Bedienungsanleitung

2-Phasen-Schrittmotorendstufe

smd232

Stand: 15/2009 Anderungen vorbehalten
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Produktmerkmale

- fur alle gangigen 2-Phasen-Schrittmotoren - kompaktes Format L:B:H (72:72:12) mm
- vorzugsweise bis 40er (NEMA17) und 56er (NEMA23) - Eingange: Puls, Richtung, OFF (Optokoppler)
MotorgréRRe

- Ausgéange: Bereitschaft (Optokoppler)

- Endstufe: bipolar, gechoppt, gerdusch- und vezios . )
- Schrittfrequenz bis 80 kHz

- nur eine Betriebsspannung von 21 Volt bis 40 Volt ) .
- LED-Anzeigen fur Netz und Stromabsenkung

- Motorstromeinstellung mit Zeigerpoti, (0,5 bi$R

- Voll-, Halb-, Viertel- und Sechzehntelschritt

entspricht 200, 400, 800 und 3200 Schritte/Urndng ]
Optionen:

- automatische Stromabsenkung zuschaltbar )
- Hutschinenschnappmodul

- alle Anschliusse in robuster Schraubklemmtechnik
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Bestellschliissel

Stepper Motor Drive

Baureihe Motortyp* ---------------------

2 2 Phasen Schrittmotor

Baureihe Nominalspannung
3  24..40vdc

Baureihe Nominalstrom - - - - - oo oo _____Z

2 0,5...2,5Ampere

Signalspannung
2  3,5...24V Weitspannungsbereich

Gehédusevariante- - - - == == - - o oo

0 IPOO (ohne Haube)

Kihlung
0 kein Kahlkorper

Montage ----------------------mmmm oo

0 Leiterplatte mit Bohrung
1  ,Hutschienen-Schnappmodul*

d232.200x00x

User Interface
0 ohne

Motorspannungsbereich - - - - - - - - ___
0 Nominalmotorspannung 24...40Vdc

Motorstrombereich

0 Nominalmotorstrom 0,5...1,25 Ampere
1 Nominalmotorstrom 1,0...2,50 Ampere

Zubehor (getrennt lieferbar)

HSM.02 Hutschienen-Schnappmodul fur DIN Schienemfdge

KMm Motorkabel 2x2 0.75mfrpaarweise verseilt mit Schirmgeflecht

m = Lange in Meter 01, 02, 05, 10 (Beispiel 2 M&fotorkabel = KM02)
DOKU DIN-A5 gebundene Dokumentation.

* 2-Phasen Schrittmotoren auf Anfrage. Wir bergieme bei der Motorauswahl und Antriebsauslegung.
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Anordnung der Bedienelemente

Verdrahtungsplan

Funktionsbeschreibung

Die EingangeOff, PulseundDir sind Weitbereichsein-
gange und kénnen von 3,5...24V Signalpegeln bedrieb
werden.

PULS: (Pulse)

Mit Begin des aktiven Signals wird ein Schritt agfidrt.

Das Leistungsteil reagiert nur auf Signalflankeei Bkti-

vierter Stromabsenkung (Schalter ,current reduétiom)

und Pulspausen langer als ca. 100ms wird der Mooons
auf ca. 75% des eingestellten Wertes abgesenkt.

Die Stromabsenkung wirkt nicht, wenn das Pulssignal
statisch aktiv bleibt

RICHTUNG: (Dir)

Das Richtungssignal bestimmt den Drehsinn des Motor
Durch Drehen einer Motorphase zB. Phase A kann die
logische Zuordnung invertiert werden.

OFF

Mit Bestromen des Eingangs ,OFF‘ wird der Motor
stromlos geschalten. Der Stromchopper ist abgeschal
Dieses Merkmal wird gelegentlich in der Messtechnik
verwendet, um unbeeinflusst kleinste Signalampdtud
messen zu kodnnen. In diesem Zustand kann der Motor
mechanisch verstellt werden.

BEREITSCHAFT: (Ready)
Dieser Ausgang ist bei ordnungsgemafRer Funktion des
smd232 internen Netzteils stromfiihrend.

VERSORGUNG: (+Ub, -Ub)

Das Leistungsteil kann im Bereich von 21 bis maxidta

Volt betrieben werden. Es mul3 sichergestellt s#ass das
Netzteil im Leerlauf und +10% Netzspannung eine -Aus
gangsspannung nicht tber 40 Volt hat und eineneausr
chenden Ladekondensator von mindestens 6800yF auf-
weist.

Niemals unter Spannung anklemmen, da sonst durch
das plotzliche Laden der Elkos die internen Sichemgs-
elemente ansprechen kénnen

IAuf Polung achten

MOTORANSCHLUSS:

Durch Drehen einer Phase, zB. Phase A kann die-Dreh
richtung gegenlber der logischen Zuordnung von ;DIR
invertiert werden.

Wahrend dem Betrieb darf unter keinen Umstéanden
die Motorleitung getrennt werden. Induktions-
spannungen koénnen zur Zerstérung der Endstufe
fuhren. Deshalb ist auf sichere Kontaktierung der
Motorleitungen am Schraubklemmstecker zu achten
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Signalinterface

Das Signalinterface ist mittels Optokoppler galgahige-
trennt. Zur flexiblen Ansteuerung sind jeweils dieiden
Optokopplereingdnge (plus, minus) herausgefuhrisSes
einfach mdglich, die Endstufe mit high- oder lowedn
Signalen oder mit RS422 Signaltreibern anzusteuern

Alle Signale haben einen Weitbereichseingang ungd
kénnen somit von 3,5V bis 24V Signalpegeln
angesteuert werden.
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Zeitverhalten, (Timing)

I Pulsflanken: < 2ys

I Puldauer: > 5ys
pdo: > bys OFF active after pulse, direction FFQctive nach Puls, Richtung
opd: > 10ms pulse, direction active after OFF IsPRichtung aktiv nach OFF
pr: > bys pulse bevore direction Puls vortRiag
rp: > bys pulse after direction Puls nachhRing
pa: <150ms current reduction active after pulse trorBabsenkung aktiv nach Puls
ap: <500ys current reduction deactive after pulse Stromabsenkung deaktiv nach Puls
rpo: < 1s ready after power on Bereitschafth Einschalten
ioff: < 10ms motor current after OFF Motorstroach Off
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SCHRITTAUFLOSUNG: (steps per revolution)

Es kann Voll-, Halb, Viertel- und Sechszehnteldthri
eingestellt werden. Dies entspricht bei einem 50(gpn
Hybridschrittmotor 200, 400, 800 und 3200 Schrjite
Umdrehung.

Laufverhalten:

weniger als 400 400 mehr als 400
Das Schrittverhalten verbessert sich mit kleinesgan-

nung und htherem Motorstrom (Nennstrom einstellen)

Resonanzverhalten

Das Resonanzverhalten und somit die Laufkultur des
Schrittmotors wird mit zunehmender Schrittauflospogitiv
beeinflusst. Nachfolgende Werte sollen dies velidben,
unter der Annahme, dass wir das Resonanzverhalien f
Vollschritt als 100% setzen.

Betrieb: Resonanzverhalten
Vollschritt 100%
Halbschritt 29%

Viertelschritt 8%

MOTORSTROMEINSTELLUNG: (motor current)

Der Motorstrom kann mit dem Poti sehr einfach einge
stellt werden. Die smd232 ist in den zwei Stromioéren
1250mA und 2500mA erhaéltlich. Grundsétzlich gilgsd
nur soviel Strom wie notwendig eingestellt werdetl, s
wobei folgende Orientierung hilfreich ist. (ca.\ié&gr

Potistellung Spitzenstrom
Linksanschlag 500mA (1000mA)
12 Uhr 750mA (1500mA)
14 Uhr 1000mA (2000mA)

Rechtsanschlag 1250mA (2500mA)

Bei hoheren Schrittfrequenzen kann der eingestiive
torstrom bedingt durch die Motorinduktivitat nichitehr
eingepragt werden. Drehmomentreduktion ist die &olg
(siehe Motorkennlinie der Hersteller) Es wird dagim
Motor in Hochstromversion mit niederer Induktivitat
empfohlen.

Ab 1,5A Dauerstrom muss fremdbeliftet werden.
Automatische Stromabsenkung wird empfohlen.

STROMABSENKUNG:  (current reduction)

Mit ,Current Reduction* wird die automatische Stralos
senkung aktiviert. Der Motorstrom wird dabei auf ¢&%
des eingestellten Motorstromes abgesenkt. Die Yeiu
stung im Motor wie auch in der Endstufe reduziéchs
dabei erheblich. Die Stromabsenkung wird aktiv, avder
Pulseingang langer als ca. 100ms inaktiv bleibesBi
Zustand wird dann auch mittels der gelben LED aeiggz
Bei Pulsfrequenzen unter 10 Hz kann es also vorkemm
dass die Stromabsenkung kurzfristig aktiv wird. dras
zu vermeiden, sollte die Start/Stop-Frequenz dgutliber
diesem Wert liegen. Unmittelbar nach aktivem Pulgang
wird der Nennstrom wieder eingestellt

Die Stromabsenkung kann blockiert werden, wenn der
Pulseingang statisch auf aktivem Pegel bleibt.

Es wird empfohlen, die Stromabsenkung generell zu
aktivieren. Werte aus der Praxis zeigen, dass ddail
Temperatur um mehr als 10° abgesenkt werden kann.

Mafle der Leiterplatte

Leistungsteilhéhe: 12mm
Gemessen: Unterkannte Leiterplatte
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Technische Daten:

Modulversorgung:
absolute max. Versorgungsspannung: 42 V max.
minimale Versorgungsspannung: 21V

empfohlene Versorgungsspannung : 24.38V
Spannungsrippel: 2 Vss max.
Einschaltstrom: <2A spitze
Absicherung: 2,0 Amt
Netzteilelko: > 6800 yF
Versorgungszufiihrung: 0,75 mmg?
Distanz zum Netzteilelko <1,0m
Motoranschlul3:
Kabelquerschnitt: 0,50 mm?2
Kabellange: 10 m max
Signaleingangsinterface:
Eingangstyp: Optokoppler verpolsicher
Eingangsspannung: low <1V
high > 3,5V
nominal > 4,5V
maximal <28V
Eingangsstrom <16 mA
Pulsbreite: > bys
Pulsflanke: < 2ys
Bereitschaft:
Ausgangstyp: Optokoppler
Schaltspannung: minimal 3V
maximal 30V
Schaltstrom: maximal 50 mA
Innenwiderstand: < 20ohm
Last: nur ohmisch

Motorstromeinstellung: zwei Strombereiche

Poti 0,5...1,25A (1,0...2,5A)
Stromabsenkung, wirksam ab Pulsfregenz

Pulsbreite: 5ys 10ys 50ys  100ys
Stromab.: 50Hz 30Hz 20Hz 15Hz

Umgebungsbedingungen:

Temperatur: Motor 1,0A 45° max
Imotor 1,5A 37° max
Imotor 2,0A 28° max
Imotor 2,5A 22° max

UL94V-1 alle Bauteile
IPOO

Problemhilfen:

Motor ohne Haltemoment, obwohl Spannung anliegt
die Motorspannung liegt unter dem minimalen Wert
der Eingang ,,OFF" ist aktiv

der Motor entwickelt Haltemoment, fiihrt aber keine
Schritte aus
der Pulspegel ist zu gering

plétzliche Knackgerausche im Motor

der Motor wird an der unteren Spannungsgrenze
betrieben

der Motoranschluss hat schlechten Kontakt

Motor kommt nicht auf die Enddrehzahl, 1auft aber an

die Motorspannung ist fur die geforderte Drehzahl z
gering

der Motorstrom wurde zu niedrig eingestellt

die Beschleunigungsrampe ist zu steil

zu lange, dinne Motorleitungen

Netzteil ist zu schwach ausgelegt und bricht zu e&h

der Motor verliert einzelne Schritte und driftet weg

die Amplituden der Ansteuersignale sind zu gering

zu grof3e Stoérungen auf den Signalleitungen
(Abschirmung ?)

das Verdrahtungskonzept ist nicht optimal (alle $4gs
sind sternférmig an einen gemeinsamen Bezugs-
punkt zu fiihren)

die mechanische Wellenkopplung hat Schlupf

der Motor rastet aus und kann nicht folgen

der Motor vibriert bei Pulsfrequenz und lauft nicht an

zu hohe Start/Stop-Frequenz

Motorwicklungen falsch angeschlossen oder Kabelbruc

die automatische Stromabsenkung bleibt wirksam (zu
geringe Pulsdauer bei niedrigen Pulsfrequenzen)

Zu geringer Motorstrom eingestellt

die automatische Stromabsenkung wirkt nicht
der Pulseingang bleibt nach letztem Puls bestromt
der Schalter ist nicht auf Position ,on"

der Motor wird sehr warm
bis 85 Grad Celcius kein Problem

die Leistungs-IC’s werden sehr warm
bis 65 Grad Celcius kein Problem
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Allgemeine Installationsanforderungen

Das Gehausedst generell separat zu erden. Meist ist dafiir
an der Frontplatte eine Fligelmutter als Erdungssdie
vorgesehen oder es existiert ein Schirmanschlusde J
Komponente ist mit einem separaten Erdungskabel an
einem zentralen ,Erdungspunkt‘ anzuschlieBen. Im de
Regel ist dies das Maschinenbett oder eine Erduhgswse

im Schaltschrank.

Uberprifen Sie vor der Inbetriebnahme, ob die gkfue
Leistung fur lhre Applikation ausreichend ist undss
angegebene Maximalwerte nicht berschritten werden.

Einbaulage senkrecht, Liiftereinttitind Liiftungsschlitze
frei halten

Motorkabel sind generell in geschirmter Ausfuhrung
installieren. Bei gleichem Potential von Motorflahsund
Steuerung (kurze Distanz) wird der Schirm beidgeiti
geerdet. Ansonsten wird nur eine einseitige Anbigdu
empfohlen in der Art, dass motorseits der Schirneriib
einen Kondensator galvanisch getrennt angebundeh wi

Generell darf der Potentialunterschied nur im Bareion
einigen wenigen mVolt liegen

Bei symmetrischen Motorleitungen wie beim 2-Phasen-
Schrittmotor (Hin- und Rickleitung) werden verdall
Adernpaare empfohlen.

Signalkabel sind ebenfalls zu schirmen. Bei Hindun
Ruckleitung werden verdrillte Adernpaare empfohlen.

Der SchirmfuBpunkt ist mdglichst direkt am Gehaoder
Montageblech aufzulegen.

Signalkabel sind von Motorkabel getrennt zu venfege
Lange parallele Fihrungen sind zu vermeiden, Knegen
moglichst senkrecht auszuftihren.

Uberpriifen Sie mdgliche Einstellungen auf Richtigke

L f alls vorhanden

Sicherheitshinweise / Schutzanforderungen

Die |Installation des Produkts darf nur durch eine
ausgebildete Fachkraft (Elektro) durchgefiihrt wardes
sind die landerspezifischen Bestimmungen wie Un-
fallverhiitung, Errichten von elektrischen und mecha
nischen Anlagen und Funkentstérung zu beachten.

Bei nicht sachgemafRen Betrieb des Produkts kénnen
Personen verletzt, das Produkt und weitere extage-a
schlossene Komponenten beschadigt oder die Umwelt
unzuldssig belastet werden

Der Betrieb ist nur mit geschlossenem Gehause l&flau
Das Produkt darf wegen evtl. noch vorhandener Hoch-
spannung grundsatzlich nicht gedffnet werden, anicht
nach langerem Stillstand. Stellen Sie sicher, ddsder
keinen direkten Zugang haben.

Es dirfen keinerlei technische Veranderungen anatGer
vorgenommen werden.

Das Gehéaugast generell und separat zu erden. Dafiir ist in
der Regel extra eine Erdungsschraube an der Febigpl
vorgesehen. Die Erdung hat vor der Inbetriebnahme z
erfolgen.

Unter keinen Umsténden dirfen Stecker unter Spannun
oder Betriebszustanden abgezogen oder gesteckemerd
Alle Montagearbeiten haben spannungslos zu erfolgen

Der Betrieb in feuchter oder Spritzwasser gefalrdet
Umgebung ist nicht zuléssig

2 nicht bei open frames (nur Platinen)
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