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Beschreibung 
Das Leistungsteilmodul mod243 beinhaltet alle notwen-
digen Bauteile, die zum sicheren Betrieb eines 2-Pha-
sen-Schrittmotors notwendig sind. Das Modul kann 
direkt mit den Stiftleisten in die Anwenderschaltung 
aufgesteckt werden. Schrittmotorspezifisches Know 
How ist dadurch nicht mehr erforderlich. Das Interface 
zur Anwenderschaltung ist TTL/CMOS kompatibel und 
kann direkt in einer Mikroprozessorumgebung be-
trieben werden. Gesteuert wird der Motor über die 
bewährten Signale Puls und Richtung. 
 
Produktmerkmale 
betriebsfertiges Leistungsteil 
für alle gängigen 2-Phasen Schrittmotoren 
  (vorzugsweise niederinduktiv, hochstrom) 
alle Signale sind zum Aufstecken auf Stiftleisten geführt 
einfachstes Interface zur problemlosen Einbindung in die 
Anwenderschaltung 

komplett mit bereits aufmontiertem Kühlkörper, daher 
kein zusätzlicher Montageaufwand erforderlich 
Schrittauflösung Voll-, Halb-, Viertelschritt 
Entspricht 200, 400, 800 Schritten/Umdrehung 
geringe Momentschwankungen von Schritt zu Schritt 
besonders resonanzarmer u. ruhiger Lauf im ¼ Schritt 
keine Geräuschemission 
leistungsstarke Endstufe: bipolar, gechoppt, verlustarm 
Motorversorgung (21...36) Volt maximal 
Motorstromeinstellung bis 3,0A mit Spannungseingang 
Motorströme zum sicheren Betrieb über 3-fach Kontakt 
getrennter Eingang zur frei definierbaren Stromabsen-
kung 
digitale TTL kompatible Eingänge: Puls, Richtung, Tor 
und Reset 
Pulsfrequenz bis 100 KHz 
Bereitschaftsausgang zur Funktionsrückmel-dung 
thermischer Überlastschutz 
Kurzschlußüberwachung der Motorphasen 

 
 
Blockschaltbild 
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Anschlussbild   Sicht auf Bauteilseite 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Pinbeschreibung 
 
Pin:  S1, S2, S3 
 
Eingänge: TTL/CMOS, low aktiv, 4k7 pull up 
 
Funktion: Schrittauflösung 
Mit den Eingängen S1 und S2 wird die Schrittauflösung 
bestimmt wie folgt: 
 S2,S1 = 0,0 => Viertelschrittbetrieb 
  0,1 => Halbschrittbetrieb 
  1,0 => Vollschrittbetrieb 
  1,1 => keine Motorerregung 
S3 m u ß Low-Pegel haben, sonst keine Motorerregung, 
d.h. mit S3 = high kann der Motor stromlos geschalten 
werden. 
 
 
Pin:  Enable/Reset 
 
Eingang:  TTL/CMOS, low aktiv, 560Ω pull up 
 
Funktion: Freigabe, Reset 
Mit Enable = low wird das Modul neu initialisiert. Für die 
Dauer Enable = low ist der Motor stromlos und der 
Ausgang „Bereit“ führt Low-Pegel. Mit Enable = high 
wird der Motor erregt und nimmt eine Halbschrittstellung 
ein. Bei ordnungsgemäßer Funktion wechselt der 
Ausgang Bereit wieder auf High-Pegel. 

Der Schaltzyklus von Enable 1 -> 0 -> 1 entspricht dem 
Power-On-Reset, der beim Anlegen der Modulversorgung 
intern automatisch erzeugt wird. Im Störfalle (Bereit = 
low, verursacht durch einen zu hohen Motorstrom) kann 
das Modul nur durch den RESET-Zyklus wieder aktiviert 
werden.  

! low Pegel für „Enable“ < 0,1 Volt 
 
 
Pin:  Tor 
 
Eingang:  TTL/CMOS, low aktiv, 4k7 pull up 
 
Funktion: Pulse blockieren 
Der Motor führt nur dann Schritte aus, wenn der Eingang 
Low-Pegel führt. 
 
 
Pin:  Puls 
 
Eingang:  TTL/CMOS/Schmitt-Trigger, 
  4k7 pull up 
 
Funktion: Motorverstellung 
Mit jeder positiven Flanke von low -> high wird der 
Motor um einen Schritt entsprechend der Richtung und 
Schrittauflösung weitergeschaltet. 
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Pin:  Richtung 
 
Eingang:  TTL/CMOS, 4k7 pull up 
 
Funktion: Drehrichtung 
Drehrichtung des Motors links oder rechts. Das Rich-
tungssignal muss 200ns vor der aktiven Pulsflanke stabil 
sein. 
 
 
Pin:  Iset 
 
Eingang:  analog mit Tiefpass T= 2ms,  
  Ri= 29kΩ gegen Masse 
 
Funktion: Einstellung des Motorspitzenstromes 
Es gilt folgender Zusammenhang: 
Phasenstrom über analoge Spannung: 
 I[A] = Uein * 0,8   oder 
Phasenstrom über Widerstand an Vcc: 
 I[A] = 117 / (29+R[kΩ]) R=10 => 10kΩ
 

! Iset darf niemals über 5Volt ansteigen 
 
 
Pin:  Iab 
 
Eingang:  analog mit Tiefpass T= 2ms, 
  Ri= 18kΩ gegen Vcc 
 
Funktion: Stromabsenkung 
Durch Zuschaltung eines Widerstandes Rq gegen Masse 
kann der Motorstrom gesteuert abgesenkt werden. Nach-
folgende Tabelle zeigt einige praktikable Werte: 
Absenkung auf 75% Rq= 20,0kΩ 
Absenkung auf 50% Rq=   6,8kΩ 
 
 
Pin:  Bereit 
 
Ausgang: CMOS mit Ri= 1 kΩ, high aktiv 
 
Funktion: Modul ok, nicht ok 
Der Ausgang wird low(0) unter folgenden Bedingungen: 
- während der automatischen Power-On-Sequenz 
- während Eingang "Enable" = Low-Pegel führt 
- bei Unterpspannung (kleiner 21 Volt) 
- bei Motorkurzschluß 
 
! beachte: 
Im Falle eines Kurzschlußstromes in der Endstufe schaltet 
diese unmittelbar ab. Dieser Zustand bleibt erhalten und 
kann nur durch einen Reset-Zyklus am Eingang "Enable" 
oder durch erneutes Einschalten des Moduls aufgehoben 
werden. 

Pin:  Vcc 
 
Funktion: Logikversorgung 
Es gelten die allgemeinen Bedingungen für Logik-IC's der 
74HCxxx Reihe, Vcc= 5 Volt, +/- 5% 
 
 
Pin:  Logik GND 
 
Funktion: Bezugspotential für Logikversorgung 
Dieses Signal ist auf jeden Fall mit dem Bezugspotential 
der Motorversorgung "Power GND" zu verbinden. Beim 
Betrieb mit mehreren Modulen sind die Bedingungen wie 
unter "Pin: Power GND" beschrieben zu befolgen. 
 
 
Pin:  Motorspannung 
 
Funktion: Motorversorgung 
 
Beachte: Es ist  u n b e d i n g t  dafür Sorge zu 
tragen, dass ein ausreichend großer Ladeelko von min-
destens 6800yF in Modulnähe und über niederinduktive 
Leitungen angeschlossen wird, damit der Elko die kine-
tische Energie des Motors im Bremsvorgang aufnehmen 
kann und somit die Motorspannung 38 Volt nicht über-
schreitet. Bei hohen zu treibenden Trägheiten, hohe End-
drehzahlen und Beschleunigungen wird unter Umständen 
eine externe Ballastschaltung notwendig. Wir empfehlen 
daher, das Netzteil aus Sicherheitsgründen nicht über 36 
Volt im Leerlauf auszulegen. 
 
 
Pin:  Power GND 
 
Funktion: Bezugspotential für Motorversorgung 
Dieses Signal ist auf jeden Fall mit dem Bezugspotential 
der Logikversorgung "Logik GND" zu verbinden. Ab 
Werk sind diese beiden Signale über eine massive Brücke 
B1 modulintern verbunden und bietet so normalerweise 
den bestmöglichen störungssicheren Betrieb. Beim Be-
trieb mehrerer Module kann es sinnvoll sein, die interne 
Verbindung (B1) zu unterbrechen, um etwaige Masse-
schleifen zu vermeiden. Die Verbindung beider Massen 
muss dann auf jeden Fall sternförmig in der Anwen-
derschaltung realisiert werden. 
 
 
Pin:  Motorphase A1, A2, B1 und B2 
 
Funktion: Anschluss für die Motorphasen A+B 
Durch verdrehen einer Motorphase zB. Phase-A kann der 
Richtungssinn des Motors umgekehrt werden. 
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absolute Grenzdaten 
 
Motorspannung:           38   V 
Motorstrom:           3,5  A 
Logikversorgung:           5,2  V 
Lagertemperatur:   -20...100 Grad 
Kühlkörperbetriebstemperatur:    0..  ..75 Grad 
 
 
elektrische Daten  (empfohlen) 
 
Parameter            min.     typ.     max.    Einheit 
 
Motorspannung Um       21      36      38       V 
 
Logikversorgung Vcc      4,75        5      5,25       V 
 
Logikruhestrom            30        mA 
 
Motorspitzenstrom       3,0       A 
 
Spannung an Phase       Um-2,5        V 
 
Chopperfrequenz            25        kHz 
 
Logik Low-Pegel         1       V 
Logik Low-Enable      0,10       V 
 
Logik High-Pegel            3,15        V 
 
Richt.,Tor vor Puls           50        ns 
Richt.,Tor nach Puls           0        ns 
S1,S2,S3   vor Puls           50        ns 
Enable vor Puls           100        ms 
Pulsdauer             50        ns 
 
Zeitkonstante Iset             2        ms 
 
Ri Bereitausgang             1        kΩ 
 

Problemhilfen 
 
Motor ohne Haltemoment, obwohl Spannung anliegt 
die Motorspannung liegt unter 21 Volt 
die Sicherungsleiterbahn auf dem Modul ist geschmolzen 
  (befindet sich an Motorversorgung, Lötseite) 
Iset nicht aktiv oder Iab überproportional wirksam 
 
plötzliche Knackgeräusche im Motor 
die Endstufe hat Übertemperatur und die Schutzschaltung 
      wird wirksam (Fremdbelüftung notwendig) 
der Motor wird unter 21Volt betrieben 
das Netzteil bricht in der Amplitude zu stark ein 
 
Motor kommt nicht auf die Enddrehzahl, läuft aber 
an 
die Motorspannung ist zu gering 
die Fahrrampe ist zu steil (zu hohe Beschleunigung) 
zu wenig Motorstrom 
zu lange, dünne Motorleitungen 
 
der Motor vibriert bei Pulsfrequenz 
zu hohe Start/Stop-Frequenz 
Motorwicklungen falsch angeschlossen 
Motorkabelbruch 
 
das Netzteil für die Motorversorgung bricht 
zusammen 
mit niederwerdender Versorgungsspannung steigt der 
Versorgungsstrom an. Dies resultiert aus der Motorstrom-
regelung und der sich dadurch mittleren Einschaltdauer 
der Endstufe. Es ist daher notwendig, die Motorversor-
gung direkt über die Kette Trafo, Gleichrichter und Lade-
elko aufzuschalten. 
 
der Motor wird sehr warm 
bis 85 Grad Celsius kein Problem 
 
die Schritte im ¼-Schritt sind stark unterschiedlich 
der Motor hat zu große Wicklungsinduktivität 
der Motor wird weit unter dem Nennstrom betrieben 
der Motor hat zu stark ausgeprägte Halte-/Rastmomente 
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Applikationsbeispiel 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Abmessungen 
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