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Caracteristicas Técnicas:

- Control 5 Ejes X,Y,Z,A,B Pulso y direccion.
- 4 Salidas a Relés

- 10 Entradas protegidas por optoacoplador
- 1 Salida Enabled (5 Voltios)

- 1 Salida Anal6gica de 0 a 10V

- Alimentacién +24V
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ESQUEMAS ELECTRICOS

ALIMENTACION:

La interface se alimenta de 24 Voltios 1 Amperio mediante conector de 4
pines (2 pines positivo, 2 negativos).
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Para alimentar de la placa Ethernet (5 Voltios) usamos la alimentacion
interna de nuestra interface para ello colocamos el Jumper del conector 1 en la
misma posicion de la figura siguiente.(cortocircuitando los pines)
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ENTRADAS Y SALIDAS

Entradas:
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10 Entradas NPN validas tanto para finales de carrera como para

detectores inductivos.
Ejemplo de configuracion:

FINALES DE CARRERA

|
“
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18 -
Final de carrera
DETECTORES INDUCTIVOS

RELE2 (PL14) | '.;;

Final de carrera

Todas las entradas son independientes a excepcion de la P2.6, esta va
conectada en serie a la entrada p2.6 Serial, esta entrada esta pensada para ser
usada como parada de emergencia “E-Stop”, tanto si se usa interna como
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externamente usando 2 pulsadores de parada de emergencia, tener en cuenta si no
se usa una de ellas habria que cortocircuitar el conector libre.

Ejemplo de configuracion:

SALIDA A DRIVERS

Salida positiva y negativa de sefial de pulso, direccion y negativa de “Enabled”
compatible con todos los drivers del mercado.

Ejemplo de Conexion drivers:
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SALIDA ANALOGICA DE 0-10 V DC

Dispone de 2 Salidas en Paralelo tanto para usar interna como externamente.
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CONFIGURACION SMOOTHSTEPPER ETHERNET
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Paso 1: Copiamos Archivo “ESS_v10h2d1a.dll” desde cd de instalacion, a
la carpeta “C:\Mach3\Plugins”

Archivo  Edicion  Wer Favoritos  Herramienkas  &wuda

G.ﬁ.trés - \‘_’:,l - le‘

Direccidn |I) C:\Mach3Pluglns

B

~ .
7 Biisqueda i Carpetas

Mambre |
Tareas de archivo ¥ carpeta & |‘_5_| JovyStick. dll
_ 2] video.dl
J Crear nueva carpeta .‘_5] Flash.dl
@ Publicar eska carpeta en \Web |J_5.| Printerscope. di
k! Compartir esta carpeta l’_S] TurnDiags.dll
%] Deskpod.di
] Muhi. il
LI Al A Eess_viohediadl )

I Mach3

B Mis documentos

== Dirnimentns camnAarkidns
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Paso 2: Configuramos Tarjeta de Red ( PC IP: 10.9.9.1)
( IP Maquina: 10.9.9.9)

i Propiedades de Conexion de srea local 2 d |
General | Opciones avanzada$|
Cohectar uzando:

Imj InteliR] 825660 Gigabit Metwork ©

E sta conexion utiiza loz siguientes elementos:

.@ Frogramador de paquetes O » ;I

3 Broadcom Adwvanced Serve T lver

% Protocala Intermet [TCPAP,

1 |
Instalar. . [esinstalar | Propiedades |

— Dezcripcion
Permite a su equipo tener acceso a loz recurzoz de una red
Microzaft.

[ Mostrar icono en el drea de notificacisn al conectarse

v Matifizarme cuando esta conexidn kenga conectividad limitada
o hula

Aceptar Cancelar

Propiedades de Protocolo Internekt {TCP/IP} 2l

General |

Fuede hacer que la configuracian IP ze azighe autamaticamente =i su
red ex compatible con este recurzo, De lo contranio, necesita conzsultar
con el administrador de la red cudl ez la configuracion 1P apropiada.

" Obtener una direccidn [P autormaticamente

—{%" zar la siguiente direccidn [P

Direccidn IP: [, 9.9 1

Mascara de subred: | 28R 285 28 1)

Fuerta de enlace predeterminada: I

) Dbtener la direceidn del servidor DS autamaticamente
—{% zar las siguientes direcciones de servidor DMS:

Servidor DMS preferido: I

Servidor DMS alkemativo: I

Opciones avanzadas... |

Aceptar I Cancelar |
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Paso 3: Configuramos puerto 2 como Entradas

En el Menud de Mach3 seleccionamos pestaia ‘“Plugln Control -> ESS-v10h2d1a
Config”

¢ Wiew ‘Wizards Cperator | PlugIn Control Help
1

Wideo Window

E35-v10hZd1a Ethernet IP Setup
a Config

acklash Config

ES5-v10h2d1a Daka Monitoring

En el cuadro de Dialogo “Port 2 Pins 2 through 9 Direction —IN-", Aceptar y
listo.

Dialog

Port Z Fins 2 through 9 Direction -

Controller Frequency The Controller Frequency controls how many

I times per second the velocity is updated
LkHz = when Eutputting pulses, i Port 3 Pins 2 thraugh 9 Direction | In i
At 250 Hz, up to 4 seconds of data can be queued up. Each doubling of frequency halves  Moise Fil .
the buffer length, so at 500 Hz, 2 seconds can be buffered, 1 kHz, 1 second, ete. Moise Filtering of Inputs
o An input must be stable for the specifisd amount of time in Probe I 0.0c
Wl microseconds before it will be considered valid. Values will be
Max Step Freguency r~Output Mode ————— 1F the Plugln Fails to assigned to graups of similar signals, Estop |0.00
communicate with the device The specified values will be rounded to the nearest multiple of
% | 256 kH I 5 b
e z = Sipend Quadrature within the amount of time about 1,43 microseconds, Ta disable filtering for a given aroups Jog [o.00
. I 356 kHz 'I resdater listed below, an EStop wil be of inputs, use a value of 0.0 microseconds.
f-axis = - triggered in the device. (inchidles &, B i Iﬁ
8 v Encoders{MPGs I it il | el
2-aixis | mekz v ¢ @ - The time is in seconds and is ! A Index, and timing)
rounded ko the nearest tenth liscell I Home | 0.0C
o 5 Miscellaneous ID‘DD (Miscellaneous covers al .
A-axis I 256 kHz 'I i u i:o?d;md. Max value is 3.1 other inputs)
B-aixis I 256 kHz vI a r d
20 - M11Px/M10P: Commands
C-axis I 256 kHz vl g v u !
v —_——— .
Spindle Im c v r S M11Px/M10Px Gates Spindle Output |
¥ Contralled By Mach Qutput Number to use for M11P#MI10P#: |0
r Contralled By
SmoothStepper - Dwell time associated with M11/M10 Commands

Spindle M1l

Dwell selected In this config [V Delay: ID— millisecor
Dwell selected Via User DRO [~ User DRO #: I ]

~=M10

Relay or None P Step and Dir [~ Quadrature

¥ Base He |sn Pulse Width (us) [0.0 [ ]
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PIN OUT CONECTORES PUERTO 1Y 2
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PUERTO 1

CONNECTOR 26 (PIN) NAME DESCRIPTION
P1.1 ENA Mach3 Config “Enablel”
P1.2 STEP X Pulso X Axis
P1.3 DIR X Direccién X Axis
P14 STEP Y Pulso Y Axis
P1.5 DIRY Direccién Y Axis
P1.6 STEP Z Pulso Z Axis
P1.7 DIR Z Direccién Z Axis
P1.8 STEP A Pulso A Axis
P1.9 DIR A Direccién A Axis
P1.10 No conectado
P1.11 No conectado
P1.12 No conectado
P1.13 No conectado
P1.14 PWM Seinal analégicade 0 a 10
P1.15 No conectado
P1.16 STEP B Pulso B Axis
P1.17 DIR B Direccién B Axis
P1.18 GND
P1.19 GND
P1.20 GND
P1.21 GND
P1.22 GND
P1.23 GND
P1.24 GND
P1.25 GND
P1.26 +5V OUT +5V DC (200mA)
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PUERTO 2
CONNECTOR 26 (PIN) NAME DESCRIPTION

P2.1 SALIDA RELE 1
P2.2 ENTRADA CONECTOR
P2.3 ENTRADA CONECTOR
P24 ENTRADA CONECTOR
P2.5 ENTRADA CONECTOR
P2.6 ENTRADA CONECTOR
P2.7 ENTRADA CONECTOR
P2.8 ENTRADA CONECTOR
P2.9 ENTRADA CONECTOR
P2.10 ENTRADA CONECTOR
P2.11 ENTRADA CONECTOR
P2.12 No conectado
P2.13 No conectado
P2.14 ouT RELE 2
P2.15 No conectado
P2.16 ouT RELE 3
P2.17 ouT RELE 4
P2.18 GND
P2.19 GND
P2.20 GND
P2.21 GND
P2.22 GND
P2.23 GND
P2.24 GND
P2.25 GND
P2.26 +5V OUT +5V DC (200mA)
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ESQUEMA ENTRADAS Y SALIDAS
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