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Zu diesem Handbuch

Zielgruppe

Dieses Technische Handbuch richtet sich an Konstrukteure und Entwickler, die ohne
gréRere Erfahrung in der Schrittmotortechnologie einen Nanotec® Schrittmotor in
Betrieb nehmen missen.

Wichtige Hinweise

Vor der Installation und Inbetriebnahme der Schrittmotorsteuerung ist dieses
Technische Handbuch sorgfaltig durchzulesen.

Nanotec® behalt sich im Interesse seiner Kunden das Recht vor, technische
Anderungen und Weiterentwicklungen von Hard- und Software zur Verbesserung der
Funktionalitat dieses Produktes ohne besondere Ankiindigung vorzunehmen.

Dieses Handbuch wurde mit der gebotenen Sorgfalt zusammengestellt. Es dient
ausschlielich der technischen Beschreibung des Produktes und der Anleitung zur
Inbetriebnahme. Die Gewahrleistung erstreckt sich gemaf unseren allgemeinen
Geschaftsbedingungen ausschlieRlich auf Reparatur oder Umtausch defekter Gerate,
eine Haftung fur Folgeschaden und Folgefehler ist ausgeschlossen. Bei der
Installation des Gerates sind die gultigen Normen und Vorschriften zu beachten.

Fur Kritik, Anregungen und Verbesserungsvorschlage wenden Sie sich bitte an die
oben angegebene Adresse oder per E-Mail an: info@nanotec.de

Weitere Handbiicher

Bitte beachten Sie auch folgende Handblcher von Nanotec:

NanoPro Konfiguration von Steuerungen mit A

Benutzerhandbuch der Software NanoPro

NanoCAN Konfiguration der CAN- i narorad

Benutzerhandbuch Kommunikation fur CANopen- e
fahige Steuerungen mit der =
Software NanoCAN

Nanotec CANopen- Ausflihrliche Dokumentation der —

Referenz CANopen-Funktionen

Referenzhandbuch
CANopen

Schtmotorstoverungen und

Programmierhandbuch

Programmierung von Steuerungen
o Befehlsreferenz

e NanoJ
e COM-Schnittstelle

Y Nanatec

Programmierhandbuch
fiir Schrittmotor-
stel gen

Die Handblcher stehen auf www.nanotec.de zum Download zur Verfligung.
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Einleitung

Varianten

1  Ubersicht

Die Schrittmotorsteuerung SMCI12 ist eine duRerst kompakte und kostengtinstige
Konstantstrom-Leistungsendstufe.

Aufgrund der groRRen Leistungsfahigkeit und Funktionsvielfalt bietet sie Konstrukteuren
und Entwicklern eine schnelle und einfache Mdglichkeit, vielfaltige Antriebsanforde-
rungen mit geringem Programmieraufwand zielgerichtet zu I6sen.

Sie wird zur Steuerung von Standard-Schrittmotoren eingesetzt. BLDC-Motoren
werden nicht unterstutzt.

Die Schrittmotorsteuerung ist in folgenden Varianten erhaltlich:
e SMCI12: Zur Ansteuerung tiber RS485
e SMCI12-3: Zur Ansteuerung Uber CANopen

Falls nicht gesondert gekennzeichnet, wird in diesem Handbuch fiir beide Varianten
die Bezeichnung ,SMCI12" verwendet.

Funktionen der SMCI12

Die Schrittmotorsteuerung SMCI12 enthalt folgende Funktionen:

o Mikroschritt-1/1 — 1/64 Leistungsendstufe (Schrittauflésung von bis zu 0,014° bei
Motoren mit einem Schrittwinkel von 0,9° im 64tstel-Schrittmodus)

¢ Leistungsfahiger DSP Mikroprozessor fur flexible 1/0

o RS485-/CANopen-Schnittstelle zur Parametrierung und Steuerung

e Ablaufprogramme mit NanoJ (SMCI12 mit RS485)

o Netzwerkfahigkeit bis 254 Motoren (SMCI12) bzw. 127 Motoren (SMCI12-3)

¢ Leichte Programmierung mit der Windows-Software NanoPro (SMCI112) bzw.
NanoCAN (SMCI12-3)

dspDrive*

Bei dspDrive® wird der Strom im Motor direkt durch einen digitalen Signalprozessor
geregelt. Gegenuber handelsiiblichen ICs, die sowohl die Strommessung in der
Wicklung als auch die Vorgabe des Sollstroms nur mit 6 oder 8 Bit auflésen, kann mit
dem neuen dspDrive® die gesamte Regelung mit einer Aufldsung von 12 Bit
durchgefuhrt werden. Die Parameter des PI-Stromreglers kdnnen sowohl an den
Motor als auch drehzahlabhangig vom Benutzer angepasst werden.

Dies hat folgende Vorteile in der Anwendung:

e Sehr ruhiger, resonanzarmer Lauf mit sinusférmigem Stromverlauf in den
Wicklungen auch bei kleinen Drehzahlen.

e Sehr gute Schrittwinkelgenauigkeit und Gleichlauf auch im Open-Loop-Betrieb.

NanoJ

Mit der integrierten, auf dem Java-Standard basierenden Programmiersprache NanoJ
kénnen auf den Steuerungen komplette Ablaufprogramme realisiert werden, die
autonom ohne Ubergeordnete Steuerung abgearbeitet werden.

Die Programme kénnen mit dem kostenlosen Editor NanoJEasy erstellt, direkt
kompiliert und in die Steuerung geschrieben werden.

NanodJ wird nur von der RS485-Firmware unterstitzt.

Nahere Informationen dazu finden Sie im separaten Programmierhandbuch.
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Einstellungen

Mit der Einstellung der motorbezogenen Parameter Iasst sich das Laufverhalten des
Motors entsprechend den individuellen Anforderungen anpassen und optimieren. Die
Parameter kdnnen mit Hilfe der Software NanoPro hinterlegt werden und erleichtern
und verkirzen die Inbetriebnahme erheblich.

Nahere Informationen dazu finden Sie im separaten NanoPro Benutzerhandbuch.
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2 AnschlieRen und Inbetriebnahme

2.1 Ubersicht

Steckverbindungen
Die Steuerung verfiigt tber folgende Steckverbindungen:
X10 (JST-XH): Anschluss Schrittmotor
X11 (JST-PHD): Ein- und Ausgange
X12 (JST-PHD): Spannungsversorgung und Schnittstelle RS485 bzw. CANopen

Anordnung
Folgende Abbildung zeigt die Anordnung der Steckverbindungen auf der Platine:

e d
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AnschlieBen und Inbetriebnahme

2.2 Anschlussplan

Um einen Schrittmotor mit der Schrittmotorsteuerung SMCI12 zu betreiben, missen
Sie die Verdrahtung gemaf nachfolgendem Anschlussplan vornehmen.

Nanotec /Anschlussplan / SMCI12

Drehzahl- und Positioniersteuerung iiber
a) PC - zur Steuerung und Parametrierung fiir ¢), d) und e)
b) Industriesteuerung e —

c) SPS -zB. Logo oder Easy re-:"'j‘:\\\ h
d) Analog / Joystick [ \'\\ |
) Stand alone - iiber externe Schalter ”@\ | . )
hﬂ \ ‘ o | Schirm
< 8] 4
\ I | |

X171 - Ein- und Ausgénge

d) Analogeingang e) Eingange 5V

~
A~ .
Eingang 1 » X1
Eingang 2 « P
Eingang 3 - 20 o,
Eingang 4 = T
Eingang 5 * St
Eingang 6 * 60 o5
50 o;
00 og
20 oy
Ausgange (24V /max.0,5 A) %
Rs Rs Rs 20 o
40 o
)0, 20, 0, b o;
4700 pF == 80 o;
;‘m*
Art.Nr.: Z-K4700 X12
186 - 264 VAC
L
N
a) b) q) X1 X12
A A A

Wandler: Art.Nr.: ZK-RS485-USB
oder CAN-Adapter (z. B. www.ixxat.de)

8 Ausgabe: V 1.1
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2.3

Einleitung

Inbetriebnahme

Nachfolgend sind das AnschlieBen und die Inbetriebnahme der Schrittmotorsteuerung
SMCI12 beschrieben.

Sie finden hier die wesentlichen ,Ersten Schritte“, um mit der SMCI12 schnell arbeiten
zu kénnen, falls Sie mit der Software NanoPro (SMCI12) oder NanoCAN (SMCI12-3)
von einem PC aus arbeiten. Nahere Informationen finden Sie in den separaten
Handbilchern zu NanoPro und NanoCAN.

Falls Sie spater mit einer SPS oder einem eigenem Programm arbeiten wollen, finden
Sie die notwendigen Informationen im separaten Programmierhandbuch.

Machen Sie sich mit der Schrittmotorsteuerung SMCI12 und der zugehdrigen
Steuerungssoftware NanoPro bzw. NanoCAN vorab vertraut, bevor Sie die Steuerung
fur lhre Applikation konfigurieren.

Inbetriebnahme mit NanoPro (SMCI12 mit RS485-Firmware)

Gehen Sie wie folgt vor, um die Steuerung mit der RS485-Firmware in Betrieb zu

nehmen:

Schritt

Tatigkeit

Hinweis

1

Installieren Sie die Steuerungssoftware NanoPro
auf lhrem PC.

Siehe dazu das separate Handbuch zu NanoPro.

Download von
www.nanotec.de

Schlieen Sie die Steuerung gemaf Anschluss-
plan an den Schrittmotor an.

Anschlussplan siehe
Abschnitt 2.2.

Detaillierte Informationen
zu den Anschlissen
finden Sie in Kapitel 3.

Legen Sie die Betriebsspannung an
(12-24 V DC).

Installieren Sie ggf. den Treiber fur das
Konverterkabel ZK-RS485-USB.

Download von
www.nanotec.de
unter dem Menupunkt
Zubehor/Konverter

Verbinden Sie die Steuerung mit der USB-
Schnittstelle lhres PCs.

Benutzen Sie dazu das Konverterkabel
ZK-RS485-USB und den Kabelsatz ZK-SMCI12.

Bestellbezeichnung:
e ZK-RS485-USB

e ZK-SMCI12

Starten Sie die Software NanoPro.

2

Das NanoPro-Haupt-
menu 6ffnet.

Wahlen Sie die Registerkarte <Kommunikation>
aus.
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Schritt | Tatigkeit Hinweis
8 Wahlen Sie im Feld ,Schnittstelle* den COM-Port | Die Nummer des COM-
aus, an den Sie die SMCI12 angeschlossen Ports, Uber welchen die
haben. Steuerung
: —~ angeschlossen ist,
Skt [0 E finden Sie im Gerate-
Zeituberzchreitung beim S chreiben I'IDEIEI ms Manager Ihres Windows-
PC (Systemsteuerung/
Zeituberschreitung beim Lesen I‘l 0oa ms System/ Hardware).
Baudrate |1152DD bps j
9 Wahlen Sie im Auswahlfeld ,Baudrate® den
Eintrag ,,115200 bps*.
10 Uberpriifen Sie die Stromeinstellung anhand des | Es darf auf keinen Fall
Motordatenblattes. ein héherer Strom als
der Nennstrom des
Motors eingestellt sein!
11 Wahlen Sie die Registerkarte <Modus> aus.
i | Motoreinstellungenl Bremsel Anzeigeneinstellungenl Fehlerkorrekturl Eingar
12 Klicken Sie auf die Schaltflache <Satz testen>, Der angeschlossene
um das voreingestellte Fahrprofil durchzuflhren. | Motor fahrt im
voreingestellten
Stz testen | | Fahrprofil (Default-Fahr-
Satz stoppen | profil bei
Neuinstallation).
Daten speichern |
Daten auzlezen |
13 Nehmen Sie nun lhre eigenen gewtlinschten Siehe dazu das separate

Einstellungen vor.
Geben Sie z.B. ein neues Fahrprofil ein.

Handbuch zu NanoPro.
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Inbetriebnahme mit NanoCAN (SMCI12-3 mit CANopen-Firmware)

Gehen Sie wie folgt vor, um die Steuerung mit der CANopen-Firmware in Betrieb zu
nehmen. Detaillierte Informationen dazu finden Sie im separaten Handbuch zu

NanoCAN.
Schritt | Tatigkeit Hinweis
1 Installieren Sie die Steuerungssoftware Download von
NanoCAN auf lhrem PC. www.nanotec.de
2 Schlieen Sie die Steuerung gemaf Anschlussplan siehe
Anschlussplan an den Schrittmotor an. Abschnitt 2.2.
Detaillierte Informationen
zu den Anschlissen finden
Sie in Kapitel 3.
3 Legen Sie die Betriebsspannung an
(12-24 vV DC).
4 Installieren und konfigurieren Sie lhren Details dazu erhalten Sie
CANopen-Adapter. vom Hersteller des

CANopen-Adapters.

5 Starten Sie die Software NanoCAN.

6 Wabhlen Sie in der Registerkarte
<Configuration & NMT> die gewlinschte Node-
ID, die Baudrate und ggf. die CAN-Karte.

7 Wahlen Sie in der Registerkarte <Drive
Modes> den gewilinschten Operationsmodus
(z.B. PP Mode).

8 Klicken Sie auf die Schaltflache <Power on>.

9 Geben Sie im Feld <target> die gewiinschte
Zielposition ein.

10 Klicken Sie auf die Schaltflache <Start>.
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3 Anschlusse und Beschaltung

3.1 Ein-und Ausgange: Stecker X11

Einleitung

Eine Ubersicht iber die Anschlussbelegung finden Sie im Anschlussplan in
Abschnitt 2.1. In diesem Abschnitt wird detailliert auf die Belegung, Funktion und
Beschaltung des Steckers X11 eingegangen.

Pinbelegung

1 3 5 7 9 11

T OO0O00O0OO0 |

CRORONONONG)

2 4 6 8 10 12

Pin-Nr. | Name Bemerkung
1 GND Masse (0 V)
2 Input 1 Digitaleingange (max. 5 V)
3 Input 2
4 Input 3
5 Input 4
6 Input 5
7 Input 6
8 Analog In Analogeingang (-10 V ... +10 V)
9 Output 1 Digitalausgéange
10 Output 2
11 Output 3
12 GND Masse (0 V)

Funktion der Eingdnge

Alle digitalen Eingédnge — mit Ausnahme des Eingangs , Takt“ im Takt-Richtungs-
Modus — kdnnen mit Hilfe der Software NanoPro frei programmiert (z.B. als
Endlagenschalter, Enable, etc.) und fir eine Ablaufsteuerung mit NanoJ genutzt

werden.

Alle Eingange kénnen mit NanoPro fiir ,active-high“ (PNP) oder ,active-low" (NPN)
konfiguriert werden.
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Signalzustiande an den Ausgidngen (SMCI12 mit RS485-Firmware)

Hinweis:
Bei der SMCI12-3 mit CANopen-Firmware wird der Status der Steuerung nicht an den
Ausgangen angezeigt.

Folgende Tabelle zeigt die moglichen Signalzustdnde an den Ausgangen 1 bis 3:

Signalzusténde Bedeutung

Output 3 Output 2 Output 1
0 0 Drehiberwachung (Error) oder Endschalter
0 1 Motor steht (wartet auf neuen Befehl)
1 0 Busy (Steuerung bearbeitet letzten Befehl)
1 1 Referenzpunkt oder Nullpunkt erreicht

1 Ubertemperatur

Die Ausgange kénnen mit Hilfe der Software NanoPro frei programmiert werden.

Hinweis:
Ausgang 3 wird auch zur Anzeige von Fehlern und beim Einschalten der Steuerung
gesetzt.

Eingangsbeschaltung

Hinweis:
Die Spannung darf 5 V nicht Gberschreiten. Sie sollte zum sicheren Ausschalten unter
2V sinken und zum sicheren Einschalten mindestens 4,5 V betragen.

[IN_x ' ' '

R
|

Die Ausgange sind Transistorausgange in Open-Collector Schaltung (0 schaltend,
max. 24 V /0,5 A). Um den Ausgang testen zu kénnen, kann eine LED eingebaut
werden. Die LED leuchtet, wenn der Ausgang aktiv ist.

Ausgangsbeschaltung

max. 24V /05A

7
LED 7

SMCI12
Out e O * L

|
GND ' J’_:
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3.2 Anschluss Schrittmotor: Stecker X10

Allgemeines

Der Motor wird Uber ein vieradriges Kabel mit der SMCI12 verbunden. Vorteilhaft ist
ein paarig verdrilltes Kabel mit Schirmgeflecht.

Gefahr vor elektrischer Uberspannung

Ein Vertauschen der Anschliisse kann die Endstufe zerstéren! Datenblatt des
angeschlossenen Schrittmotors beachten.

Bei anliegender Betriebsspannung niemals den Motor trennen!
Leitungen niemals unter Spannung trennen!

Pinbelegung

O OOO0

Pin-Nr. | Name Bemerkung
1 A Datenblatt des angeschlossenen
Schrittmotors beachten.
2 A/
3 B
4 B/

Motor mit 6 oder 8 Anschliissen

Falls Sie einen Motor mit 6 oder 8 Anschllissen verwenden, missen Sie die Wicklun-
gen verschalten.

Die Anschlussbelegung fir den jeweiligen Motor finden Sie auf dem jeweiligen
Motordatenblatt, das auf www.nanotec.de heruntergeladen werden kann.

Fir einen vereinfachten Anschluss kdnnen Sie auch das Anschlusskabel
ZK-XHP4-300 verwenden.

Details finden Sie auf der Nanotec Webseite www.nanotec.de.
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3.3 Spannungsversorgung und Schnittstelle
RS485/CANopen: Stecker X12

3.3.1 Pinbelegung

1 3 &5 7
O00O0
i O O 0O j
2 4 6 8
Pin-Nr. | RS485 CANopen Bemerkung
1 GND GND Masse (0V)
2 GND GND
3 Rx— n.c. Netzwerkschnittstelle
4 Rx+ n.c.
5 Tx— CAN low (CAN -)
6 Tx+ CAN high (CAN +)
7 GND GND Masse (0V)
8 Vcc Vcc Betriebsspannung
12-24V DC

3.3.2 Anschluss Spannungsversorgung

Zulassige Betriebsspannung

Die zulassige Betriebsspannung der Schrittmotorsteuerung SMCI12 liegt bei
12-24 V DC und darf 26 V keinesfalls Uberschreiten bzw. 11 V unterschreiten.

An der Versorgungsspannung muss ein Ladekondensator von mindestens 4700 pF
(10000 uF) vorgesehen sein, um ein Uberschreiten der zulassigen Betriebsspannung
(z.B. beim Bremsvorgang) zu vermeiden.

Gefahr vor elektrischer Uberspannung
Ladekondensator von mind. 4700 pF anschlief3en!

Bei Motoren mit Flanschgrof3e 86x86 (Serie ST8918) oder grofRer einen Kondensator
mit 10000 pF anschlief3en!

Eine Betriebsspannung > 26 V kann die Endstufe zerstéren! Der Ballastwiderstand
Uberhitzt je nach Spannung nach ca. 500 ms.

Ein Vertauschen der Anschliisse kann die Endstufe zerstoren!
Bei anliegender Betriebsspannung niemals den Motor trennen!
Leitungen niemals unter Spannung trennen!
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Anschlussplan

Power Supply +(12.24V) :— —P— === —S_ == _I == _i
! ! - s Power Supply
4700 pF _
230V 2 NTS xx 2 — W= (0V) : . X12 | SMC|12
* - - *|\____ N

Hinweis:
Gesamt-Anschlussplan siehe Abschnitt 2.1.

Zubehor Spannungsversorgung
Entsprechende Netzteile und Ladekondensatoren sind als Zubehor erhaltlich:

Benennung Bestellbezeichnung

Netzteil NTS-xxV-yA

(xx=Spannung: 12 oder 24 V,

y=Strom: 2,5, 5 oder 10 A)

Hinweise zur Auslegung des bendtigten
Netzteils finden Sie in unserer FAQ auf
www.nanotec.de.

Ladekondensator Z-K4700 oder Z-K10000

Hinweis:
Weitere Informationen zu Zubehor finden Sie auf der Nanotec-Webseite
www.nanotec.de.

3.3.3 Schnittstelle RS485/CANopen-Netzwerk

SMCI12 in einem Netzwerk

Bis zu 254 (SMCI12) bzw. 127 (SMCI12-3) Schrittmotorsteuerungen kénnen in einem
Netzwerk von einem PC oder einer SPS-Steuerung angesteuert werden.

Diese Netzwerkverbindung wird Uber die RS485-/CANopen-Schnittstelle eingerichtet.

Zweidrahtbetrieb RS485

Damit die RS485-Ubertragung zweidrahtfahig ist, missen alle Busteilnehmer Uiber
eine Richtungssteuerung verfugen.

Ein ,intelligenter" Konverter, der beim Empfang eines Startbits auf der RS-232-
Schnittstelle automatisch auf Sendebetrieb umschaltet und nach Ende des Stoppbits
wieder zuriick in den Empfangsbetrieb fallt, ermdglicht den Zweidrahtbetrieb der
SMCI12. Diese L6sung erfordert keine Software-Unterstiitzung.

Wir kdnnen den Konverter ICP-7520 empfehlen, der z.B. bei Schuricht erhaltlich ist.

Sprechen Sie unsere Technische Hotline an, wenn Sie hierzu Unterstiitzung
wiinschen.
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Netzwerk

Stromlaufplan RS485
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CANopen-Anschluss

Zum Anschluss an einen PC ist ein passender CAN-Interface Adapter notwendig (z.B.
USB-Adapter von IXXAT oder PEAK).

CANopen Standard-Steckerbelegung (adapterseitig)

Pin-Nr. | Name
2 CAN low
3 CAN GND
7 CAN high

CANopen-Anschlussbelegung auf der Steuerung
Beschaltung entsprechend Abschnitt 3.3.1 ,Pinbelegung*

Hinweise zur Baudrate

Es ist darauf zu achten, dass sowohl die Steuerung als auch der CAN-Master die
gleiche Baudrate verwenden. Nur dann kann eine Kommunikation aufgebaut werden.

Die Baudrate hat direkten Einfluss auf die maximal mégliche Buslange.Die folgende
Aufstellung zeigt die moglichen Baudraten sowie die dazugehérigen maximal
zulassigen Bulangen:

Baudrate |Busldnge
1 MBaud [40m
500 kBaud | 130 m
250 kBaud {270 m
125 kBaud | 530 m

50 kBaud | 1300 m
20 kBaud | 3300 m

Hinweise zur Busterminierung
Die Busterminierung erfolgt bei CAN mit zwei 120-Ohm-Widerstdnden an beiden

Enden des Busses.
Node
#n

120 120
Ohm Ohm

Node Node
H#1 #2

CAN-LOW
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4 Operationsmodi

4.1 Serielle Operationsmodi

Einleitung

Der Motor kann im seriellen Betrieb je Fahrprofil mit verschiedenen Operationsmodi
betrieben werden. Aufgrund der grof3en Leistungsfahigkeit und Funktionsvielfalt bieten
sie Konstrukteuren und Entwicklern eine schnelle und einfache Mdéglichkeit, vielfaltige
Antriebsanforderungen mit geringem Programmieraufwand zielgerichtet zu 16sen.

Wahlen Sie fiir jedes Fahrprofil den gewlinschten Operationsmodus und konfigurieren
Sie die Steuerung entsprechend lhren Anforderungen.

Nahere Informationen dazu finden Sie im separaten Handbuch zu NanoPro.

Uberblick Operationsmodi und deren Einsatzgebiet

Operationsmodus Anwendung

Relativpositionierung Verwenden Sie diese Modi, wenn Sie eine bestimmte
Absolutpositionierung Position anf"ahren mochten. .

Der Motor fahrt nach einem vorgegebenen Fahrprofil
von einer Position A zu einer Position B.

Externe Referenzfahrt Bei der externen Referenzfahrt fahrt der Motor einen
an den Referenzeingang angeschlossenen Schalter
an.

Drehzahlmodus Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie mit einer

bestimmten Geschwindigkeit verfahren mochten (z.B.
ein Foérderband oder eine Pumpendrehzahl).

Im Drehzahlmodus beschleunigt der Motor mit einer
vorgegebenen Rampe von der Startdrehzahl (Start-
frequenz ,V Start”) auf die eingestellte Maximaldreh-
zahl (Maximalfrequenz ,VV Normal®).

Mit mehreren Eingangen kann die Drehzahl fliegend
(on-the-fly) auf unterschiedliche Geschwindigkeiten
geregelt werden.

Flagpositioniermodus Der Flagpositioniermodus bietet eine Kombination aus
Drehzahl- und Positioniermodus. Der Motor wird zu-
nachst im Drehzahlmodus betrieben; bei Erreichen
eines Triggerpunktes wird in den Positioniermodus
umgeschaltet und die eingestellte Sollposition (relativ
zur Triggerposition) angefahren.

Einsatz dieses Operationsmodus z.B. zum
Etikettieren: der Motor fahrt zuerst mit der
eingestellten Rampe auf die Synchrongeschwindigkeit
des Fordergutes. Bei Erkennen des Labels wird der
voreingestellte Weg (Position) zum Aufbringen des
Etiketts gefahren.
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Operationsmodus

Anwendung

Takt-Richtungs-Modus
links/rechts

Takt-Richtungs-Modus
Ext. Ref.

Verwenden Sie diese Modi, wenn Sie den Motor mit
einer Ubergeordneten Steuerung (z.B. CNC-
Steuerung) betreiben mdchten.

Im Takt-Richtungs-Modus wird der Motor Uber zwei
Eingange durch eine Ubergeordnete Positioniersteue-
rung (Indexer) mit einem Takt- und einem Richtungs-
signal betrieben.

Die externe Referenzfahrt wird unterstitzt.

Analog- und Joystickmodus

Die Drehzahleinstellung des Motors erfolgt in diesem
Operationsmodus in einfacher Weise Uber ein
Potentiometer oder einen Joystick (—10 V bis +10 V).

Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie mit dem
Motor in einer einfachen Applikation:

e eine bestimmte Drehzahl z.B. Uber ein externes
Potentiometer einstellen mochten,

e oder synchron Uber eine Ubergeordnete Steuerung
mit Analogausgang (—10 V bis +10 V) verfahren
mdchten.

Analog-Positioniermodus

Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie eine be-
stimmte Position anfahren mdochten.

Die Spannungshéhe am Analog-Eingang ist
proportional zur gewlinschten Position.

Wahl des Operationsmodus in NanoPro

M odusz Mutureinstellungenl Brem$e| Anzeigeneinstelungen | Fehlerkomrekiur | Eingange .ﬁ.u$génge| k.omrvnilat

F ahrprafile
Operatiohzmodus Pozitionzmodus - Absolut j
nzrmodus - Belativ, 400, . Pazitiohzmodus - Belativ -
. Poszitionzrmodus - HE'EIH"."_, 4':"1 StE"ng'E Pozitionzrmodus - Abealut
. Positionzmadus - Belatiy, 400, . Interne Aeferenzfahit
. Positionsmodus - Belativ, 400, Richtung Externe Referenziaht
. Pozitionzrmodus - Relatiy, 400, i Cirehzahl b
. Positionsmodus - Relativ, 400, Startgeschwindigkeit Flagposition
. Pogttionzsmodusz - Relativ, 400, s Takt-Richtung links
. Pozitionzrmaodus - Relativ, 400, Sollgeschwindigkeit T akt-Richtung rechts !
. Pozitionzrmodus - Relativ. 400, r
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4.2 CANopen-Operationsmodi

Einleitung

Der Motor kann im CANopen-Betrieb mit insgesamt 5 verschiedenen Operationsmodi

betrieben werden.

Nahere Informationen dazu finden Sie im separaten Handbuch zu NanoCAN.

Uberblick Operationsmodi und deren Einsatzgebiet

Operationsmodus

Anwendung

Positioniermodus
(PP Mode)

Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie den Motor
zum Positionieren verwenden wollen.

Der Motor fahrt mit den eingestellten Parametern
(Rampe, Drehzahl, etc.) von A nach B.

Drehzahlmodus

Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie mit einer

(Ref Mode / Homing Mode)

(Velocity Mode) bestimmten Drehzahl verfahren wollen (z.B. ein
Foérderband)
Referenzfahrt Verwenden Sie diesen Modus, um den Motor zu

referenzieren (extern / auf Block).

Interpolated-Position-Modus

Verwenden Sie diesen Modus mit einer
Ubergeordneten Bahnsteuerung.

Torque-Modus

Verwenden Sie diesen Modus, um ein definiertes
Drehmoment vorzugeben.

Wahl des Operationsmodus in NanoCAN

In der Registerkarte <Drive Modes> kann der Operationsmodus ausgewahlt werden.
Beim Aktivieren der Registerkarte wird sofort das entsprechende SDO in die
Steuerung geschrieben, um den (ggf. zuvor) ausgewahlten Operationsmodus zu

aktivieren.

Configuration & HMT | Node Ennfiguratinn] DbiectManagement] Dirive Mu:u:les] [0 ] Firrmware | pdate
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5

Vorgehensweise Fehlersuche und -behebung

Fehlersuche und -behebung

Gehen Sie bei der Fehlersuche und bei der Fehlerbehebung behutsam vor, um eine
Beschadigung der Steuerung zu vermeiden.

Gefahr vor elektrischer Uberspannung

Eine Betriebsspannung > 26 V und ein Vertauschen der Anschlisse kann die
Endstufe zerstéren.

Bei anliegender Betriebsspannung niemals den Motor trennen!
Leitungen niemals unter Spannung trennen!

Mogliche Fehler im seriellen Betrieb

Fehler

Mégliche Ursache

Behebung

Steuerung ist
nicht bereit

Datentibertragung zur SMCI12
ist nicht méglich (Kommuni-
kationsfehler):

Falscher COM-Port ausge-
wahlt.

Wahlen Sie in der Registerkarte
~,Kommunikation“ den Port aus, an
dem Sie am PC die SMCI12
angeschlossen haben (z.B. ,COM-
1%).

Den verwendeten Port finden Sie im
Geratemanager lhres PCs.

Falsche Baudrate eingestellt.

Wahlen Sie in der Registerkarte
<Kommunikation> die Baudrate
115200 bps aus.

Kommunikationskabel nicht
angesteckt oder unterbrochen
(falscher RS232-RS485-
Konverter verwendet).

Verwenden Sie den empfohlenen
RS485-USB-Konverter von Nanotec:

¢ Bestellbezeichnung:
ZK-RS485-USB

Es ist eine nicht vorhandene
Motornummer (Modulnummer)
eingestellt.

Richtige Modulnummer einstellen.

Siehe separates Handbuch zu
NanoPro.

Spannungsversorgung der
SMCI12 ist unterbrochen.

Spannungsversorgung Uberprifen
und ggf. einschalten.

Ein anderes offenes Pro-
gramm blockiert den COM-
Port, an dem Sie die SMCI12
angeschlossen haben.

SchlieRen Sie ggf. andere Pro-
gramme auf lhrem PC.

Wahrend der Ausgabe eines
Fahrprofils wurde versucht,
nicht zulassige Daten an die
Steuerung zu senden.

Betatigen Sie die Schaltflache <Ja>,
um das Fahrprofil anzuhalten.

Die SMCI12 wechselt wieder in den
Zustand ,Bereit“. Anschlie3end
konnen die Daten nochmals an die
Steuerung Ubertragen werden.

Ubertragungs-
fehler

Die Datenubertragung zur
SMCI12 ist gestort (Sender
oder Empfanger werden
gestort).

Motoranschluss auf richtige
Verdrahtung prifen.

Wir empfehlen die Verwendung fol-
gender Nanotec-Konverter:

e ZK-RS485-USB

Positionsfehler

Motor kann Position nicht
erreichen oder Endschalter
wurde Uberfahren.

Schaltflache <Ja> der Fehlermel-
dung betétigen; der Fehler wird
zurlckgesetzt.
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Méogliche Fehler im CANopen-Betrieb

Fehler Mégliche Ursache Behebung
Keine Kommu- | Es wurde die falsche Node-ID | Wahlen Sie in NanoCAN in der
nikation mit der | eingestellt. Registerkarte <Configuration &
Steuerung NMT> die Node-ID, die an den
Drehschaltern der Steuerung
eingestellt ist.
Falsche Baudrate eingestellt. | Wahlen Sie in NanoCAN in der
Registerkarte <Configuration &
NMT> die Baudrate 115200 bps aus.
Kommunikationskabel ist nicht | Uberpriifen Sie alle Verbindungen,
angesteckt oder unterbrochen. |insbesondere die Endwiderstande.
CAN-Bus nicht korrekt mit Terminieren Sie den Bus an beiden
120 Ohm terminiert. Enden idealerweise mit 120 Ohm.
Ubertragungs- | Die Datenlbertragung ist Schalten Sie die Spannungsversor-
fehler (sporadisch) gestort. gung aus und wieder ein.
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6 Technische Daten

Elektrische Anschliisse

Betriebsspannung U,

DC 12-24 V +4%

max. Phasenstrom

einstellbar bis max. 2,7 A/Phase
Dauerstrom 1,8 A/Phase

Stromabsenkung

einstellbar 0 bis 150% vom Nennstrom

Schnittstelle

o RS-485 (4-Draht), 115200 bps (einstellbar)
1 Startbit, 8 Datenbits, 1 Stoppbit
keine Paritat

e CANopen
Steuerungsparameter
Schrittaufldsung Vollschritt, Halbschritt, Viertelschritt,
Funftelschritt, Achtelschritt, Zehntelschritt,
16tel-Schritt, 32stel-Schritt, 64stel-Schritt,
adaptiver Mikroschritt, Vorschubkonstante
Schrittfrequenz 16 kHz im Vollschritt, im Mikroschritt

entsprechende Vielfache (z.B. 1 MHz bei 1/64)

Max. Eingangsfrequenz Takt-Richtungs-Modus
(serieller Betrieb): 200 kHz

Schutzschaltu

ngen

Uber- und Unterspannung

Schutzschaltung bei Spannung
>26Vbzw. <11V

max. Kihlkérpertemperatur ca. 80 °C
max. Umgebungstemperatur 0 bis 40 °C
Ein- und Ausgiange
Eingange ¢ 6 Digitaleingénge (TTL, max. 5 V)
¢ 1 Analogeingang (+10 V/—10V)
Ausgénge 3 MosFET-Ausgénge

Open-Collector (0 schaltend, max. 24 V /0,5 A)




WY Nanotec’ Technisches Handbuch
PLUG & DRIVE SMC|12

Technische Daten

Abmessungen SMCI12

42

58 g6 8° || 289 8¢

II@ @g
‘.

i SR

X6

elellellellellE] == ’
EEEEREE - HM
O

A
X10 |
| O |
- !

BEE
.
.

e

]
B
42

X12

<

W

Komplette MaRblatter sind auf www.nanotec.de als Download erhaltlich.

Ausgabe: V 1.1 25


http://www.nanotec.de/

W Nanotec’

PLUG & DRIVE

Index

A

Ausgangsbeschaltung ...........ccccooiiiiiene 13
B
Betriebsspannung...........ccocoiii, 15
C

CANopen.......ccceeeei 11, 15, 16
D

ASPDIIVE. .. 5
E

Eingangsbeschaltung ...........ccccccoviiiininnnen. 13
F

Firmware ... 5
Funktionen ... 5
|

Inbetriebnahme..............coooiiii 9
N

N\ F= o o N 5

o)
Operationsmodi
L6721\ (] o= o [ 21
SeHell ... 19
P
Pinbelegung
Stecker X10.....oocveiiiiee e 14
Stecker X117 .o 12
Stecker X12. .o 15
R
RS485-Netzwerk........ccoccveeeiiiiiieeiieee e, 16
S
Schutzschaltungen..........ccccoeiviieiiiiiieees 24
SpanNUNGSVErsorguNg......cceeeeeeeecuvreeeeeeeeeeenn 15
Stecker X10 ... 14
Stecker X1 .o 12
Stecker X12 ..o 15
Steckverbindungen ...........cccc i 7
Z
Zubehdr Spannungsversorgung ................... 16

Zweidrahtbetrieb ...........ccoooviiiiiiii, 16




	Zu diesem Handbuch
	Inhalt
	1 Übersicht
	2 Anschließen und Inbetriebnahme
	2.1 Übersicht
	2.2 Anschlussplan
	2.3 Inbetriebnahme

	3 Anschlüsse und Beschaltung
	3.1 Ein- und Ausgänge: Stecker X11
	3.2 Anschluss Schrittmotor: Stecker X10
	3.3 Spannungsversorgung und Schnittstelle RS485/CANopen: Stecker X12
	3.3.1 Pinbelegung
	3.3.2 Anschluss Spannungsversorgung
	3.3.3 Schnittstelle RS485/CANopen-Netzwerk


	4 Operationsmodi
	4.1 Serielle Operationsmodi
	4.2 CANopen-Operationsmodi

	5 Fehlersuche und -behebung
	6 Technische Daten
	Index


<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Error
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJDFFile false
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /CMYK
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /Description <<
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /FRA <>
    /ITA <>
    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /PTB <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


