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SMCI12 ) Nanotec SMCI12 ) Nanotec
Schrittmotorsteuerung Schrittmotorsteuerung
SOFTWARE MASSBILD (IN MM)
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TECHNISCHE DATEN “[:000000,.O00® || HEH
Betriebsspannung 12V bis 24 V DC
Phasenstrom Nennstrom 1.8 A, einstellbar bis 2.7 A
Schnittstelle RS485 4-Draht oder CANopen
Betriebsart RS485/ Position, Drehzahl, Flagposition, Takt-Richtung, Analog, Joystick CANopen/ Position, EIN/AUSGANGE (X11) EINGANGSBESCHALTUNG VERSORGUNG/KOMMUNIKATION (X12)
Homing mode, Velocity mode, Interpolated position mode (gemaB CAN-Standard DS402) Pin Funktion* Pin Funktion*
‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘ ] GND
Betriebsmodus 1/1,1/2, 1/4, 1/5, 1/8, 1/10, 1/32, 1/64, Adaptiv, Vorschubkonstante 2 Input 1 — RS485 CANopen
‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘ 5 input 2 o>— 1 ! ano ano
Schrittfrequenz 16 kHz im Vollschritt, im Mikroschritt entsprechende Vielfache (z.B. bis zu 1 MHz bei 1/64) 4 Input 3 3 X e
‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘ 5 Input 4 c.
Eingange 6 Digitaleingénge (TTL), 1 Analogeingang +10/-10 V 6 Input 5 I g ?;((_J’ g:N ow (CANY)
""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""" 7 Input 6 GND A
Ausginge 3 Open Collector, 24 V/0.5 A max. 8 Analog In 3 ELJ'D gﬁ’; high (CAN-+)
444444444444444444444444444444444444444444444444444444444444444444444444444444444444444444444444444444444444 9 Output 1
Stromabsenkung einstellbar 0 - 100% 10 Output 2 8 UB 12:24 VDG UB 1224 VDG
‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘ e 11 Output 3
Schutzschaltung Uberspannung, Unterspannung und Temperatur >80° C 12 GND
Temperaturbereich 0 bis +40 °C
""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""" MOTORANSCHLUSS (X3)
Pin Funktion*
. 1 Motor Spule A
AUSFUHRUNGEN 5 Motor Spule A\
. . . . 3 Motor Spule B
Tvp \I\/Ihn. Betriebsspannung :\lllax. Betriebsspannung Llennstrom Steuerung fiir Schnittstelle E;wncht 4 Motor Spule B\
SMCI12 12 24 1.8 Schrittmotoren RS485, CANopen 0.05 i
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BESTELLBEZEICHNUNG El zuseHoRr ©  WARNHINWEIS A * aus Sicnt der angeschlossenen Steverung: 0
Anschlusskabel fiir Motoren mit 6 oder 8 Anschllssen: s
ZK-XHP-4-300
SMCI12- ZK-RS485-USB Konverter Wir empfehlen zur Stabilisierung der
2 = RS485 Schnittstelle Z-K4700/50 Ladekondensator ggfieb?»sp.ar:tnungt?tinsn a:jusrek;hend
imensionierten Stltzkondensator.
3 = CANopen Schnittstelle ZK-SMCI12 RS485-Kabel
ZK-SMCI12-3  CANopen-Kabel
ZK-SMCI12-10 |0-Kabel
ZK-XHP-4-300  Motorkabel
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