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KONFIGURACJA PROGRAMU MACH4 DLA STEROWNIKOW CSMIO/IP

1. Zestawienie funkcji CSMIO/IP niekompatybilnych z Mach4.

Firma CS-Lab bezustannie pracuje nad dostosowaniem swojego sprzetu i
oprogramowania by zapewnic jak najlepszg wspoétprace z programem Mach4. Jest to jednak
nowy program i nie wszystkie funkcje dodatkowe sg obstugiwane. Ponizej znajduje sie
tabela, ktéra pozwala sie zorientowac jak to wyglada w obecnej wersji oprogramowania
CSMIO/IP (2.850).

Funkcja Zgodnos¢ Uwagi
Gwintowanie Brak
(Threading)
Gwintowanie na sztywno Brak
(Rigid Tapping)

Osie zalezne Czesciowa Osie zalezne obstugiwane sg autonomicznie
w sterowniku CSMIO/IP i konfiguruje sie je w
ustawieniach plugina. Na chwile obecng
mozna przypisac¢ po jednej osi zaleznej do osi
X, Y lub Z.

Automatyczna kontrola Nie
wysokosci palnika (THC) testowana
Osie nieinterpolowane OB [:/14

Praca wrzeciona jako o$ Brak

W najblizszym czasie bedg pojawiaty sie kolejne aktualizacje oprogramowania CSMIO/IP,
prosze wiec $ledzi¢ pojawianie sie nowych wersji oprogramowania CSMIO/IP na stronie
www.cs-lab.eu.



http://www.cs-lab.eu/
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2. Instalacja Programu Mach4

Z uwagi na to, ze program Mach4 jest wcigz w fazie rozwojowej, stanowczo zaleca sie
pobieranie wersji, dla ktérej przygotowany jest plugin, ze strony www.cs-lab.eu.

Plik do pobrania znajduje sie w dziale ,,Download” w podgrupie ,,CSMIO sterowniki i
moduty rozszerzen”.

By zainstalowa¢ program Mach4 na
komputerze, nalezy uruchomi¢ plik
instalatora »Mach4Hobby Installer-
4.2.0.2803.exe” (numery moga sie réznic¢
w zaleznosci od wersji).

& MachdHobby CNC Software Version 4.2.0 Build... — x
Please choose a directory To install Mach4 into (standard is
@ c:Mach4Hobby)

Destination Folder

[ Viachwiobh) ]

Zaleca sie pozostawienie domyslnego
katalogu instalacji (,,C:\Mach4Hobby\”),
poniewaz do tej lokalizacji jest kopiowany
plugin podczas instalacji oprogramowania SraaTI .

. Space available: 116.7GB
sterownika CSMIO/IP. T soromnas (DR [

I’I

Po kliknieciu  przycisku ,Instal
instalacja odbywa sie automatycznie.

! Plugin (po polsku ,wtyczka”) to cze$¢ oprogramowania, ktéra tworzy potaczenie pomiedzy
programem Mach4, a dodatkowym osprzetem, takim jak np. Sterownik CSMIO/IP.


http://www.cs-lab.eu/
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3. Instalacja oprogramowania sterownika CSMIO/IP
By zainstalowa¢ oprogramowanie sterownika

. ’ . # CSMIO-IP-5 Controller Firmware 2.850 Setu - x®
CSMIO/IP, nalezy pobraé instalator ze strony . -

- i ” e Witamy w instalatorze CSMIO-IP-S
www.Fs lab.eu z dziatu ,,Download: Nalezy Witamy w instalatorze CS)
zwrocié  uwage na model posiadanego
sterownika  (CSMIO/IP-S, CSMIO/IP-A  lub
CSMIO/IP-M). Nastepnie nalezy uruchomi¢ plik '5' L e g

programu lub ‘Anului’, aby opugcié instalator.

instalatora, np. ,setup_CSMIO-IP-S-2.850.exe”
dla modelu CSMIO/IP-S.

Zaleca sie  pozostawienie  domysinych
ustawien podczas instalacji i klika¢ jedynie
przycisk ,Dalej”. Instalator zainstaluje
automatycznie pluginy dla programu Mach3 oraz
Mach4 odpowiednio w katalogach ,,C:\Mach3\Plugins” oraz ,,C:\Mach4Hobby\Plugins”.

Po  zakonczeniu instalacji  zostanie
uruchomiony program aktualizujacy
wewnetrzne oprogramowanie sterownika CSMiG/iFJ — Start
CSMIO/IP. Wewnetrzne oprogramowanie FEMWARE LIFEOADER J
sterownika musi by¢ zgodne z wersjg plugina,
w przeciwnym wypadku program Mach nie  ——
nawigze potgczenia. By dokonac¢ aktualizacji
oprogramowania sterownika nalezy klikngé przycisk start i wybra¢ sterownik z listy, a
nastepnie zatwierdzi¢ przyciskiem ,,OK”.

Sterownik musi mie¢ podfaczone zasilanie i musi by¢ podtgczony do sieci Ethernet. Opis
konfiguracji sieci znajduje sie w instrukcji obstugi sterownika CSMIO/IP.

Copyright (c] CS-Lab

B® C5-Labs.c. - CSMIO/IP Uploader v3.5 - X



http://www.cs-lab.eu/
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4. Konfiguracja programu Mach4

4.1. Zatozenie profilu konfiguracji
Mach4 pozwala na tworzenie dowolnej liczby tzw. profili

Select Profile x

Current Profiles

konfiguracji. Profile sg zestawami ustawieri np. pod rdine T ——— ...

obrabiarki. Najczesciej korzysta sie z jednego profilu. Loy

.RﬁlmBa(kup

Nalezy uruchomié¢ program Mach4 klikajac na ikone
»Mach4 Loader” na pulpicie. Otworzy sie okno wyboru
profilu. Nowy profil zaktadamy klikajagc przycisk ,Create

Import Profile

Profile”. Nalezy poda¢ nazwe profilu np. ,mill-csmio-ip” i
wybraé¢ plik z ustawieniami ekranu np. ,wx4.set” oraz ok || concel
zatwierdzi¢ przyciskiem ,, OK”.

Nastepnie nalezy wybrac stworzony profil z listy i klikng¢ , OK” i X
w oknie wyboru profili. s IO

Screen Set: |_m4.set |

OK Cancel

Nalezy pamieta¢, by za kazdym razem uruchamia¢ program
Mach4 ikong ,,Mach4 Loader” i wybieraé nazwe stworzonego przez siebie profilu. Jest tez
mozliwosé utworzenia skrétu. Najprostszg drogg jest edycja skrotu ,,Mach4Mill” domysinie
utworzonego podczas instalacji. W tym celu zmieniamy jego nazwe na nazwe swojego
profilu —w naszym przyktadzie bedzie to ,,mill-csmio-ip” oraz we wtasciwos$ciach zmieniamy
»C:\Mach4Hobby\Mach4GUl.exe /p Mach4Mill” na

»C:\Mach4Hobby\Mach4GUl.exe /p mill-csmio-ip”.

Skrét pozwala uruchamiaé program Mach4 z odpowiednim profilem konfiguracji bez
koniecznosci wybierania go za kazdym razem z listy.
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4.2. Pierwsze uruchomienie programu Mach4

Podczas pierwszego uruchomienia programu pojawi sie Select Motion Device x
informacja o braku dostepnych kontroleréw ruchu. Nalezy je S ra il confiol desce
zignorowa¢ weciskajac przycisk ,Cancel”. Gdy pojawi sie b mprngsdmoertions
gtéwne okno programu, mozna otworzy¢ okno about (menu [t anmsted racivn dedcss
,help/about”) i zaimportowac plik licencji jesli juz takowy
posiadamy, a jesli nie, to pozostaje pracowaé w trybie
demonstracyjnym. Chcac zamdwié licencje nalezy zwrécic sie
do firmy CS-Lab s.c. lub bezposrednio do Art-Soft, podajgc nr
identyfikacyjny komputera widoczny w polu ,PC ID”. Po

wgraniu pliku licencji nalezy zrestartowaé program Mach4.

I’I

About x

Mach4 Industrial - CNC Control Software

Version: 4.2.0.2803 Licensed
Build: 2803

For support with this version, please contact:

@/

PCID: |

For more information, please visit our webpage: weanw.machsupport.com

Support email address: support@machsupport.com

Copynght 2001-2013
Newfanged Solutions, LLC.
T Do 08 WP ot MR All rights reserved.

oK

4.3.Zatgczenie niezbednych plugindw (wtyczek)
Nalezy wybra¢ z menu ,Configure/Plugins...” i zaznaczy¢ zielone haczyki przy
nastepujgcych wtyczkach:
e CSMIO/IP-S (lub .../IP-M, .../IP-A zaleznie od modelu posiadanego urzadzenia)
e Keyboard Inputs (przydatny do tworzenia skrétéw klawiaturowych)
e LUA (niezbedny do poprawnej pracy makr LUA)
e Regfile (obstuga i podglad rejestrow sterownika takich jak stan we/wy
analogowych itp.).

Cenfigure Plugins X
Frabled Description Version Config Add...
1o Core - Newtangled Solutions 2202803 N/A
| Remove
2w CSMID/IP-M 2850 Configure...
3l CsMOmRS 2850 e
4l Foybowdinguts - Newfongled Solutions 420253 | Configure..
s of LUA - Newfangled Solutians 4202503 N/A
6 X Modbus - Newdengled Solutions 4202303 oo
1 Regfile - Newfangled Solutians 420233 comoie
8 0 ShuttiePro - Newfangled Solutions 42003 Configure.
9 | x Samulater - Newfangled Sciutions 4.1.0.2803 Configure...
oK Cancel

Nastepnie nalezy zatwierdzi¢ przyciskiem , OK” i zrestartowac program Mach4.
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4.4. Wybor kontrolera ruchu

Po ponownym uruchomieniu programu Mach4 w oknie wyboru kontrolera ruchu bedzie
juz widoczny sterownik CSMIO/IP. Nalezy klikng¢ w celu jego wybrania i zatwierdzic
przyciskiem ,, OK”.

Select Motion Device x

Select the motion control device.
WARNING!
Changing the motion control device will destroy any existing
axis to motor mapping and motor tuning.

[/] CSMIO/IP-S Device

oK | [ concat | | Apply

Jesli w sieci lokalnej dostepne jest jedno urzgdzenie CSMIO/IP potgczenie zostanie
nawigzane automatycznie. Jesli w sieci podtgczonych jest wiecej urzadzen, pojawi sie okno,
w ktérym bedzie mozna dokonac wyboru, z ktérym sterownikiem sie potgczyé.

4.5. Podstawowe ustawienia programu Mach4

Podane w tym podrozdziale ustawienia moga sie rézni¢ w zaleznosci od konkretnej
obrabiarki i stanowig jedynie przyktad.

Okno konfiguracyjne otwieramy poprzez klikniecie

4.5.1. Zaktadka ,General”
Dla wiekszosci przypadkow nalezy zmieni¢ w tej zaktadce nastepujace ustawienia:
e ,Machine Setup Units” na ,,Metric”
e  Units Mode” na ,Metric”
e wiaczy¢,Deref Axes in E-Stop”
e  look Ahead Lines” na 100

Mach Configuration x
General Motors Avis Mapping  Homing/Softlimits Input Signals Output Signals MPGs  Spindle Tool Path
Default Modes General
Machine Setup Units Are Center Mode G code file extensions
Qinch @ Metric O Absolute Delays (secs) *tap; ".nc
[ mental
Contrel Made Bk Coolant Delay: 1.00000 M,
Wil 5; Fiet ate Mist Delay:  1.00000( Dlinclude Comments In Messages?
OPperRev. [ADeret Aues In E-Stop?
Units Mode ® Per Min, Taginchmants D Cycle Stop s Controlled Stop?
Olnch @ Metric [AUse Advanced GUI Controls?
Active Plane postion [T
Traverse Made 3 PLC Script Interval
@xy Ovz Oxz o
Rapid  Ofsed e (milseconds)
Siwnd 0 Cycle Retract o0 |
Motion Mode ® il = Look Ahead Lines
Constant Veloci ot 1
@® 2y, O Rapid Plane e Oto 0.0001 100
O Exact Stop disable
Spindle Mode [ Rotary Axes
Distance Mode ® Const. RPM 01 | ORollovera
® Absolute O Const. Surtace [oor | DORolioverd
Incremental == DORolioverC
= Initialization Codes o001
] Positin 10] 00001 Do
‘ T [CciMachaHobbyigeedit =
oK Cancel Apply




4.5.2. Zaktadka ,Motors”

Numer silnika oznacza nr kanatu wyjsciowego w CSMIO/IP. Motory s3 podiniej
przypisywane do osi. Stanowczo zaleca sie by zachowaé chronologiczng kolejnos¢, bo pdzniej
mozna tatwo popetnic btad. Czyli zaktadamy, ze dla osi X,Y,Z uzywamy odpowiednio kanatéw
wyjsciowych CSMIO/IP nr 0,1,2.

Dla kazdego silnika nalezy ustawi¢ nastepujgce parametry:

e ,Counts Per Unit” — ilo$¢ krokdw ma jednostke (w tym wypadku mm). Wartos¢ ta

ilo$¢ impulséw na obroét silnika e s Yy
. Dla silnikdw serwo ilosé

nalezy wyliczy¢ ze wzoru - ,
skok Sruby napedowej

impulsdw na obrot silnika to ilos¢ impulsow enkodera na obrét liczac wszystkie

zbocza (x4), czyli np. Dla serwa z enkoderem 2500 i sruby napedowej o skoku
2500+4 _ 10000 _ 4 g

10 10

e ,Velocity” — predkos¢ w jednostkach (mm) na minute. Ten parametr jest

uzalezniony od kilku czynnikdw, z czego najwazniejsze to: maksymalna

czestotliwos$¢ na wyjsciu sterownika CSMIO/IP, maksymalne obroty silnika oraz

warunki mechaniczne samej obrabiarki (np. maksymalne obroty Sruby

napedowej). W podanym przykfadzie zostato podane 20000 co oznacza
20000 == = 20 —.
min min

e ,Acceleration” — przyspieszenie. Nalezy dobra¢ doswiadczalnie, na poczatku
najlepiej ustawi¢ tutaj wartos¢ z zakresu 200-500. Potem podczas testéw mozna
ewentualnie zwiekszy¢ tg wartos¢ co zwiekszy dynamike pracy. Nalezy jednak
pamieta¢, ze wieksze przyspieszenia oznaczajg mniejszg ptynno$¢ ruchu oraz
wieksze obcigzenie i szybsze zuzycie mechaniki obrabiarki.

e ,Backlash” — luz zwrotny. Podanie tego parametru zatgcza programowe kasowanie
luzu zwrotnego osi. Nie oznacza to jednak, ze os, ktdra ma np. luz Imm po
wpisaniu 1 do tego pola bedzie pracowata tak jak by nie byto w ogdle luzu.
Kompensacja programowa to ,ostatnia deska ratunku” poprawiajgca nieco
doktadnosé¢, ale nie likwidujgca problemu. Stanowczo zalecane jest by wykasowac
luz mechanicznie, dokonujgc np. wymiany nakretek na srubie napedowej (niektére
nakretki posiadaja regulacje).

e ,Reverse” — ustawienie kierunku pracy osi.

10mm bedzie to



Mach Configuration x

General Moters fuis Mapping Homing/Scftlimits InputSignals  Output Signaks MPGs  Spindle  Toal Path

Enable
G Force Backlash (Units]  Reversel Dhelay (rms)

0.0000 |

oK Cancel Apply

4.5.3. Zaktadka ,Axis Mapping”

W tej zaktadce przypisuje sie silniki do konkretnych osi oraz witacza/wytgcza dziatanie

poszczegdlnych osi. W omawianym przykfadzie mamy do czynienia z frezarka, wobec tego
nalezy:

e ZataczyCosie X, Y oraz Z
e Przypisa¢ odpowiednio motory 0,1 2.

Mach Configuration X

General Motors Axis Mapping Homing/SoftLimits Input Signals Output Signals MPGs  Spindle Tool Path

Enabled Master Slave 1 Slave 2 Slave 3 Slave 4 Slave 5
X0 |of [Motor0
Y |
1@ |
AG) |
B W
[dUIE ¢
OB1(6) ¥
4
x
4
4
4

Motorl

Motor2

0B2 (7
0OB3 (8)
0B4(9)
OB5 (10)
0BG (11)

W zaktadce tej sg réwniez pola wyboru osi zaleznych (Slave), jednak sterowniki
CSMIO/IP-S i IP/A posiadajg wtasne procedury obstugi osi zaleznych i konfiguracji trzeba
dokonywaé w ustawieniach plugina (wiecej o tym w nastepnym rozdziale).

W obecnej wersji oprogramowania nie sg obstugiwane osie nieinterpolowane OB1 — OBS6.



KONFIGURACJA PROGRAMU MACH4 DLA STEROWNIKOW CSMIO/IP

4.5.4. Zaktadka ,Homing/SoftLimits”

Ustawienia bazowania oraz kraincéwki programowe. Nalezy tutaj ustawi¢ nastepujgce
parametry:

e ,Home Dir” —kierunek bazowania. Z reguty NEG dla osi X,Y i POS dla osi Z.

e ,Home Order” — Kolejno$¢ bazowania. W naszym przyktadzie ustawione zostato 2
dla osi X i Y oraz 1 dla osi Z. Oznacza to, ze najpierw zostanie zbazowana o$ Z, a
nastepnie, réwnoczesnie osie Xi Y.

e _Home Offset” — odsuniecie po bazowaniu. Z reguty mozna pozostawi¢ na 0, ale
czasem przydaje sie np. gdy po bazowaniu o$ pozostaje na granicy zadziatania
czujnika bazowania.

e _Home Speed%” — predkos$¢ osi podczas bazowania podawana jako procent
maksymalnej predkosci (tej podanej dla silnika w zaktadce ,,Motors”).

o ,Soft Enable” — zataczenie krancéwek programowych. Zalecane jest wigczenie
krancowek programowych, co zapobiega przekroczeniu pola roboczego maszyny.

o ,Soft Max” i ,Soft Min” — zakres pola roboczego poszczegdlnych osi. Parametry te
wykorzystywane sg przez krancéwki programowe.

Mach Configuration x

General Mators Axis Mapping  Homing/Seftlimits Input Signals  Output Signals MPGs  Spindle  Tool Path

Home Dir | Home Order | Home Offset Home Speed% Home In Place | Soft Enable | Soft Max | Soft Min

o F e e = i et
Y .Neg 2 0.0000 20,00 4 ‘ 250 0.0000
z@  |Pos |- 0.0000 20.00 » o 0.0000  |-150
A@) Pos n 0.0000 20.00 » ¥ 0.0000  0.0000
B4 |Pos 5 0.0000 2000 e w 0.0000 0.0000
) Pos 5 0.0000 2000 r w 0.0000  |0.0000
OB1(6) Pos 0 0.0000 2000 » 3 0.0000  0.0000
o2 Pos 0 0.0000 2000 ¥ ¥ 0.0000  |0.0000
oB3(8) Pos o 0.0000 20.00 4 ¥ 0.0000 0.0000
0B4 (9) Pos 0 0.0000 20,00 4 w Q0000 | 0.0000
0BS (10) Pos 0 0.0000 2000 w s 0.0000  |0.0000
0BG (11) Pos ] 0.0000 20,00 b4 ¥ 0.0000 0.0000

oK Cancel Apply
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4.5.5. Zaktadka ,Input Signals”
Konfiguracja sygnatéw wejsciowych. Kazdy sygnat posiada nastepujace parametry:

e ,Mapping Enabled” — Zatgczamy w ten sposdb obstuge danego sygnatu.

e ,Device” — urzadzenie sprzetowe np. CSMIO/IP-... lub moduty we/wy CSMIO-IO
(w naszym przyktadzie CSMIO/IP-S). Nalezy pamietaé, ze dla sygnatéw
wymagajacych duzej predkosci dziatania, takich jak krancéwki czy bazowanie albo
sonda pomiarowa trzeba uzywaé wejs¢ sprzetowych sterownika CSMIO/IP.
Moduty CSMIO-I0 przeznaczone s3 dla we/wy dodatkowego osprzetu takiego jak
np. sterowanie centralnym smarowaniem, czy zmieniarkg narzedzi.

e Input Name” — wejscie sprzetowe w wybranym urzadzeniu.

e Active Low” — mowi o tym, ze sygnat ma byc¢ aktywny w stanie niskim.

Zalecane minimum sygnatow wejsciowych, ktére nalezy skonfigurowac to:

e _Motor ... Home” — czujniki bazowania dla silnikdw (w naszym przyktadzie O to o$
X,1-08Yi2-0$2).

e Motor ... ++” i ,Motor ... --, — Krancowki sprzetowe dla poszczegdlnych silnikdw.

e ,Probe” — sonda pomiarowa lub np. czujnik automatycznego pomiaru narzedzia.
Konfigurujemy w zaleznosci czy maszyna w tego typu czujnik jest wyposazona.

e Index” —pomiar i synchronizacja wrzeciona, o ile wrzeciono posiada taki czujnik.

e E-Stop” — nalezy obowigzkowo skonfigurowac przycisk stopu awaryjnego.

Mach Configuration x

|
;
i
i
s
g

Input #59
Input #60
Input #61
Input #62
Input #63
Motor 0 Home | CSMIO-IP-5 In3
CSMIO-IP-5 In4

CSMIQ-IP-5 In§

Motor 1 Home
Motor 2 Home |
Motor 3 Home |
Motor 4 Home
Motor 5 Home
Motor 6 Home
Motor 7 Home
Motor 8 Home

NN NN K KNAAANKNNXE

DN B N N N N N XN KAAANKKKN,

oK Cancel Apply
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4.5.6. Zaktadka ,Output Signals”
Konfiguracja sygnatéw wyjsciowych. Kazdy sygnat posiada nastepujgce parametry:
e ,Mapping Enabled” — Zatgczamy w ten sposdb obstuge danego sygnatu.
e ,Device” — urzadzenie sprzetowe np. CSMIO/IP-... lub moduty we/wy CSMIO-IO
(w naszym przyktadzie CSMIO/IP-S).
e Input Name” — wyjscie sprzetowe w wybranym urzadzeniu.
e, Active Low” — mowi o tym, ze sygnat ma byc¢ aktywny w stanie niskim.

Zalecane minimum sygnatow wyjsciowych, ktdre nalezy skonfigurowac to:

e _Enable ..” — zataczenie napedu. Mozna skonfigurowac¢ osobne sygnaty dla
kazdego silnika, albo skorzystaé z jednego i podtgczy¢ do wszystkich napedéw
silnikow.

e _Spindle FFD” i ,Spindle REV” — zafaczanie prawych i lewych obrotéw
wrzeciona. W niektérych maszynach wystarczy tylko zataczanie prawych
obrotow.

e ,Coolant On” —zatgczanie chtodzenia podczas skrawania.

e, Mist On” — opcjonalnie, jesli obrabiarka jest wyposazona w system chtodzenia

mgta.

Mach Configuration ®

General Motors Asis Mapging Homing/Softlimits Input Signals | Output Sagnals | MRGs  Spindle  Tool Path

Mapping Enabled Device Output Name Active Low 2

Current Hiflow W

Spindie on ¥

SM Fwd '-.t CSMIO-IP-5 Out 1
Spindle Rev  of CSMIO-IP-5 Out2
CoolantOn  of CSMI-1P-5 Out3

Mist On o CSMID-IP-5 Out4

BB N NN NN NNNNNNNNNNR
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KONFIGURACJA PROGRAMU MACH4 DLA STEROWNIKOW CSMIO/IP

4.5.7. Zaktadka ,MPGs”

Konfiguracja manipulatoréw recznych — tzw. ,wedek”. Sterowniki CSMIO/IP posiadajg
wbudowang, autonomiczng obstuge manipulatora MPG poprzez modut CSMIO-MPG. Po
podtgczeniu tego modutu do sterownika i podtgczeniu do niego manipulatora zgodnie z
instrukcjg CSMIO-MPG, nie jest wymagana zadna konfiguracja — manipulator bedzie dziatat
automatycznie. Opcjonalnie jest mozliwos¢ skonfigurowania jeszcze dwdch manipulatoréw,
o ile posiadamy sterownik CSMIO/IP-A lub CSMIO/IP-S oraz modut enkoderowy CSMIO-ENC.
Modut CSMIO-ENC posiada 3 wejscia enkoderowe, z czego wejscie nr O jest zarezerwowane
dla wrzeciona, ale pozostate 2 wejscia mozna skonfigurowad jako wejscia manipulatoréow
MPG obstugiwanych przez program Mach4. Dokonuje sie tego ustawiajgc nastepujace
parametry:

e Enabled” — oznacza zatgczenie manipulatora dla danego silnika.

e _Encoder” — wybdr wejscia enkoderowego, do ktdérego podtgczony jest
manipulator

e ,Counts per Detent” —ilos¢ impulséw enkodera na podziatke

e ,Accel %” — przyspieszenie jako procent maksymalnego, zdefiniowanego w
zaktadce ,,Motors”. Zaleca sie ustawienie dosé niskich wartosci np. 25% w celu
uzyskania duzej ptynnosci ruchu.

e Velocity%” — predkos¢ jako procent maksymalnej, zdefiniowanej w zaktadce
,Motors”.

e  Reversed” — ustawienie kierunku ruchu

Mach Cenfiguration X

General Motors Axis Mapping Homing/SoftLimits Input Signals  Output Signals  MPGs  Spindle Tool Path

Enabled Encoder Counts Per Detent | Accel % Velocity % Reversed
Mpg 70 1 o oo
Mpg #1 CSMIO-IP-S/CSMIO-ENC-POST | ~ 100 25 50
Mpg 22 CSMIO-IP-5/CSMIO-ENC-POS2 100 25 50

Mpg #3 1 00 0.0
Mpg #4
Mpg #5
Mpg #6
Mpg #7

00 0.0
0.0 0.0
0.0 0.0
Mpg #8 0.0 00
Mpg %9 0.0 00
Mpg #10 0.0 0.0

Mpg #11

BN KKK KKK KA A K
BB BB R K K X B K KX

1
1
1
1 0.0 0.0
1
1
1
1

0.0 0.0
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KONFIGURACJA PROGRAMU MACH4 DLA STEROWNIKOW CSMIO/IP

4.5.8. Zaktadka ,Spindle”

Konfiguracja wrzeciona. Pojawia sie lista przetozen (biegéw) wrzeciona wraz z ich
parametrami. Jesli wrzeciono obrabiarki nie posiada przetozen nalezy skonfigurowad tylko
pozycje 0 oraz podac obroty silnika (pole pod listg). Parametry przetozen:

e ,MinRPM” — obroty minimalne .

e ,MaxRPM” — obroty maksymalne.

e ,Accel Time” — stromos$¢ rozpedzania podawana jako czas, w ktérym wrzeciono
rozpedzi sie do maksymalnych obrotéw.

o, Decel Time” — stromo$¢ hamowania, podawana jako czas, w ktérym wrzeciono
wyhamowuje od maksymalnych obrotéw do zera.

e Feedback Ratio” — przetozenie na sprzezeniu zwrotnym. Na chwile obecng dla
sterownika CSMIO/IP nalezy poda¢ wartos¢ ,1.000”. Inne przetozenia beda
obstugiwane w przysztych wersjach oprogramowania.

e ,Reversed” —informacja, ze dane przetozenie zmienia kierunek obrotéw.

Parametry wspdlne (pod listg przetozen):

e _ Max Spindle Motor RPM” — maksymalne obroty silnika napedzajgcego wrzeciono.

e, Wait on spindle to stabilize to ... percent” — opcja by przed rozpoczeciem obrdbki
Mach4 oczekiwat az wrzeciono rozpedzi sie do zadanego poziomu.

e ,Step/Dir Spindle Axis” — obstuga wrzeciona poprzez wyjscie STEP/DIR. Nie
obstugiwane w obecnej wersji oprogramowania CSMIO/IP, zostanie dodane w
niedtugim czasie.

e ,Enable Step/Dir Spindle Rigid Tapping” — Mozliwos$¢ gwintowania na sztywno, gdy
wrzeciono sterowane jest poprzez sygnaty STEP/DIR. Funkcja nie obstugiwana,
bedzie dodana w najblizszej aktualizacji oprogramowania.

Mach Configuration x
General Motors Axis Mapping Homing/Softlimits Input Signals  Output Signals MPGs  Spindle Tocl Path
MinRPM  MaxRPM  Accel Time | Decel Time | FeedBack Ratio  Reversed A

0 000 24000 2 6 1.00000 s

1 in.m 0.00 0.00 0.00 1.00000 w

2 000 0.00 0.00 0.00 1.00000 x

3 oo 000 000 000 100000 x

4 000 0.00 0.00 0.00 1.00000 %

5 Eu.oo 0.00 0.00 0.00 1.00000 X

6 looo 0.00 0.00 0.00 1.00000 4

7 gn.uo 0.00 0.00 0.00 1.00000 »

s |0o0 0.00 000 000 1.00000 w

s | 0.0 020 000 1.00000 x

10 |0 0.00 0.00 0.00 1.00000 4

1 ;D.uo 0.00 0.00 0.00 1.00000 4

12 o0 0.00 0.00 0.00 1.00000 x

13 ;IJ.DO 0.00 0.00 0.00 1.00000 »

14 oo 0.00 0.00 0.00 1.00000 »

15 UW 0.00 0.00 0.00 1.00000 4 -
Max Spindle Mator RPM: 20| [ wait on spindie to stabilize to o | S percent,
Step,/Dir Spindle Axs: ﬂo:n_e__. “ (Axis must be enabled and mapped.)  [] Enable Step/Dir Spindle rigid tapping.

oK Cancel Apply




KONFIGURACJA PROGRAMU MACH4 DLA STEROWNIKOW CSMIO/IP

4.59. Zaktadka ,Tool Path”
Personalizacja ustawien wyswietlania. Mozna pozostawi¢ bez zmian.

Mach Configuration X

General Motors A i imits _ Input Signals MPGs  Spindle Tool Path

Teol path colors

Tool Path Background Top Color [ JMMMMML_]] Too! Path Background Bottom Color

Rapid Color | N Linear Color | N
Acc Color | Highiite and Past Move Color
s Color | I Machine Limits

Tool path options
[Shew Tool Path Limits?
[Disable V8O Tool Path?
[[JUse Lazy Tool Path Update?

4.6. Konfiguracja plugina (wtyczki) CSMIO/IP
Okno konfiguracyjne plugina otwiera sie

Contigure Pluging #
poprzez klikniecie w menu ,,Configure/Plugins...”, == P— = o
a nastepnie klikniecie ,CONFIGURE” obok nazwy B e “’;me_ T
modelu sterownika np. ,,CSMIO/IP-S”. e (WS 29 [ Contgme.
il Keybosed Inputs - Newfangled Solutions 4202803 | ¢qofiqive..
s of LUA - Newfangled Sahations L2020 wa
6 a  Medous- Newangied Sokutions 2020 | Connaue
7 Regfile - Neafangled Sciutions 4202803 Conl 3
¥ ShuttiePra - Mewlangled Solutions 420200 | configure..
g W Simulster - Newfangled Salutions 4202809 | Conpiome..
oK Cancel

Konfiguracja plugina podzielona jest na dwie gtéwne grupy:
e, Axes Configuration” — konfiguracja parametrow poszczegdlnych osi.
e ,Special Functions” — funkcje dodatkowe oferowane przez plugin i sterownik
CSMIO/IP.



KONFIGURACJA PROGRAMU MACH4 DLA STEROWNIKOW CSMIO/IP

4.6.1. Zaktadka , Axes Configuration” — Konfiguracja osi

7 Configuration X
Axes Configuration  Special Functions
X ¥ z A B [
Konfigurowanie
Servo Alarm Input Index Homing Slave Axis Configuration
Slave:
[ Enabled A . N oo
one
[ Enabled
[ Low Active
Input: Mode:
Pin [In0 ~ "0~ No Correction |
Channels Selection
Geometry Correction [units]:
a- 0.0000

STEP signal

PID Regulator

Enc. Reverse Direction [ Negation
PID Tuning

Close Apply

e Grupa ,Servo Alarm Input” konfiguracja wejscia od alarmu serwonapedu

0 ,Enabled” — zatgczenie obstugi wejscia

0 ,Low Active” —oznacza, ze sygnat jest aktywny w stanie niskim

0 ,Pin” — numer wejscia w sterowniku CSMIO/IP

e Grupa ,Channels selection” przypisanie kanatéw we/wy. W programie Mach4
kanat wyjsciowy jest determinowany poprzez przypisanie silnikow do osi (patrz
poprzedni rozdziat), ale dla sterownika CSMIO/IP-A mozna tutaj wybra¢ kanat
enkodera dla danej osi.

e Index Homing” — zataczenie funkcji bazowania na indeks enkodera. Znacznie
poprawia dokfadno$é bazowania, jesli dysponujemy serwonapedem z wyjsciem
indeksu w logice 24V. Serwonapedy simDrive posiadajg wewnetrzny obwdéd
synchronizacji z indeksem i nie nalezy w tym przypadku uzywad tej funkcji w
pluginie.

0 ,Enabled” —zataczenie funkcji

0 ,lnput” — numer wejscia CSMIO/IP (tylko dla CSMIO/IP-S, CSMIO/IP-A
posiada dedykowane wejscia indeksu dla kazdego kanatu enkodera).

0 ,Encoder Pulses per Rev” — ilo$¢ impulséw na obrét enkodera. Parametr
niezbedny do okreslania czy punk zatgczenia czujnika bazujgcego nie
znajduje sie zbyt blisko indeksu, co mogtoby powodowaé niedoktadnosci
bazowania o caty obrot silnika. Parametr nalezy podawac uwzgledniajac
rzeczywistg rozdzielczos¢ enkodera, czyli najczesciej liczbe podawang w
oznaczeniu trzeba przemnozyé przez 4 (np. dla enkodera o oznaczeniu
2500 podajemy 10000).

e ,PID regulator” — strojenie regulatora PID dla osi (tylko w przypadku CSMIO/IP-A).

e Slave Axis Configuration” — konfiguracja osi zaleznej dla osi X, Y lub Z.

o0 ,Slave” —wybdr osi zaleznej

0 ,Mode” — tryb pracy osi zaleznej (opis trybdw mozna znalez¢ w instrukcji
obstugi sterownika CSMIO/IP-S lub CSMIQ/IP-A).

0 ,Geometry Correction” — korekcja prostopadtosci (patrz instrukcja
CSMIO/IP-S lub IP-A).

e ,Step Signal”

0 ,Negation” —zmiana polaryzacji sygnatu STEP.
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4.6.2. Zaktadka ,Special Functions” — funkcje dodatkowe CSMIO/IP

4.6.2.1. Zaktadka ,Spindle”

% Configuration %
Aves Configuration  Special Functions
Spindle Ovemride$rc Plasma Misc IO Other
—. Spindle DAC Spindle Axis
¢ [Cenabled Channel Selection Align at stop
| Select analog output: Cover hput-Channe 5, [ Enabled T
Analog OUTO ~
Enc. Reverse Direct Stop spindle
at angle [degl:
T
Spindle Encoder (CSMIO_ENC) foo ]
P/Rev [inv. Direction
Spindle Alarm Input
PID Regulator
[ énabled [ Low Active 'y
PID Tuning
Pin: in0 %
Close Apply

Z reguty w tej zaktadce wystarczy zatgczyc i wybrac wyjscie analogowe sterujgce obrotami
wrzeciona oraz ewentualnie skonfigurowaé sygnat alarmu wrzeciona. Poszczegdlne grupy w
tej zaktadce oznaczaja:

e ,Spindle DAC” — uzycie wyjscia analogowego do sterowania napedem wrzeciona.

e Spindle Encoder (CSMIO-ENC)” — ustawienie ilosci impulséw na obrét i kierunku
zliczania enkodera wrzeciona, o ile jest podtgczony modut CSMIO-ENC.

e Spindle Alarm Input” — konfiguracja sygnatu alarmu z napedu wrzeciona.

e ,Spindle Axis” — praca wrzeciona jako dodatkowa 0s$. Funkcja nie jest obstugiwana
w obecnej wersji oprogramowania.

e _PID Regulator” — regulacja parametrow PID dla osi wrzeciona (tylko dla
CSMIO/IP-A). Funkcja nie obstugiwana w obecnej wersji oprogramowania.

e Align at Stop” — Funkcja zatrzymujgca wrzeciono w zdanej pozycji katowej.
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4.6.2.2. Zaktadka ,Override Src”

" Configuration
Axes Configuration Special Functions

Spindle Override St Plasma  Misc10  Other

®

S el

Feed rate override Spindle speed override

110G feed Locked ta FRO

Forced Mach override: Forced Mach override:
[ Enabled [ Low Active [JEnabled [ Low Active

Input: In0 v|  input: In0 -

Close Apply

konfiguracja Zzrédta sterowania predkoscig posuwu i obrotéw wrzeciona. Zmiana ustawien
w tej zaktadce nie jest wymagana. Pozostawiajgc ustawienia domysine, regulacji predkosci
posuwu i obrotéw wrzeciona mozna dokonywadé na ekranie Mach4.

Znaczenie poszczegdlnych opcji:

e Feed Rate Override” (FRO) — regulacja predkosci posuwu.
0 ,Select source” —wybodr zrédta sterowania
=, CSMIO/IP...” = nr wejscia analogowego w sterowniku CSMIO/IP

»MPG AIN ...” — nr wej$cia analogowego w module CSMIO-MPG
»MPG Axis...” — mozliwo$¢ regulacji posuwu poprzez manipulator

podtgczony do modutu CSMIO-MPG po przetgczeniu na os$ A, B,
lub C.

0 ,JOG Feed locked to FRO” — wybér, czy predkosé posuwu recznego JOG ma
by¢ potaczona z FRO.
0 ,Forced Mach Override” — konfiguracja wejscia wymuszajgcego sterowanie

predkoscig posuwu poziomu ekranu Mach4.
,Spindle speed override” (SRO) — ustawienia identyczne jak powyzej, z tym
wyjatkiem, ze nie ma mozliwosci potgczenia regulacji SRO z predkoscig JOG.
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4.6.2.3.

Zaktadka , Plasma”

7 Configuration
Ases Configuration  Special Functions
Spindle Override Src  Plasma Misc10  Other

A

THC Analog Mode

[JEnabled

Select input:

[inversed Polarity

Close

Apply

automatyczne sterowanie wysokoscig palnika w ploterach plazmowych. Dziatanie tej
funkcji nie byto testowane z programem Mach4. Ewentualne problemy bedg rozwigzywane
w kolejnych aktualizacjach oprogramowania CSMIO/IP. Funkcja ta umozliwia automatyczng
kontrole wysokosci palnika przy uzyciu sygnatu analogowego 0-10V o ile generator plazmy

posiada tego typu wyjscie.

4.6.2.4. Zaktadka ,Misc 10”

7 Configuration

Axes Configuration  Special Functions

Spindle Override Src  Plasma Misc|0  Other

<

Servodrive RESET output

[J€nabled
[ Low Active

HV Enable output

[ Enabled
[ Low Active

Input signals filter

L |

Qutput number:

Out0

v

Output number:

Out®

g

Filter period = 4 ms

Close

Apply |

e ,ServoDrive RESET output” — konfiguracja wyjscia do resetowania serwonapeddw.

e _HV Enable output” — konfiguracja wyjscia do zatgczania gtdwnego zasilania
napedow.

[ )

»lnput signals filter” — konfiguracja filtra przeciwzaktdceniowego dla wejs¢

cyfrowych. W wiekszosci przypadkdw mozna pozostawié bez zmian.
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4.6.2.5. Zaktadka,Other”

&7 Configuration X
Avxes Configuration Special Functions

Spindle OverrideSrc Plasma Misc |0 Other
MPG multipliers Baras
0.001/0.01 /0.1 [mm/inch] V] | EAuto Z-inh Enable
[ smart Limits
] Probe Protection
[ Legacy HomeOffset

Axes DeRef & Zero (IP-M & IP-5)

[ Set Axes to "0” on RESET ‘CSMIO Connection Properties
Default MAC: 00:00:00:00:00:00 Clear default
Set as default

E-STOP requests
Connected MAC: 00:00:00:00:00:00 Change name

[ Digital outputs overoad

Narme: [
71 CANOpen Timeout

Close Apply

e _MPG multipliers” — Standardowy manipulator oferowany przez firme CS-Lab
posiada tréjpozycyjny przetacznik mnoznika podziatki (x1, x10, x100). Tutaj mozna
wybrad jakim wartosciom beda odpowiadaty poszczegdlne potozenia przetacznika.
(to ustawienie dotyczy tylko manipulatora MPG podtgczonego do modutu
CSMIO-MPG).

e  Axes DeRef & Zero”

0 ,Set Axesto 0 on RESET” — Wfaczenie zerowania pozycji osi po resecie.

e E-STOP Requests” — dodatkowe zdarzenia, ktére majg zatrzymac prace obrabiarki

o ,Digital outputs overload” — wykrycie przecigzenia na ktdrymkolwiek
wyjsciu cyfrowym

0 ,CANOpen Timeout” — utrata pofgczenia z ktdrymkolwiek modutem
rozszerzen.

e  Extras” — dodatki

0 ,Auto Z-Inh Enable” — funkcja nieobstugiwana w Mach4

0 ,Smart Limits” — funkcja, ktéra powoduje, ze po wjezdzie na krancdwke os
moze poruszac sie tylko w jednym kierunku — zjazdu z kraficéwki.

0 ,Probe protection” — stop w przypadku, gdy podczas pracy nastgpi kolizja z
sondg pomiaru narzedzia.

0 ,Legacy Home Offset” — Jesli ta funkcja jest zatagczona, podanie wartosci
,Home offset” w ustawieniach osi programu Mach4 nie spowoduje
przejazdu o zadang warto$é, a jedynie wpisze jg jako aktualng pozycje po
bazowaniu (zamiast 0).

e ,CSMIO Connection Properties” — Opcje dotyczace potaczenia sieciowego. Mozna
tutaj ustawi¢ nazwe dla potaczonego sterownika CSMIO/IP oraz wybraé¢ adres
MAC, z ktérym Mach4 ma sie automatycznie taczy¢ (wygodne, jesli w sieci lokalnej
jest kilka sterownikéw CSMIO).

0 ,Clear Default” — Woytaczenie funkcji automatycznego tgczenia sie z
konkretnym sterownikiem.

0 ,Set as Default” — Zapamietanie aktualnie pofaczonego sterownika jako
domyslnego.

0 ,Change name” — Ustawia dla sterownika nazwe wpisang w polu ,,Name”.
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