С и ниже;
− атмосферном давлении от 86 до 106,7 кПа.



2 ТЕХНИЧЕСКИЕ ХАРАКТЕРИСТИКИ

Таблица 1
Наименование Значение

Напряжение питания 16…25 В постоянного тока (номинальное
напряжение 24 В)

Потребляемая ток, А, не более 3,5
Рабочий ток ШД, А 0,19 … 3
Деление шага ШД (микрошаг) 1:1, 1:2, 1:8, 1:16
Количество дискретных входов 4
Тип дискретного входа См. табл. 2
Количество дискретных выходов 2

Параметры дискретных выходов
(электромагнитных реле)

7 А при переменном напряжении не более
240 В 50 Гц или 10 А при постоянном

напряжении не более 24 В
Интерфейс связи с мастером RS-485 гальваноразвязанный
Максимальная скорость обмена по
интерфейсу RS-485, бит/сек 115200

Протокол связи, используемый для
передачи информации ModBus-RTU

Степень защиты корпуса IP20
Габаритные размеры прибора, мм 140х90х63
Масса прибора, кг, не более 0,5
Средний срок службы, лет 8

Таблица 2
Наименование Значение

Гальваническая развязка Групповая
Напряжение питания, В 24

Номинальный входной ток, мА 8

Тип датчика дискретного входа
датчики, имеющие на выходе

транзисторный ключ n-p-n – типа
(открытый коллектор)



3. КОНСТРУКЦИЯ ПРИБОРА

Прибор выпускается в пластмассовом корпусе, предназначенном для крепления нa
DIN-рейку шириной 35 мм.

По верхней и нижней  сторонам прибора расположены ряды клемм «под винт»,
предназначенных для подведения проводов питания, подключения шагового двигателя,
интерфейса RS-485, подключения к выходным элементам, подключения дискретных
датчиков.

Общий чертеж прибора с указаниями условных обозначений клемм и расположение
перемычек приведен на рис. 1, назначение клемм приведено в табл. 3.

Рисунок 1 – Общий чертеж

Назначение перемычек:
JpA1 – JpA3 – задание сетевого адреса устройства.
JpB1 – JpB3 – задание сетевой скорости устройства.
JpD1 – JpD2 – задание режима спада тока.
JpM1 – JpM2 – задание режима деления шага.
JpT1 – JpT2 – задание рабочего тока в обмотках ШД.



Таблица 3
Условное

обозначение
клеммы

Назначение
Условное

обозначение
клеммы

Назначение

GND RS-485 Общий RS-485 OBM Начало обмотки В
ШД

+5В RS-485 Питание RS-485 OBP Конец обмотки В
ШД

B RS-485 RS-485(B) - 24В Минус питания –
16...25 В

A RS-485 RS-485(A) + 24В Плюс питания –
16...25 В

DI3 Вход 3 DO2Z Выход 2Z
DI2 Вход 2 DO2C Выход 2C
DI1 Вход 1 DO2R Выход 2R
DI0 Вход 0 DO1Z Выход 1Z

OAM Начало обмотки А
ШД DO1C Выход 1C

OAP Конец обмотки А
ШД DO1R Выход 1R



4. УСТАНОВКА ПРИБОРА
4.1. ПОДКЛЮЧЕНИЕ ШАГОВОГО ДВИГАТЕЛЯ

Модуль М0402В-ШД-24-03 предназначен для работы с любыми 2/4-х фазными
(биполярными или униполярными) ШД имеющими 4, 6 или  8 выводов (НЕ
ПОДДЕРЖИВАЕТСЯ работа с униполярными 5-ти выводными ШД).

Например, подключение ШД  производства PureLogic RND к драйверу
осуществляется согласно таблице 4.

Таблица 4
Условное обозначение клеммы Цветовая маркировка провода ШД

OAM Зеленый
OAP Синий
OBM Красный
OBP Оранжевый

Длина проводов идущих к ШД от модуля не должна превышать 2-х метров. Более
длинные провода могут привести к сбоям  в работе  модуля  (из-за мощных
электромагнитных помех, создаваемых в момент  коммутации обмоток ШД).

Настоятельно рекомендуется пофазно переплетать между собой провода ШД,
полученные жгуты уложить в экранирующие металлические оплетки. Оплетки должны быть
заземлены, корпус ШД должен быть заземлен.

Рисунок 2 Схемы подключения  4,6 и 8-ми выводных шаговых двигателей



К драйверу можно подключить 4,6 и 8-ми выводные ШД. Схемы подключения таких
шаговых двигателей приведены на рисунке 2

.
4.2. ПОДКЛЮЧЕНИЕ ДИСКРЕТНЫХ ДАТЧИКОВ

Дискретные входы гальванически изолированы и имеют свою клемму питания
входов, подключать дискретные датчики ко входам можно только относительно клеммы
питания входов DIC

Напряжения питания входов Uп должно быть в диапазоне 24±2 В.
Схема подключения дискретных датчиков на рис. 3

Рисунок 3 – Схема подключения дискретных датчиков

4.3. ПОДКЛЮЧЕНИЕ К ВЫХОДНЫМ ЭЛЕМЕНТАМ

Для выходов назначение контактов (Z, C, R) следующее:
• Z – нормально-замкнутый;
• C – перекидной;
• R – нормально-разомкнутый.
Схема подключения к выходным элементам на рис. 4

Рисунок 4 – Схема подключения к выходным элементам



4.4. ПОДКЛЮЧЕНИЕ ИСТОЧНИКА ПИТАНИЯ К МОДУЛЮ, ВЫБОР НАПРЯЖЕНИЯ И
ТОКА ИСТОЧНИКА

От правильного выбора источника питания зависит, насколько правильно и
оптимально будет работать контроллер и управляться шаговый двигатель. Поэтому стоит
уделить особое внимание разводке питающих шин и выбору источника.

Выбор максимального напряжения питания драйвера  ограничено так  называемым
эффектом  «обратной ЭДС». При замедлении вращения, ШД вырабатывает напряжение,
которое складывается  с напряжением питания и кратковременно увеличивает его. При
более быстром замедлении, напряжение обратной ЭДС больше и больше скачок
напряжения питания.

Этот скачок напряжения питания может привести к выходу из строя модуля. Поэтому
при достаточно плавных замедлениях, драйвер способен работать с ШД при максимальном
напряжении питания 25В. Если замедления резкие и защита включается часто —
рекомендуемое напряжение питания 24В.

Более высокое напряжение питания, с одной стороны, увеличивает максимальную
частоту вращения ШД, с другой стороны, приводит к повышенному нагреву ШД, шуму при
работе и влияет на стабильность работы драйвера. Поэтому без необходимости не стоит
использовать высокие напряжения питания и по возможности использовать невысокие
значения напряжений.

Выбор максимального тока источника основывается на следующих рассуждениях -
если, например, на ШД указан ток обмотки 4А, то от источника питания драйвер с таким ЩД
будет потреблять не больше 2А (и даже меньше) при небольших скоростях вращения. При
увеличении частоты вращения потребляемый ток может  упасть до 0.5А. Поэтому ток
источника питания нужно выбирать с расчетом  50...70% от заявленного тока обмотки ШД.

Провода питания модуля необходимо переплетать для уменьшения влияния помех.
При подключении нескольких модулей к одному источнику питания необходимо
производить подключение «звездой» - т.е. от каждого модуля вести свой провод питания и
подключать его к клеммам источника.

Запрещается последовательное подключение модулей по питанию.
Строго соблюдайте полярность подключения источника питания, в

противном случае модуль может выйти из строя.



5. НАСТРОЙКА ПРИБОРА
5.1. НАСТРОЙКА ПАРАМЕТРОВ ДВИГАТЕЛЯ
5.1.1. НАСТРОЙКА КОЛИЧЕСТВА ШАГОВ НА ОБОРОТ

Количество шагов на оборот (в режиме шага 1:1) записывается в регистр 0x0043h.
Диапазон значений 40…500.

Примечание: По умолчанию количество шагов на оборот 60.

5.1.2. НАСТРОЙКА СКОРОСТИ ВРАЩЕНИЯ ВАЛА ШД

Скорость вращения вала ШД определяется по формуле:= ∙ 0,01 рад/с
Число N записать в регистр 0x0042h.

Максимально возможное значение, записываемое в регистр, рассчитывается по
формуле: = 9420000∗ ,

где S количество шагов на оборот, см. пункт 5.6.1.;
где k коэффициент деления шага, см. пункт 5.2.1..

Минимально возможное значение записываемое в регистр рассчитывается по
формуле: = 3593∗ + 1,

где S количество шагов на оборот, см. пункт 5.6.1.;
где k коэффициент деления шага, см. пункт 5.2.1..

Примечание: По умолчанию значение скорости вращения вала 3,14 рад/с (0,5 об/с).

5.1.3. НАСТРОЙКА РАЗГОННОЙ/ТОРМОЗНОЙ ХАРАКТЕРИСТИКИ ВАЛА ШД

Ускорение вала ШД определяется по формуле:= ∙ 0,01 рад/
Число N записать в регистр 0x0040h.

Примечание: По умолчанию значение ускорения вращения вала 10 рад/с².

Торможение вала ШД определяется по формуле:= ∙ 0,01 рад/
Число N записать в регистр 0x0041h.

Примечание: По умолчанию значение торможения вращения вала 10 рад/с².

5.2. ЗАДАНИЕ ПАРАМЕТРОВ СХЕМЫ УПРАВЛЕНИЯ ШАГОВЫМ ДВИГАТЕЛЕМ
5.2.1 ЗАДАНИЕ РЕЖИМА ДЕЛЕНИЯ ШАГА ШАГОВОГО ДВИГАТЕЛЯ

В устройстве реализованы 4 режима деления шага: 1:1; 1:2; 1:8; 1:16.

Задание режима деления шага может осуществляться двумя способами:
1.Физический.
А. Программно сбросить бит 6 (см. табл. 23) регистра 0x0030h.
Б. Отключить питание прибора!
В. Снять верхнюю крышку прибора.



Г. При помощи перемычек JpM1, JpM2 установить требуемый режим деления. См.
табл. 5

Д. Установить верхнюю крышку прибора.
Е. Подключить питание прибора.

2.Программный.
А. Программно установить бит 6 (см. табл. 23) регистра 0x0030h.
Б. При помощи битов M1, M2 (см. табл. 23) регистра 0x0030h установить требуемый

режим деления. См. табл. 5

Таблица 5
Режим

деления
JpM2/

бит M2
JpM1/

бит M1
Рекомендуемый
режим спад тока

См. п. 4.6
1:1 1 1 0 %
1:2 1 0 25 %
1:8 0 0 50 %
1:16 0 1 100 %

0/1 – перемычка (бит) не установлена/установлена

Примечание: По умолчанию режим деления шага 1:16

5.2.2. ЗАДАНИЕ РЕЖИМА СПАДА ТОКА ШАГОВОГО ДВИГАТЕЛЯ

В устройстве реализованы 4 режима спада тока: 0 %; 25 %; 50 %; 100 %.

Задание режима спада тока может осуществляться двумя способами:
1. Физический.
А. Программно сбросить бит 6 (см. табл. 23) регистра 0x0030h.
Б. Отключить питание прибора!
В. Снять верхнюю крышку прибора.
Г. При помощи перемычек JpD1, JpD2 установить требуемый режим спада тока. См.

табл. 6
Д. Установить верхнюю крышку прибора.
Е. Подключить питание прибора.

2. Программный.
А. Программно установить бит 6 (см. табл. 23) регистра 0x0030h.
Б. При помощи битов D1, D2 (см. табл. 23) регистра 0x0030h установить требуемый

режим спада тока. См. табл. 6

Таблица 6
Режим спада

тока
JpD2/ бит

D2
JpD1/ бит

D1
0 % 1 1

25 % 1 0
50 % 0 1
100 % 0 0

0/1 – перемычка (бит) не установлена/установлена

Примечание: По умолчанию режим спада тока 100 %..

5.2.3 ЗАДАНИЕ РАБОЧЕГО ТОКА ШАГОВОГО ДВИГАТЕЛЯ

В устройстве реализованы 4 варианта рабочего тока: 20 %; 50 %; 75 %; 100 %.



Задание рабочего тока может осуществляться двумя способами:
1.Физический.
А. Программно сбросить бит 6 (см. табл. 23) регистра 0x0030h.
Б. Отключить питание прибора!
В. Снять верхнюю крышку прибора.
Г. При помощи перемычек JpT1, JpT2 установить требуемый рабочий ток. См. табл.

7
Д. Установить верхнюю крышку прибора.
Е. Подключить питание прибора.

2.Программный.
А. Программно установить бит 6 (см. табл. 23) регистра 0x0030h.
Б. При помощи битов T1, T2 (см. табл. 23) регистра 0x0030h требуемый рабочий ток.

См. табл. 7

Таблица 7

Рабочий ток JpT2/
бит T2

JpT1/ бит
T1

20 % 1 1
50 % 1 0
75 % 0 1
100 % 0 0

0/1 – перемычка (бит) не установлена/установлена

Примечание: По умолчанию рабочий ток 100 %..

5.3. СПЯЩИЙ РЕЖИМ

В устройстве реализован спящий режим работы, который через заданное время
после остановки ШД снижает ток в обмотках ШД и изменяет режим спада тока.

5.3.1. ВКЛЮЧЕНИЕ СПЯЩЕГО РЕЖИМА РАБОТЫ

Для активации спящего режима программно установить бит 8 (см. табл. 24)
регистра 0x0031h.

Примечание: По умолчанию спящий режим включен.

5.3.2. НАСТРОЙКА ПАРАМЕТРОВ СПЯЩЕГО РЕЖИМА РАБОТЫ

Для настройки времени по истечении которого включается спящий режим
установите биты 4 - 7 (см. табл. 24) регистра 0x0031h. См. табл. 8

Для настройки тока в обмотках ШД во время спящего режима установите биты T1,
T2 (см. табл. 24) регистра 0x0031h. См. табл. 7

Для настройки режима спада тока во время спящего режима установите биты D1, D2
(см. табл. 24) регистра 0x0031h. См. табл. 6

Таблица 8
Время

срабатывания
спящего

режима, с.
Бит 7 Бит 6 Бит 5 Бит 4

0 0 0 0 0
1 0 0 0 1
2 0 0 1 0



Время
срабатывания

спящего
режима, с.

Бит 7 Бит 6 Бит 5 Бит 4

3 0 0 1 1
4 0 1 0 0
5 0 1 0 1
6 0 1 1 0
7 0 1 1 1
8 1 0 0 0
9 1 0 0 1

10 1 0 1 0
11 1 0 1 1
12 1 1 0 0
13 1 1 0 1
14 1 1 1 0
15 1 1 1 1

Примечание: По умолчанию время срабатывания спящего режима 2 секунды, спящий ток 20
%, режим спада тока 0 %.

5.4. ДИСКРЕТНЫЕ ДАТЧИКИ
5.4.1. НАСТРОЙКА ТИПА ДИСКРЕТНЫХ ДАТЧИКОВ

При использовании нормально замкнутых дискретных датчиков программно
установите бит 12 (см. табл. 25) регистра 0x0032h.

При использовании нормально разомкнутых дискретных датчиков программно
сбросьте бит 12 (см. табл. 25) регистра 0x0032h.

Примечание: По умолчанию бит 12 регистра 0х0032h сброшен.

5.4.2. НАСТРОЙКА АНТИДРЕБЕЗГА ДИСКРЕТНЫХ ДАТЧИКОВ

Время антидребезга определяется по формуле:= ∙ 100мкс
Для входа 0 число N записать в регистр 0x0500h;
Для входа 1 число N записать в регистр 0x0501h;
Для входа 2 число N записать в регистр 0x0502h;
Для входа 3 число N записать в регистр 0x0503h.

Примечание: По умолчанию время антидребезга для всех входов 0.

5.4.3. НАСТРОЙКА РЕЖИМА РАБОТЫ ДИСКРЕТНЫХ ВХОДОВ

В данном устройстве реализовано два режима работы дискретных входов: ввода
дискретной информации и концевых выключателей

Для активации данного режима необходимо программно установить бит 15 (см.
табл. 25) регистра 0x0032h.

В данном режиме работы при срабатывании концевого выключателя произойдёт
остановка шагового двигателя и автоматический съезд с концевого выключателя.

Примечание: По умолчанию дискретные входы 0 и 3 настроены на режим концевого
выключателя.



5.4.4. НАСТРОЙКА ДИСКРЕТНЫХ ВХОДОВ РАБОТАЮЩИХ В РЕЖИМЕ КОНЦЕВОГО
ВЫКЛЮЧАТЕЛЯ

Для задания входа (0, 1, 2, 3) к которому подключен концевой выключатель
начального положения используется регистр 0x0035h бит 4 – вход 0, бит 5 – вход 1, бит 6 –
вход 2, бит 7 – вход 3 (см. табл. 25).

Для задания входа (0, 1, 2, 3) к которому подключен концевой выключатель
конечного положения используется регистр 0x0035h бит 0 – вход 0, бит 1 – вход 1, бит 2 –
вход 2, бит 3 – вход 3 (см. табл. 25).

Обратите внимание на то, что к одному и тому же входу не могут одновременно
быть подключены концевые выключатели начального и конечного положения.

Примечание: По умолчанию вход 0 используется для подключения концевого выключателя
начального положения, а вход 3 для подключения концевого выключателя конечного положения.

5.5 РЕЖИМ ВЫХОДА В «0»
5.5.1. ВКЛЮЧЕНИЕ РЕЖИМА ВЫХОДА В «0»

Данный режим доступен при установленном бите 15 (см. табл. 25) регистра
0x0032h. В этом режиме при записи в регистр 0x0013h любого значения двигатель начнет
движение в направление концевого выключателя начального положения. При срабатывании
концевого выключателя произойдёт остановка шагового двигателя и автоматический съезд
с концевого выключателя.

Примечание: По умолчанию режим выхода в «0» включен.

5.5.2. НАПРАВЛЕНИЕ ВРАЩЕНИЯ ВАЛА ШД В РЕЖИМЕ ВЫХОДА В «0»

Направление вращения вала двигателя при выходе в «0» задаётся при помощи бита
13 (см. табл. 25) регистра 0x0032h. Если бит, установлен вращение вала двигателя
осуществляется по часовой стрелке, если бит, сброшен, то вращение вала двигателя
осуществляется против часовой стрелки.

Примечание: По умолчанию направление вращения вала при выходе в «0» против часовой
стрелки.

5.5.3. СКОРОСТЬ СЪЕЗДА С КОНЦЕВОГО ВЫЛЮЧАТЕЛЯ В РЕЖИМЕ ВЫХОДА В «0»

Скорость съезда с концевого выключателя задается при помощи битов 0 … 11 (см.
табл. 25) регистра 0x0032h.

Примечание: По умолчанию скорость съезда с концевого выключателя 0,6 рад/с.

5.5.4. ВЫХОДА В «0» ПРИ ВКЛЮЧЕНИИ МОДУЛЯ

Для того чтобы при включении модуля автоматически запускался режим выхода в
«0», необходимо установить бит 14 (см. табл. 25) регистра 0x0032h.

Примечание: По умолчанию автоматический выход в «0» при включении включен.

5.5.5. НАСТРОЙКА ВРЕМЕННЫХ ПАРАМЕТРОВ РЕЖИМА ВЫХОДА В «0»

Время ожидания окончания переходных процессов после срабатывания концевого
выключателя определяется по формуле:= ∙ 100мкс



Число N записать в регистр 0x0033h.
Временной интервал движения при съезде с концевого выключателя после его

отключения определяется по формуле: = ∙ 100мкс
Число N записать в регистр 0x0034h.

Примечание: По умолчанию время ожидания окончания переходных процессов после
срабатывания концевого выключателя 0, временной интервал движения при съезде с концевого
выключателя после его отключения 0.

5.6 НАСТРОЙКА СЕТЕВЫХ ПАРАМЕТРОВ
5.6.1 ЗАДАНИЕ СЕТЕВОГО АДРЕСА УСТРОЙСТВА

Задание сетевого адреса устройства может осуществляться двумя способами:
1.Физический.
А. Отключить питание прибора!
Б. Снять верхнюю крышку прибора.
В. При помощи перемычек JpA1 – JpA3 установить требуемый адрес. См. табл. 9
Г. Установить верхнюю крышку прибора.
Д. Подключить питание прибора.

Таблица 9
Адрес JpA3 JpA2 JpA1

1 0 0 1
2 0 1 0
3 0 1 1
4 1 0 0
5 1 0 1
6 1 1 0
7 1 1 1

Примечание: 0/1 – перемычка не установлена/установлена

2.Программный.
А. Отключить питание прибора!
Б. Снять верхнюю крышку прибора.
В. Снять перемычки JpA1 – JpA3.
Г. Установить верхнюю крышку прибора.
Д. Подключить питание прибора. (Сетевой адрес будет соответствовать последнему

установленному адресу)
Е. Записать в регистр 4096 (0х1000) требуемое значение (1…247) сетевого адреса.
Примечание: По умолчанию сетевой адрес прибора 1

5.6.2 ЗАДАНИЕ СЕТЕВОЙ СКОРОСТИ ОБМЕНА ПО ИНТЕРФЕСУ RS-485

Задание сетевой скорости устройства может осуществляться двумя способами:
1.Физический.
А. Отключить питание прибора!
Б. Снять верхнюю крышку прибора.
В. При помощи перемычек JpB1 – JpB3 установить требуемый адрес. См. табл. 10
Г. Установить верхнюю крышку прибора.
Д. Подключить питание прибора.



Таблица 10
Скорость JpB3 JpB2 JpB1

300bps 0 0 1
1200bps 0 1 0
2400bps 0 1 1
9600bps 1 0 0

19200bps 1 0 1
57600bps 1 1 0
115200bps 1 1 1
0/1 – перемычка не установлена/установлена

2.Программный.
А. Отключить питание прибора!
Б. Снять верхнюю крышку прибора.
В. Снять перемычки JpB1 – JpB3.
Г. Установить верхнюю крышку прибора.
Д. Подключить питание прибора. (Сетевая скорость будет соответствовать

последней установленной скорости)
Е. Записать в регистр 4097 (0х1001) требуемое значение (0…12). См. табл. 11

Таблица 11
Скорость Значение регистра

300bps 0
600bps 1
1200bps 2
2400bps 3
4800bps 4
9600bps 5

14400bps 6
19200bps 7
28800bps 8
38400bps 9
57600bps 10
76800bps 11
115200bps 12

Примечание: По умолчанию сетевая скорость прибора 9600bps



6. РАБОТА С ПРИБОРОМ
6.1. ОПРОС СОСТОЯНИЯ ВХОДОВ ПО СЕТИ RS-485

Опрос состояния входов может осуществляться двумя функциями протокола
ModBus:

1.Read Discrete Inputs (код функции 2 (0x0002)).
2.Read Holding Registers (код функции 3 (0x0003)).
Бит, равный 0, соответствует состоянию входа «Разомкнут», равный 1,

соответствует состоянию «Замкнут». Адреса входов и назначение битов регистра 0х0000h
представлены в таблице 12

Таблица 12

Адрес входа /
бит регистра

Условное
обозначение

клеммы
0 DI0
1 DI1
2 DI2
3 DI3

6.2. УПРАВЛЕНИЕ ЭЛЕКТРОМАГНИТНЫМИ РЭЛЕ ПО СЕТИ RS-485

Опрос состояния и управление электромагнитными реле может осуществляться
шестью функциями протокола ModBus:

1.Read Coils (код функции 1 (0x0001)).
2.Read Holding Registers (код функции 3 (0x0003)).
3.Write Single Coil (код функции 5 (0x0005)).
4.Write Single Register (код функции 6 (0x0006)).
5.Write Multiple Coils (код функции 15 (0x000F)).
6.Write Multiple Registers (код функции 16 (0x0010)).
Бит, равный 0, соответствует состоянию реле «Отключено», равный 1,

соответствует состоянию «Включено». Адреса реле и назначение битов регистра 0х0002h
представлены в таблице 13

Таблица 13
Адрес выхода / бит регистра Номер выхода

0 1
1 2

6.3. ЗАПУСК ДВИГАТЕЛЯ
6.3.1. ЗАПУСК ДВИГАТЕЛЯ ПУТЕМ ЗАДАНИЯ КОЛИЧЕСТВА ШАГОВ

Задание количества шагов осуществляется путем записи в регистр 0x0020h 16
младших бит количества шагов (см. табл. 19), старшие 15 бит количества шагов (см. табл.
20) записываются в регистр 0x0021h.

Запись в регистр 0x0012h любого значения приведет к запуску двигателя.
Если бит 15 (см. табл. 20) регистра 0x0021h не установлен, то вал двигателя будет

вращаться по часовой стрелке, если установлен, то против часовой стрелки.

6.3.2. ЗАПУСК ДВИГАТЕЛЯ ПУТЕМ ЗАДАНИЯ КОЛИЧЕСТВА ОБОРОТОВ

Количество оборотов n определяется по формуле:= ∙ 0,01,
Задание количества оборотов осуществляется путем записи в регистр 0x0022h 16

младших бит числа N (см. табл. 21), старшие 15 бит числа N (см. табл. 22) записываются в
регистр 0x0023h.



Запись в регистр 0x0012 любого значения приведет к запуску двигателя.
Если бит 15 (см. табл. 22) регистра 0x0021h не установлен, то вал двигателя будет

вращаться по часовой стрелке, если установлен, то против часовой стрелки.

6.3.3. ОСТАНОВКА ДВИГАТЕЛЯ

Для остановки двигателя необходимо записать в регистр 0х0011h любое значение.
Обратите внимание на то, что двигатель будет вращаться некоторое время,

выполняя плавное торможение, в соответствии с тормозной характеристикой.

6.3.4. АВАРИЙНАЯ ОСТАНОВКА ДВИГАТЕЛЯ

Для аварийной остановки двигателя необходимо записать в регистр 0х0010h любое
значение.

При использовании высокоинерционных нагрузок возможен выход модуля их строя.



7 ГАРАНТИИ ИЗГОТОВИТЕЛЯ

7.1 Гарантийный срок эксплуатации модуля М0402В-ШД-24-03 при соблюдении
потребителем условий эксплуатации, транспортирования и хранения — 12 месяцев со дня
продажи.

7.2 Гарантийный срок хранения модуля М0402В-ШД-24-03 — 12 месяцев со дня
изготовления.

7.3 В течение гарантийного срока предприятие-изготовитель безвозмездно
ремонтирует или заменяет модуль или его части по предъявлении гарантийного талона.

7.4 Гарантийный талон действителен только при наличии правильно и четко
указанных модели, номера изделия, даты продажи, гарантийного срока и печати
Поставщика.

7.5. Все условия гарантии действуют в рамках законодательства о защите прав
потребителей и регулируются законодательством страны, на территории которой
предоставлена гарантия.

7.6. Изделие снимается с гарантии в следующих случаях:
7.6.1. При нарушении правил и условий эксплуатации, изложенных в руководстве по

эксплуатации.
7.6.2. При наличии на изделии следов несанкционированного ремонта,

механических повреждений и иных признаков внешнего воздействия.
7.6.3 При повреждениях  вызванных стихией, пожаром, бытовыми факторами, а

также несчастными случаями.
7.6.4. В случае выхода из строя при зафиксированных бросках напряжения в

электрических сетях и несоответствии стандартам кабельных коммуникаций.
7.7 Гарантийный ремонт производится в уполномоченных сервисных центрах

расположенных по адресу:
220036, г. Минск, Бетонный проезд, 6. ОДО «Станкосервис». т/факс: 8-017-213-60-

60.
212030 г. Могилев ул Ленинская 63 оф 204 т/ф 8-0222-29-99-81



8 СВИДЕТЕЛЬСТВО ОБ УПАКОВЫВАНИИ

Модуль М0402В-ШД-24-03 заводской номер ___________ упаковано согласно
требованиям, предусмотренным конструкторской документацией.

Дата упаковки ________________

Упаковку произвел (подпись)

М.П.
Изделие после упаковки

принял (подпись)



9 СВЕДЕНИЯ О РЕКЛАМАЦИЯХ

9.1 В случае неработоспособности модуля М0402В-ШД-24-03 в период действия на
него гарантийных обязательств, а также обнаружения его некомплектности при первичной
приемке, владелец устройства должен направить в адрес предприятия-изготовителя,
осуществляющего гарантийное обслуживание, следующие документы:

1) заявку на ремонт (замену) и номер телефона контактного лица со своей
стороны;

2) дефектную ведомость;
3) гарантийный талон.
9.2 Все представленные рекламации регистрируются потребителем в таблице 14

настоящего Руководства.

Таблица 14

Дата
отказа

Срок работы
устройства до
возникновения

отказа

Краткое
содержание

неисправности

Дата
направления
рекламации

Меры,
принятые

по
рекламации

Примечание



10 СВЕДЕНИЯ О СОДЕРЖАНИИ ДРАГОЦЕННЫХ МЕТАЛЛОВ

Данное устройство драгоценных металлов не содержит.



ПРИЛОЖЕНИЕ
Электрическая принципиальная схема дискретного входа приведена на рисунке 5.

Рисунок 5 –Электрическая принципиальная схема дискретного входа
Схема других входов идентична приведенной

Заводские значения сетевых параметров прибора приведены в таблице 15.
Таблица 15

Параметр Заводская установка
Скорость обмена данными, бит/с 9600

Длина слова данных, бит 8
Тип контроля четности слова данных Отсутствует

Количество стоп-битов в посылке 1
Базовый адрес прибора 1

Список задействованных регистров приведен в таблице 16.
Таблица 16

Описание
Адрес

регистра
HEX

Функция
чтения

Функция
записи

Тип
данных

Дискретные входы 0x0000 0x0002 - Двоичный
0x0003 - 16 бит

Выходные элементы 0x0002

0x0001 0х000F Двоичный

0x0003
0х0005
0x0006
0x0010

16 бит

Аварийная остановка 0x0010

- 0x0006
0x0010

Остановка 0x0011
Запуск двигателя 0x0012

Выход в «0» 0x0013
Младший регистр
количества шагов 0x0020

0x0003 0x0006
0x0010Старший регистр

количества шагов 0x0021



Описание
Адрес

регистра
HEX

Функция
чтения

Функция
записи

Тип
данных

Младший регистр
количества оборотов 0x0022

0x0003 0x0006
0x0010

16 бит

Старший регистр
количества оборотов 0x0023

Параметры схемы
управления шаговым

двигателем
0x0030

Параметры спящего
режима 0x0031

Параметры режима выход
в «0» 0x0032

Интервал завершения
переходных процессов
при нажатии концевого

выключателя

0x0033

Интервал завершения
переходных процессов

при отпускании концевого
выключателя

0x0034

Настройка входов для
подключения концевых

выключателей
0x0035

Разгонная характеристика
ШД 0x0040

Тормозная характеристика
ШД 0x0041

Скорость вращения вала
ШД 0x0042

Количество шагов на
оборот 0x0043

Состояние ШД 0x0050 0x0003 -
Антидребезг входа 0 0x0500

0x0003 0x0006
0x0010

Антидребезг входа 1 0x0501
Антидребезг входа 2 0x0502
Антидребезг входа 3 0x0503

Версия ПО 0x0900
0x0003 -Подверсия ПО 0х0901

Сборка 0х0902
Сетевой адрес 0х1000 0x0003 0x0006

0x0010Сетевая скорость 0x1001

Спецификация устройства - 0x0011 - Строка 22
символа



НАЗНАЧЕНИЕ БИТОВ РЕГИСТРОВ
Таблица 17

Адрес регистра 0x0000
Номер бита Назначение

0 0 – дискретный датчик «Разомкнут» (Замкнут см. пункт 5.4.1.)
1 – дискретный датчик «Замкнут» (Разомкнут см. пункт 5.4.1.)

1 0 – дискретный датчик «Разомкнут» (Замкнут см. пункт 5.4.1.)
1 – дискретный датчик «Замкнут» (Разомкнут см. пункт 5.4.1.)

2 0 – дискретный датчик «Разомкнут» (Замкнут см. пункт 5.4.1.)
1 – дискретный датчик «Замкнут» (Разомкнут см. пункт 5.4.1.)

3 0 – дискретный датчик «Разомкнут» (Замкнут см. пункт 5.4.1.)
1 – дискретный датчик «Замкнут» (Разомкнут см. пункт 5.4.1.)

Таблица 18
Адрес регистра 0x0001

Номер бита Назначение

0 0 – состояние реле 1 «Отключено»
1 – состояние реле 1 «Включено»

1 0 – состояние реле 2 «Отключено»
1 – состояние реле 2 «Включено»

Таблица 19
Адрес регистра 0x0020

Номер бита Назначение

0 … 15 16 младших бит количества шагов

Таблица 20
Адрес регистра 0x0021

Номер бита Назначение

0 … 14 15 старших бит количества шагов

15 0 – вращение вала двигателя по часовой стрелке
1 – вращение вала двигателя против часовой стрелке

Таблица 21
Адрес регистра 0x0022

Номер бита Назначение

0 … 15 16 младших бит количества оборотов (1 = 0,001 оборота)

Таблица 22
Адрес регистра 0x0023

Номер бита Назначение

0 … 14 15 старших бит количества оборотов (1 = 0,001 оборота)

15 0 – вращение вала двигателя по часовой стрелке
1 – вращение вала двигателя против часовой стрелке



Таблица 23
Адрес регистра 0x0030

Номер
бита

Название
бита Назначение

0 D1
Настройка режима спада тока в обмотках ШД.

1 D2

2 T1
Настройка рабочего тока в обмотках ШД.

3 T2

4 M1
Настройка режима деления шага.

5 M2

6 ПР/РЧ
0 – параметры схемы управления ШД задаются перемычками

1 – параметры схемы управления ШД задаются программно

Таблица 24
Адрес регистра 0x0031

Номер
бита

Название
бита Назначение

0 D1 Настройка режима спада тока в обмотках ШД
в спящем режиме.1 D2

2 T1 Настройка рабочего тока в обмотках ШД
в спящем режиме.3 T2

4 … 7 Время срабатывания спящего режима

8 ВКЛ/ВЫКЛ
0 – спящий режим выключен

1 – спящий режим включен

Таблица 25
Адрес регистра 0x0032

Номер
бита Назначение

0 … 11 Скорость съезда с концевого выключателя

12

0 – используются нормально разомкнутые дискретные датчики
См. пункт 5.4.1

1 – используются нормально замкнутые дискретные датчики
См. пункт 5.4.1

13

0 – вал двигателя вращается против часовой стрелки при
выходе в «0»

0 – вал двигателя вращается по часовой стрелки при выходе в
«0»

14
0 – выход в «0» при включении отключен

1 – выход в «0» при включении включен

15 0 – режим выхода в «0» отключен
1 – режим выхода в «0» включен



Таблица 26
Адрес регистра 0x0035

Номер
бита Назначение

0
0 – вход 0 используется как дискретный вход

1– вход 0 используется для подключения концевого
выключателя конечного положения

1
0 – вход 1 используется как дискретный вход

1– вход 1 используется для подключения концевого
выключателя конечного положения

2
0 – вход 2 используется как дискретный вход

1– вход 2 используется для подключения концевого
выключателя конечного положения

3
0 – вход 3 используется как дискретный вход

1– вход 3 используется для подключения концевого
выключателя конечного положения

4
0 – вход 0 используется как дискретный вход

1– вход 0 используется для подключения концевого
выключателя начального положения

5
0 – вход 1 используется как дискретный вход

1– вход 1 используется для подключения концевого
выключателя начального положения

6
0 – вход 2 используется как дискретный вход

1– вход 2 используется для подключения концевого
выключателя начального положения

7
0 – вход 3 используется как дискретный вход

1– вход 3 используется для подключения концевого
выключателя начального положения

Таблица 27
Адрес регистра 0x0050

Номер
бита Назначение

0

См. табл. 28
1

2 0 – вал двигателя вращается по часовой стрелке
1 – вал двигателя вращается против часовой стрелке

3 0 – модуль находится в нормальном режиме
1 – модуль находится в спящем режиме

Таблица 28
Бит 1 Бит 0 Состояние двигателя

0 0 Остановлен
0 1 Выполняется ускорение
1 0 Равномерное движение
1 1 Выполняется торможение


