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Ubersicht

1 Ubersicht

Einleitung

Die Schrittmotorsteuerung SMCI33 ist eine auRerst kompakte und kostengtinstige
Konstantstrom-Leistungsendstufe mit einer integrierten Closed-Loop Stromregelung.

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

Sie wird zur Steuerung von Standard-Schrittmotoren (auch mit angebautem Encoder)
oder Motoren mit integriertem Encoder oder Bremse, eingesetzt.

Die SMCI33

:
:
@

Varianten
Die SMCI33 ist in folgenden Varianten erhaltlich:
¢ SMCI33-1: mit USB Schnittstelle (Treiber notwendig)
e SMCI33-2: mit RS-485 Schnittstelle

Ausgabe: V 1.0 - 20.02.2009
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Funktionen der SMCI33

Betriebsarten

Die Schrittmotorsteuerung SMCI33 enthélt folgende Funktionen:

e Mikroschritt-1/1 — 1/64 Leistungsendstufe (0,014° Schrittauflésung)

¢ Closed-Loop Stromregelung (Sinuskommutierung tber den Encoder)
o Leistungsfahiger DSP Mikroprozessor fur flexible 1/0

e Drehliberwachung flr optionalen Encoder

o RS485- oder USB-Schnittstelle zur Parametrierung und Steuerung

o Netzwerkfahigkeit bis 32 Motoren

e Leichte Programmierung mit der Windows-Software NANOPRO

Es kann zwischen folgenden Betriebsarten gewahlt werden:
o Positionierung

e Drehzahl

o Flagpositionierung

e Takt-Richtung

e Analog- oder Joystick-Betrieb (x10 V)

¢ Analog-Positioniermodus

¢ Drehmomentmodus

Funktionsiberblick

Mit der Einstellung der motorbezogenen Parameter wie Phasenstrom (in 1% Schritten
wahlbar), Schrittauflésung (von 1,8° - 0,014°), sowie dem adaptiven Mikroschritt
(automatische Anpassung der Schrittweite) lasst sich das Laufverhalten des Motors
entsprechend den individuellen Anforderungen anpassen und optimieren.
Maschinenbezogene Parameter kdnnen mit Hilfe der Software NANOPRO hinterlegt
werden und erleichtern und verkurzen die Inbetriebnahme erheblich:

o Wegstrecke in Schritten, Grad oder mm

e Geschwindigkeit in Hertz, U/min oder mm/s
e Vorschubkonstante in mm/Umdrehung

o Getriebeuntersetzung mit Umkehrspiel

Drei einstellbare Referenzmodi (jeweils extern und intern) ermdglichen automatische
Maschineneinstellungen, wobei externe Referenzschalter bei einer Verstellung < 360°
eventuell aufgrund des Indexsignals des internen Encoders sogar entfallen kénnen.

Auch wenn Schrittmotoren im normalen Betrieb keine Schritte verlieren, bringt die
integrierte Drehiiberwachung in allen Betriebsarten eine zusatzliche Sicherheit, z.B.
gegen Motorblockierung oder andere externe Fehlerquellen. Die Uberwachungs-
funktion erkennt nach spatestens einem Halbschritt (bei 1,8°-Schrittmotoren) eine
Motorblockierung oder einen Schrittverlust.

Eine automatische Fehlerkorrektur ist nach Beenden des Fahrprofils oder wahrend
der Fahrt moglich.
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Closed-Loop Stromregelung (Sinuskommutierung Gber den Encoder)

2

Anstatt wie bei herkémmlichen Schrittmotorsteuerungen den Motor nur anzusteuern
oder die Position Uber den Encoder nachzuregeln, wird bei der Sinuskommutierung
das Statormagnetfeld wie bei einem Servomotor tUber den Drehgeber geregelt. Der
Schrittmotor verhalt sich in dieser Betriebsart nicht anderes als ein hochpoliger Servo-
motor, d.h. die klassischen Schrittmotorgerausche und Resonanzen verschwinden. Da
der Strom geregelt wird, kann der Motor bis zu seinem maximalen Drehmoment auch
keine Schritte mehr verlieren.

Falls der Controller erkennt, dass der Rotor durch Uberlast hinter das Statorfeld
zurlckfallt, wird mit optimalem Feldwinkel und erh6htem Strom nachgeregelt. Im
entgegengesetzten Fall, d.h. wenn der Rotor durch sein Drehmoment eher vorlauft,
wird der Strom automatisch reduziert, so dass Stromverbrauch und
Warmeentwicklung in Motor und Treiber gegentiber dem normalen, gesteuerten
Betrieb sehr viel niedriger sind.

Anschlief3en und Inbetriebnahme

2.1 Anschlussplan

Einleitung

Um einen Schrittmotor mit der Schrittmotorsteuerung SMCI33 zu betreiben, miissen
Sie die Verdrahtung gemaf nachfolgendem Anschlussplan vornehmen.

Die Eingadnge (Pin 1 bis 6) an Stecker X1 sowie der Encodereingang (Stecker X2)
kdénnen optional genutzt werden.
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Anschlussplan SMCI33

Nanotec /Anschlussplan / SMCI 33-1 (USB) / SMCI 33-2 (RS 485)

Drehzahl- und Positioniersteuerung (Closed Loop) iiber
a) PC - zur Steuerung und Parametrierung fiir c), d) und e)

b) Industriesteuerung

¢) SPS -z8. Logo oder Easy

d) Analog / Joystick

e) Stand alone - iber externe Schalter

X 1-Ein-und Ausgdnge

d) Analogeingang e) Eingdnge 5-24V
A . . . +
"l ;
x| (stary
/oy
-

)

S (bindre Fahrsitze 2*)
(Ref.)
Ausgange (5-30V / max. 10 mA)
Rs Rs Rs
=0 “0, “0o,

Signalzustande 3)

3

(Ubertemp.)

2-)

e

Schirm

@

4700 pF ==
ArtNr: Z-K4700

o]

Wandler: Art.Nr.: ZKRS485-RS232

BN -

D 00~ O N

/......;“...f

2

/ooootf

T 1 ]
2 W o o=

—

f‘oooo/J

e

4b)

4) Befestigung mit

a) M3 Schrauben

(gute Warmeableitung)

oder

b) Hutschienenhalterung
X1-X4 (Gegenstecker)

Type Phonix FK 2/4/5/12

Signalzustande
Output 1und 2

Drehiiberwachung

01 O | {Erron) o.Endschalter

o |1 Motor steht (wartet
auf neuen Befehl)

1o Busy (Steuerung

bearbeitet letzt. Befehl)

Referenzpunkt oder
Nullpunkt erreicht

Ubertemperatur

Ausgabe: V 1.0 - 20.02.2009




\) Nanotec’

PLUG & DRIVE

2.2

Voraussetzung

Inbetriebnahme

Nachfolgend sind das Anschlieen und die Inbetriebnahme der Schrittmotorsteuerung
SMCI33 beschrieben.

Sie finden hier die wesentlichen ,Ersten Schritte, um mit der SMCI33 schnell arbeiten
zu konnen, falls Sie mit der Software NANOPRO von einem PC aus arbeiten.

Falls Sie spater mit einer SPS oder einem eigenem Programm arbeiten wollen, finden
Sie die notwendigen Informationen in der separaten ,Befehlsreferenz®.

Machen Sie sich mit der Schrittmotorsteuerung SMCI33 und der zugehérigen
Steuerungssoftware NANOPRO vorab vertraut, bevor Sie die Steuerung fir lhre
Applikation konfigurieren.

Vorgehensweise

Gehen Sie wie folgt vor, um die Steuerung in Betrieb zu nehmen:

Schritt

Tatigkeit

Hinweis

1

Installieren Sie die Steuerungssoftware
NANOPRO auf lhrem PC.

Download von
www.nanotec.de/
downloads.

Siehe dazu Abschnitt 4.2
,NANOPRO installieren®.

SchlieRen Sie die Steuerung gemafl Anschluss-
plan an den Schrittmotor an.

Anschlussplan siehe
Abschnitt 2.1.

Detaillierte Informationen
zu den Anschlissen finden
Sie in Kapitel 3
»LAnschllisse und
Beschaltung®.

Legen Sie die Betriebsspannung an
(24 VDC ...48 V DC).

Die grune LED leuchtet.

Verbinden Sie die Steuerung mit Ihrem PC.

Benutzen Sie dazu eines der folgenden
Konverterkabel:

e ZK-RS485-RS232 zum Anschluss an die
serielle Schnittstelle

e ZK-RS485-USB zum Anschluss an die USB-
Schnittstelle

Bestellbezeichnungen:
o ZK-RS485-RS232

o ZK-RS485-USB

Hinweis: Download des
hierzu erforderlichen
Treibers von
www.nanotec.de unter
dem Menipunkt
Zubehor/Konverter

Starten Sie die Software NANOPRO.

Syrachn Mot | = M S

[ 1
T T i =i
Ade ot Shmamarg ictonben | e e B |
| ot | e | smenresebngen | Fomtmping | 10 Eomee st | e e |
Schvinats T el [m— 3|
Tekmnbeshrgbom Sobvsbn [T e
s Ll - [ Scbeci e

bte = gl
=

rl

Das NANOPRO-Haupt-
menu 6ffnet.
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Schritt

Tatigkeit

Hinweis

6

Wahlen Sie die Registerkarte ,Kommunikation®
aus.

Modusl Allgemeinl Motoreinstellungenl Fehlerkonekturl 10 K.ommunik ation | Sk

7 Wahlen Sie im Feld ,Schnittstelle” den COM- Die Nummer des COM-
Port aus, an den Sie die SMCI33 angeschlossen | Ports, tiber welchen die
haben. Steuerung angeschlossen

_ ist, finden Sie im Gerate-
RRiHiEEE ook & Manager lhres Windows-
Zeituberzchreitung beim Schreiben I'I noo ms PC.

Zeitiberzchreitung beim Lezen |1EIEIEI ms
LB [115200 bps ~|

8 Wahlen Sie im Auswabhlfeld ,Baudrate” den
Eintrag ,115200 bps*.

9 Wahlen Sie die Registerkarte ,Modus® aus.

! Allgemeinl Motoreinstellungenl Fehlerkonekturl 140 I Kommunikationl Stz
10 |Klicken Sie auf die Schaltflache <Satz testen>, | Der angeschlossene Motor
um das voreingestellte Fahrprofil durchzufihren. | fahrt im voreingestellten
Fahrprofil (Default-Fahr-
Satz testen | | profil bei Neuinstallation).
Satz stoppen |
[Draten speichern |
Daten auslezen |
11 Nehmen Sie nun |hre eigenen gewlinschten Sehen Sie dazu die folgen-

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

den Kapitel in diesem

Handbuch:

o Kapitel 4 ,Die
Steuerungssoftware
NANOPRO¥,

o Kapitel 5
,Betriebsmodi“,

o Kapitel 6
~Referenzfahrten und
Endschalterverhalten®
oder

o Kapitel 7
»Einstellungen®.
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3.1

3

Ein- und Ausgange (I/0): Stecker X1

Einleitung

Anschlussplan Ein- und Ausgéange (I/0O) (X1)

Anschlisse und Beschaltung

Eine Ubersicht tiber die Anschlussbelegung finden Sie im Anschlussplan in Abschnitt
2.1). In diesem Abschnitt wird detailliert auf die Belegung, Funktion und Beschaltung

des Steckers X1 eingegangen.

Die verwendeten Stecker und Buchsen sind von der Fa. Phonix,
Bestellbezeichnung: FK-MC 2/4/5/12.

T ——
T M . 110 | SMCI33
( Input 2 |
|
( ¥ |
( » |
( K I
Sgn GND* | 3 X1 I
. Output | |
Ubert
St [ e Quput | ° |
éq Output Output? 10 :
]
. Power GND** :12 I
| |
Pinbelegung Stecker X1: Ein- und Ausgénge (I/O)
Pin- | Name Bemerkung Betriebsmodus
Nr. " .
Position | Drehzahl Flag- Takt- Analog |Joystick
position | Richtung
1 | Inputt 5-24 V Optokoppler | Start Freigabe | Start Freigabe Freigabe | Freigabe
Reset
2 |Input2 5-24 V Optokoppler | Fahrprofil | Drehzahl | Fahrprofil Manueller | Drehzahl | Drehzahl
Modus
3 |Input3 5-24 V Optokoppler | Fahrprofil | Drehzahl | Fahrprofil Manueller | Drehzahl | Drehzahl
Modus
4 | Input4 5-24 V Optokoppler | Fahrprofil | Drehzahl | Fahrprofil Ext. End- | Drehzahl | Drehzahl
schalter
5 |Inputb 5-24 V Optokoppler | Fahrprofil | Drehzahl | Trigger Richtung Drehzahl | Drehzahl
6 | Input6 5-24 V Optokoppler | Ext. End- | Richtung | Ext. End- Takt Richtung
schalter schalter
7 | Com Signal GND
8 | Output1 | Open-Collector
9 | Output2 | Open-Collector
10 | Output3 | Open-Collector
11 |[AnalogIn |-10V .. +10V Analog In | Analog In
12 |GND Power & Analog
GND
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Hinweis:
Com- und GND-Anschluss sind nicht verbunden. Com stellt die Masse fiir die
Eingange dar und GND ist die Masse fiir die Ausgange und die interne Schaltung.

Eingangsbeschaltung

Alle Eingange (aufRer dem ,Analog In“-Eingang) sind durch Optokoppler galvanisch
von der Versorgungsspannung der SMCI33 getrennt und fiir 5-24 V Eingangssignale
bei einem Eingangsstrom von 10 mA ausgefiihrt.

Hinweis:

Die Spannung sollte zum sicheren Ausschalten unter 2 V sinken und zum sicheren
Einschalten mindestens 4,5 V betragen.

5-24 V
{ SMCI33
o+ |
7 & %
o | —1
Sig.-GND

Ausgangsbeschaltung
Die Ausgange sind Transistorausgange in Open-Collector Schaltung (0 schaltend,

max. 30 V / 10 mA). Um den Ausgang testen zu kdnnen, kann eine LED eingebaut
werden. Die LED leuchtet, wenn der Ausgang aktiv ist.

max. 30 V/ 10 mA

7
LED 7

SMCI33
Out —0O *

|
GND : F
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3.2 Anschluss Encoder: Stecker X2

Optionaler Encoder
An die Schrittmotorsteuerung kann ein optionaler Encoder angeschlossen werden.

StandardmaRig ist die Regelung fir einen Dreikanal-Encoder mit 500
Impulsen/Umdrehung bei einem 1.8°-Schrittmotor ausgelegt. Bei einem 0.9°-
Schrittmotor sollten Sie einen Encoder mit 1000 Impulsen/Umdrehung verwenden, um
die gleiche Regelungsqualitat zu erreichen. Je nach Applikation kann es sinnvoll sein,
eine héhere Encoderauflésung (bis max. 2000 Impulse/Umdrehung) zu verwenden,
um die Regelungsqualitét zu verbessern, oder eine niedrigere (min. 200
Impulse/Umdrehung) fiir Low-Cost-Applikationen bzw. zur reinen Schrittiiberwachung.

Folgende Encoderauflésungen kdnnen grundsatzlich von der Steuerung verarbeitet
werden: 192, 200, 256, 400, 500, 512, 1000, 1024, 2000, 2048.

Empfehlung
Verwenden Sie méglichst Nanotec-Encoder mit der Bestellbezeichnung
HEDS/HEDL-5540 Xxx.

Wenn kein Encoder benutzt wird, muss in der Registerkarte ,Fehlerkorrektur® im
Auswahlment ,Drehgeberiberwachung“ der Modus ,Ignorieren” eingestellt werden.
Sehen Sie dazu Abschnitt 7.4 ,Registerkarte ,Fehlerkorrektur®.

Anschlussplan Encoder (X2)

———soan1  Encoder | SMCI33
—url 2 ]
] B |
Index Spur (1) | j X2 |
Schrittmotor GND | 5 :
d4 0 1 e P
—;1 1 Motor :
(wenn Encoder vorhanden) B/ I ; X3 :
0000 B 4 |
""""""""" |
| |
Hinweis:
Gesamt-Anschlussplan siehe Abschnitt 2.1.
Pinbelegung Stecker X2: Encoder
Pin-Nr. | Name Bemerkung
1 +5V
2 Spur (A)
3 Spur (B)
4 Index Spur (1)
5 GND
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3.3 Anschluss Schrittmotor: Stecker X3

Allgemeines

Der Motor wird Uber ein vieradriges Kabel mit der SMCI33 verbunden. Vorteilhaft ist
ein paarig verdrilltes Kabel mit Schirmgeflecht.

Gefahr vor elektrischer Uberspannung

Ein Vertauschen der Anschliisse kann die Endstufe zerstoren!

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

Anschlussplan Schrittmotor (X3)

oot Encoder | SMCI33
R — e ] |
] B |
Index Spur (1) | j X2 |
Schrittmotor GND | 5 :
4 1 | e
—Nll 1 Motor :
(wenn Encoder vorhanden) B/ I ; X3 :
0000 B 4 |
""""""""" |
| |
Hinweis:
Gesamt-Anschlussplan siehe Abschnitt 2.1.
Pinbelegung Stecker X3: Schrittmotor
Pin-Nr. |Name Bemerkung
1 A Datenblatt des angeschlossenen
2 A Schrittmotors beachten (Farbcode
3 Y der 4 Adern).
4 B

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

Das Bild auf der nachsten Seite zeigt vier Verdrahtungsplane fir Motoren mit 6 oder 8
Anschlissen (Seite aus dem Nanotec-Produktkatalog).

Details finden Sie auf der Nanotec Webseite www.nanotec.de.
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8 lead wire - parallel for high frequency > 1 kHz

current per winding x 1,4 = current per Phase
example: current/winding 1A = 1,4A/Phase

AlAv|B[BY]

| schwarz (rot)

O—

schwarz/weil (rol/weiB) I

)

/
S

O
griin/weiB (schwarz/ wf'|3)l

l/

O
griin (schwarz)

8 lead wire - serial for low frequency < 1 kHz

current per winding x 0,7 = current per Phase
example: current/winding 1A =0,7A/Phase

B|B\

[A] AN

schwarz (rot)
schwarz/weil \rul/wenmo_' ( \

griin/weiB (schworz,/weiB) '

l\

griin (sc 1w..1rz)

current per winding = current per Phase
example: current/winding 1A = 1A/ Phase

g 99 9 — v 9=

= =] =12 =] [=]=2

SEEIE g EH2 &
o = - o = -~

= E=} = = = =

| .5 a o = = a o

el |=|s °lE ==
.. 1 — o
=| % = %
Type: < ‘; Type: } = “i.
STs9.. = B 5T59. = B
(5T89., STS7., ST5918D ) £l © (STBG.., STS7.., ST5918D ..) = =

6 lead wire

current per winding x 0,7 = current per Phase
example: current / winding 1A =0,7A/Phase

3B\

broun (schwarz)

Al

schwarz (gelb) /
N

N
W

orange (griin)

feat)
(rot)

rot

Type:
5T41,., 8T42.
(SH28..)

4 lead wire

current per winding = current per Phase
example: current/winding 1A = 1A/ Phase

],?'A_\\BB\\

braun (schwarz)

schwarz (gelb)

e

orange {griin)

=
i)
=]
=
o
@
o

Type:
8T41.., 8T42
(SH28.)

current per winding = current per Phase
example: current / winding 1A = 1A / Phase

T=
-
U
LA
-

A

| braun (schwarz)

orange (griin)

f

rot (rot)

Type:
ST41., §T42.
(8H20.)

A AN |B|B\

weil

gelb
griin

Type:
ST110.

Ausgabe: V 1.0 - 20.02.2009
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3.4 Anschluss Spannungsversorgung: Stecker X4

Zulassige Betriebsspannung

Die zulassige Betriebsspannung der Schrittmotorsteuerung SMCI33 liegt im Bereich
von +24 bis +48 V DC und darf 50 V keinesfalls Gberschreiten bzw. 21 V unter-
schreiten.

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

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

Bei Motoren mit Flanschgrofie 86x86 (Serie ST8918) oder groRer einen Kondensator
mit 10000uF anschlief3en!

Eine Betriebsspannung > 50 V zerstort die Endstufe!

Ein Vertauschen der Anschliisse kann die Endstufe zerstoren!

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

Anschlussplan Spannungsversorgung (X4)

Power Supply +2148V) | , Power Supply |
230V ; NTS xx 5 10000 pF % —{0V) i ; Power Supg: I SMCI33
- + ¥l__
"""""""""" ¥ |
Hinweis:
Gesamt-Anschlussplan siehe Abschnitt 2.1.
Anschlisse Spannungsversorgung: Stecker X4
Pin-Nr. Name Bemerkung
1 Vce Betriebsspannung +24 V DC ... +48 V DC
2 GND Masse (0V)

Zubeho6r Spannungsversorgung

Entsprechende Netzteile und Ladekondensatoren sind als Zubehor erhaltlich:

Benennung Bestellbezeichnung
Netzteil NTS-xxV-xA
Ladekondensator Z-K4700 oder Z-K10000
Hinweis:

Weitere Informationen zu Zubehor finden Sie auf der Nanotec-Webseite:
www.nanotec.de
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3.5 Schnittstelle RS485-Netzwerk: Stecker X5

SMCI33 in einem Netzwerk

Bis zu 32 Schrittmotorsteuerungen kdnnen in einem Netzwerk von einem PC oder
einer SPS-Steuerung angesteuert werden.

Diese Netzwerkverbindung wird tber die RS485-Schnittstelle eingerichtet.

RS485-Schnittstelle (D-Sub Buchsenleiste): Stecker X5

Auf der Oberseite der SMCI33 ist eine 9-polige D-Sub Buchsenleiste vorhanden
(Stecker X5). Uber diesen Stecker X5 kann die optionale Verbindung zum RS485-
Netzwerk hergestellt werden.

RS485-Buchsenleiste

5 4 3 2 1
O OO0OO0OO0O0 O

0000
Pinbelegung Stecker X5: RS485-Schnittstelle
Pin-Nr. |Name Bemerkung
1 NC nicht belegt
2 A RS-485 Rx+
3 5V Ausgang +5V
4 Y RS-485 Tx+
5 NC
6 NC
7 B RS-485 Rx—
8 GND Ausgang GND (0 V)
9 4 RS-485 Tx—
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Stromlaufplan RS485-Netzwerk
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Schaltungsbedingungen

Zweidrahtbetrieb

Der RS485 4-Draht-Bus wird als reine Master-Slave-Anwendung verwendet. Alle
SMCI33 sind als Slaves parallel mit dem Bus verbunden.

Es konnen bis zu 32 Teilnehmer am Netzwerk betrieben werden.

Die Lange der Verbindungsleitungen (Stichleitungen) ist moglichst kurz zu halten
und sollte 5 m auf keinen Fall Uberschreiten.

Zur Vermeidung von Reflektionen bei der Datenlbertragung ist der Bus an den
beiden Leitungsenden mit einem 120 Q Abschlusswiderstand (typischer Wert des
Wellenwiderstandes eines 24-AWG verdrillten Kabels) zu versehen (R1 bis R4).

Zur Sicherstellung eines definierten Ruhepegels sind die Widerstande R5 bis R8
einmalig gemaf obiger Abbildung an den Bus anzuschliel3en.

Falls ein Konverter zwischen Master und das Netzwerk geschaltet ist, sind nur die
Widerstéande R3 und R4 notwendig.

Beachten Sie den Anschlussplan. Bei Nicht-Beachtung kdnnen die Endstufen
zerstort werden.

Verwenden Sie den Nanotec Konverter ZK-RS485-RS232. Bei anderen Konvertern
kann der zuverlassige Betrieb nicht garantiert werden.

Damit die RS-485-Ubertragung zweidrahtfahig ist, missen alle Busteilnehmer (iber
eine Richtungssteuerung verfligen.

Ein "Intelligenter" Konverter, der beim Empfang eines Startbits auf der RS-232-
Schnittstelle automatisch auf Sendebetrieb umschaltet und nach Ende des Stopbits
wieder zuriick in den Empfangsbetrieb fallt, ermoglicht den Zweidrahtbetrieb der
SMCI33. Diese Lésung erfordert keine Software-Unterstitzung.

Sprechen Sie unsere Technische Hotline an, wenn Sie hierzu Unterstitzung
winschen.
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4  Die Steuerungssoftware NANOPRO

4.1 Allgemeines

Einleitung

Mit der Steuerungssoftware NANOPRO kann die Schrittmotorsteuerung SMCI33 mit
jedem Standard-Windows-PC konfiguriert und programmiert werden.

Ubersichtliche Oberflachen und einfache Testfunktionen ermdglichen einen schnellen
Einstieg in die Bedienung und Programmierung der SMCI33 und erleichtern die Inbe-
triebnahme.

Aufgrund der einfachen Bedienoberflache sind in diesem Handbuch nicht alle Funk-
tionen beschrieben. Vieles ist selbsterklarend. Es wird deshalb nur auf einige wesent-
liche Bedienvorgange eingegangen.

Machen Sie sich mit der Bedienoberflache der Steuerungssoftware NANOPRO ver-
traut, bevor Sie mit der Inbetriebnahme und Programmierung der Steuerung
SMCI33 beginnen.

Systemvoraussetzungen
e MS-Windows 2000 / XP / Vista

e Freier COM-Port an Ihrem Windows-PC

Erforderliches Zubehor
e ZK-RS485-RS232-Konverter oder ZK-RS485-USB-Konverter

4.2 NANOPRO installieren

Einleitung
Zur Installation der Steuerungssoftware NANOPRO auf lhrem PC mussen Sie die
Software von der Nanotec-Webseite herunterladen.

Download von der Nanotec-Webseite

Gehen Sie dazu wie folgt vor:

Schritt | Tatigkeit

1 Offnen Sie in Ihrem Browser die Webseite von Nanotec:
http://www.nanotec.de

2 Gehen Sie in den Bereich ,Downloads® und wahlen Sie die Software aus:
~Windows Software NanoPro fiir Plug & Drive & SMCI (NEU) >>*

3 Laden Sie das File ,NanoProNG V xxx.zip“ auf Ihren PC herunter.

4 Entpacken Sie das zip-File auf lnrem PC in das gewiinschte Verzeichnis.

5 Offnen Sie den Ordner ,NanoProNG V xxx“ und Starten Sie das Setup-
Programm durch einen Doppelklick auf die Datei ,NanoProNG.msi".

6 Folgen Sie den Installationsanweisungen des Setup-Programms.
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4.3 Bedienoberflache NANOPRO

4.3.1 Ubersicht

Einleitung

In diesem Abschnitt wird ein kurzer Uberblick (iber die Steuerungssoftware
NANOPRO gegeben.

Hinweis: Wenn Sie erstmalig mit der Software NANOPRO arbeiten, machen Sie sich
bitte vorher mit der Bedienoberflache und den Funktionen der Steuerung vertraut.
Einteilung der Bedienoberflache

Die Bedienoberflache gliedert sich grundsatzlich in die Menduleiste ® und die je Motor
separaten Menufenster @.

NanoPro ¥ 0.50.0.22 / UKERBL1

Datei  Sprache  Mokor 1 - Motor  System 7

Motor : 1, Dperating Mode : Position | |EI|1|

Alle Werte in Steuerung schreiben Alle Werte aus Steuerung lezen |

Modus
Fahrprofile
Operationsmodus IHeIativ j Motordrehzahl 1000 Hz
. 400, " ; Eeschleunigun: 100,03 Hz/ms
02 Relativ, 400, lnks, 1000, —| | Stellarde f400 Schiite ona
03 Relativ, 400, links, 1000, - : _ Elossll e B
04. Relativ, 400, links, 1000, - Richtung fLinks = T Yallschiitt
05, Relativ, 400, finks. 1000, - o .
0F. Relativ, 400, links. 1000, - Startgeschwindigkeit |4UU Hz Phazenstrom 10%
07. Relativ, 400, links. 1000, - i .
08, Relativ, 400, finks, 1000, - Solgeschwindigkeit 1000 Hz HEctewicsian,
09. Relativ, 400, links. 1000, - 5 I'IDD 0 B Ausgangsdrehzahl 1000 Hz
10. Relativ, 400, links, 1000, - ampe 5 2/ms | = o g
11 Flathe. 400, linke. 1000~ Schrittauflosung 0.9°/5chritt
12. Relativ, 400, links. 1000, - Pause I‘I (s
13. Relativ, 400, links. 1000, - Durchai I_I
14, Relativ, 400 finks, 1000, — | Durchadnge —— |
15. Relativ, 400, links. 1000, - I Ei =
16. Relativ, 400, finks, 1000, - i e
17. Relativ, 400, links, 1000, - Sate stoppen |
18. Relativ, 400, links. 1000, - Folgesatz fNummer Typ =
19. Relativ, 400, links. 1000, - D aten speichemn |
20, Relativ, 400, finks, 1000, - Ramp Type | Trapez Rampe =l it
21. Relativ, 400, links. 1000, - LI Dat I |
aten ausleszen
0 Schritte = =
1000 [ Hz 1
Status abfragen |
Zahlerstand riick setzen |
Zahlerstand lesen | 400 [ Hz ] -+
1 & 204 4000 [Schritte]
Auslieferungzzustand | & 204 400 [ms]

4.3.2 Die Menlleiste

Menu <Datei>

Standardfunktionen zur Dateibearbeitung.

ManoPro ¥ 0.50.0.22 / UKERBL1

Dratei | Sprache  Mokor 1

[eu
Offrien
Speichern
gen
Speichern unter ...

Ende

e e =
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Men( <Sprache

>

Einstellung der Sprache der Bedienoberflache mdglich (Deutsch/Englisch).

Auswahlmend ,,

NanoPro ¥ 0.50.0.22 / UKERBL1

Datei | Sprache | Maokor 1
Deutsch
Englisch
Motor*

Auswahl des gewlinschten Motors.
Bei Netzwerken kénnen bis zu 32 Motoren im Netzverbund betrieben und von der
Steuerungssoftware NANOPRO angesteuert werden.

KBOEHLER 1

Sprache  Maokor 1 -

Menl <Motor>

Im Menl <Motor> finden Sie die Menipunkte:

| Mator | Swskem ¥

u Motor hinzufagen I

q

Makar entfernen

I Fel Werke aller Makoren auslesen i
ﬁ Werte aller Motoren speichern

= |

e <Motor hinzufligen>:

Neue Motoren kdnnen Sie tber den Menlpunkt <Motor hinzufiigen> anlegen.
Es offnet sich ein Eingabefenster fir die Motoradresse. Die Adresse muss
zwischen 1 und 255 liegen.

¢ <Motor entfernen>

Nicht mehr benétigte Motoren kdnnen Sie mit dem Menlpunkt <Motor entfernen>
aus der Steuerung entfernen.

Es o6ffnet sich ein Fenster mit der Abfrage ,Md&chten Sie den Motor wirklich
I6schen?”, das Sie mit der Schaltflache <Ja> verlassen.

Menu <System>

Im MenU <System> finden Sie die MenUpunkte:

Syskem | Hilfe

I Firrware update 2

Firmwarefile update

Firrware Oberprifen

¢ Firmware update:

Update der Firmware fir den ausgewahlten oder alle Motoren; Downgrade flr den
ausgewahlten Motor

¢ Firmwarefile update

e Firmware Uberprifen
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MenU <Hilfe>

Im Men( <Hilfe> finden Sie die Mentpunkte:

Hife |
i Inhalt

Info (ber Manapro

e [nhalt:
Online-Hilfe fir NANOPRO

¢ Info Uber Nanopro:
Versionsinformation zur aktuellen Installation von NANOPRO

4.3.3 Das Menilfenster

Das Mentufenster enthalt folgende Registerkarten:

Modus |Mntorein$tellungen| .f-‘qllgemeinl Fehlerknrrekturl |A0 I Kammunikation | Statuzanzeige CL-ParameterI Sc:u:upel
Registerkarte Siehe Abschnitt
Modus 5 ,Betriebsmodi*
Motoreinstellungen 7.2 ,Registerkarte ,Motoreinstellungen*
Allgemein 7.3 ,Registerkarte ,Allgemein*
Fehlerkorrektur 7.4 ,Regqisterkarte ,Fehlerkorrektur®
I/O 7.5 ,Registerkarte ,I/O” (Beta-Version)*
Kommunikation 7.6 ,Registerkarte ,Kommunikation®
Statusanzeige 7.7 ,Registerkarte ,Statusanzeige”
CL-Parameter 7.8 ,Registerkarte CL-Parameter (Closed-Loop)*
Scope 7.9 ,Registerkarte ,Scope” (Beta-Version)*
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5

5.1 Ubersicht

Einleitung

Betriebsmodi

Die Schrittmotorsteuerung kann mit insgesamt acht verschiedenen Betriebsmodi
betrieben werden. Aufgrund der groRen Leistungsfahigkeit und Funktionsvielfalt bietet
sie Konstrukteuren und Entwicklern eine schnelle und einfache Méglichkeit, vielfaltige
Antriebsanforderungen mit geringem Programmieraufwand zielgerichtet zu 16sen.

Wahlen Sie fur Ihre Schrittmotor-Applikation den gewlinschten Betriebsmodus und
konfigurieren Sie die Steuerung entsprechend Ihren Anforderungen.

Uberblick Betriebsmodi und deren Einsatzgebiet

Betriebsmodus

Anwendung

Positioniermodus

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

Im Positioniermodus fahrt der Motor nach einem
vorgegebenen Fahrprofil von einer Position A zu einer
Position B.

Sehen Sie dazu Abschnitt 5.3 ,Positioniermodus”.

Drehzahimodus

Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie mit einer
bestimmten Geschwindigkeit verfahren mdéchten (z.B.
ein Foérderband oder eine Pumpendrehzahl).

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

Sehen Sie dazu Abschnitt 5.4 ,Drehzahlmodus®.

Flagpositioniermodus

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

Einsatz dieses Betriebsmodus 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.

Sehen Sie dazu Abschnitt 5.5 ,Flagpositioniermodus®.

Takt-Richtungs-Modus

Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie die Steue-
rung mit einer Ubergeordneten Steuerung (z.B. CNC-
Steuerung) betreiben mdchten.

Im Takt-Richtungs-Modus wird die SMCI33 lber zwei
Eingange durch eine ibergeordnete Positioniersteue-
rung (Indexer) mit einem Takt- und einem Richtungs-
signal betrieben.

Sehen Sie dazu Abschnitt 5.6 , Takt-Richtungs-
Modus*.
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Betriebsmodus

Anwendung

Analog- und Joystickmodus

Die Ansteuerung des Motors erfolgt in diesem Be-

triebsmodus in einfacher Weise Uber ein Potentio-

meter oder einen Joystick (—10 V bis +10 V).

Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie mit dem

Schrittmotor in einer einfachen Applikation:

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

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

Sehen Sie dazu Abschnitt 5.7 ,Analog- und
Joystickmodus*.

Analog-Positioniermodus

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

Die Spannung am Analogeingang regelt direkt die
Position.

Sehen Sie dazu Abschnitt 5.8 ,Analog-
Positioniermodus”.

Drehmomentmodus

Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie den Motor
mit einem bestimmten Drehmoment verfahren
mochten.

Sehen Sie dazu Abschnitt. 5.9 ,Drehmomentmodus
(Beta-Version)®
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5.2 Eingabe von Profilparametern

Einleitung

In den verschiedenen Betriebsmodi kdnnen bis zu 32 Fahrprofile definiert und
programmiert werden. Die letzten 16 Satze (Satze 17 bis 32) sind nicht durch die
Eingange abrufbar, sondern kénnen nur Gber die Programmierschnittstelle aufgerufen
werden.

Sie kdnnen mithilfe der Software NANOPRO wichtige Profilparameter einem Fahrprofil
zuordnen. Nicht in allen Modi missen alle unten aufgeflihrten Parameter bestimmt
werden.

Durch Aktivierung bzw. Andern des Modus werden die jeweils relevanten Felder in der
Registerkarte ,Modus® angezeigt.

Die Registerkarte , Modus*

Die Profilparameter fur einen bestimmten Betriebsmodus werden in der Registerkarte
,Modus® eingestellt.

Modus |Allgemein| Motoreinstellungenl Fehlerkorrekturl 140 I Kommunikationl Statusanzeigel EL-ParameterI
Maodus
Fahrprofile
Operationsmodus IF!eIativ j Motordrehzahl 1000 Hz
1000, - - z B eschleunigun 100,03 Hz/ms
02. Relativ, 400, links, 1000, — | | Stelloke Jan0 Schiitte s
03 Relativ, 400, links, 1000, - ! _ Eiceelfisulilep ot Bl
04, Relativ, 400, finks, 1000, - Richtung fLinks = Sl Wollschiit
05. Relativ, 400, links, 1000, -
06, Relativ, 400, links, 1000, - Startgeschwindigkeit 400 Hz Phaseristrom 10%
07. Relativ, 400, links, 1000, - i .
08 Relativ, 400, links, 1000, - Sollgeschwindigkeit  [1000 Hz et
09. Relativ, 400, links, 1000, - 5 Oz e Ausgangsdishzahl 1000 Hz
10. Relativ, 400, links, 1000, - ampe - 2/ B B - B
11, Fitativ. 400, ke, 1000~ S chrittauflcsung 0.9°/5 chiitt
12. Relativ, 400, links, 1000, - Pause I‘I s
13 Relativ, 400, links, 1000, - Tt |1
14, Relativ, 400, links, 1000, -~ — urchgénge —— |
15, Relativ, 400, ks, 1000, - . e
16. Relativ. 400, links, 1000, - GlcilnetiEelE
17. Relativ, 400, links, 1000, - Satz stoppen |
18. Relativ, 400, links, 1000, - Folgesatz [Nummer Typ ]
19. Relativ, 400, links, 1000, - D at ich |
20, Relativ, 400, links, 1000, - Ramp Type | Trapez Rampe = e
21. Relativ, 400, links, 1000 LI
Daten auslezen
0 Schiitte - =
1000 [Hz [f
Status abfragen |
Zahlerstand riicksetzen |
Zahlerstand lesen | 400 [ Hz 1 1
- 1 [ 304 400 [Schritte]
Auglieferungszustand | 5} 204 400 [ms]

Auswahlmeni ,Modus*:

e Hier wahlen Sie den gewinschten Betriebsmodus aus.

Auswabhlliste Fahrprofile:

¢ In diesem Fenster werden lhnen die maximal méglichen 32 Fahrprofile angezeigt.
e Im Betriebsmodus ,Position“ sind dies maximal 32 Fahrprofile.

e Im Betriebsmodus ,Drehzahl“ sind dies maximal 32 Drehzahlprofile.

o Nach Auswahl des gewlinschten Fahrprofils werden die zugehorigen Profil-
parameter im Parameterbereich angezeigt.

Profilparameter:

o Anzeige der Parameter in Abhangigkeit vom gewahlten Betriebsmodus und vom
ausgewahlten Fahrprofil.

¢ Einstellung der gewlinschten Parameter fiir die verschiedenen Profile (max. 32).
Motorparameter:
e Anzeige der Parameter des an die Steuerung angeschlossenen Schrittmotors.
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o Einstellung der Parameter siehe 7.2 ,Registerkarte ,Motoreinstellungen®.

Schaltflachen fir die Kommunikation mit der Steuerung:

Satz testen

Satz ztoppen

Draten speichern

Daten auslesen

o <Satz testen>
Durch Betatigen der Schaltflache <Satz testen> wird der aktuelle Satz an die
Steuerung Ubertragen und gestartet. Die Parameter werden von der Steuerung
nicht gespeichert.

e <Satz stoppen>
Der gerade laufende Satz wird gestoppt.

e <Daten speichern>
Durch Betatigen der Schaltflache <Daten speichern> werden die eingestellten
Fahrprofile dauerhaft in der Steuerung gespeichert.
Die Ubertragung kann einige Sekunden dauern und wird optisch mit einem
Laufbalken angezeigt.
Anschlief3end kénnen die Fahrprofile Gber die Eingange der Steuerung angewahilt
und gestartet werden.

o <Daten auslesen>
Alle in der Steuerung gespeicherten Daten werden auf Ihren PC geladen.

Anzeige Streckengrafik:
¢ Nicht bei allen Betriebsmodi vorhanden.
¢ Anzeige nur bei Relativpositionierung.

¢ In der eingeblendeten Streckengrafik konnen Sie schnell die Rampenzeit
(Hochlaufzeit) und die Gesamtstellzeit flir das eingegebene Fahrprofil ablesen.

o Die Grafik wird bei jeder relevanten Eingabe neu berechnet.

Schaltflachen fiir die Kommunikation mit dem optionalen Encoder:

Statuz abfragen

Zahlerstand ricksetzen

I
I
Zahlerstand lezen |
|

Auzlieferungszustand

e <Status abfragen>
Durch Betatigen der Schaltflache <Status abfragen> wird der aktuelle Status der
Steuerung abgefragt und am Bildschirm angezeigt.

e <Zahlerstand riicksetzen>
Durch Betatigen der Schaltflache <Zahlerstand riicksetzen> wird der aktuelle
Zahlerstand auf Null zurlickgesetzt.

e <Zahlerstand lesen>
Durch Betatigen der Schaltflache <Zahlerstand lesen> wird der aktuelle Zahler-
stand abgefragt und am Bildschirm angezeigt.

e <Auslieferungszustand>
Durch Betatigen der Schaltflache <Auslieferungszustand> werden alle Parameter-
einstellungen der Steuerung auf den Auslieferungszustand zuriickgesetzt.
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Vorgehensweise

Nachfolgend ist beispielhaft die Eingabe von Profilparametern fiir ein Fahrprofil in der
Betriebsart ,Position” beschrieben. In anderen Betriebsarten sind andere Parameter
zu definieren.

Gehen Sie wie folgt vor:

Schritt

Tatigkeit

Hinweis

1

Wahlen Sie im Auswahlmeni ,Modus*
die gewiinschte Betriebsart aus, z.B.
~Position®.

In Abhangigkeit von der gewahlten
Betriebsart werden jeweils nur die
relevanten Parameterfelder ange-
zeigt.

Wahlen Sie das gewlinschte Fahrprofil
aus, z.B. ,01. Relativ, 400,-“.

Die Parameterwerte des ausgewahl-
ten Fahrprofils werden angezeigt.
Das Fahrprofil wird durch die Pos-
itionierart (Optionsfeld ,,Operations-
modus”) und die Wegstrecke im Feld
~StellgrofRe” definiert.

Wahlen Sie im Auswahlmeni ,Opera-
tionsmodus* den gewtinschten Opera-
tionsmodus aus:

o _Relativ” fir Relativpositionierung.
e Absolut” fir Absolutpositionierung.

e Interne Referenzfahrt“, wenn das
Fahrprofil zur Anfahrt des internen
Referenzpunktes benutzt wird.

o  Externe Referenzfahrt‘, wenn das
Fahrprofil zur Anfahrt des externen
Referenzpunktes benutzt wird.

¢ Relativpositionierung:
das Fahrprofil wird von der
aktuellen Position aus gefahren.

¢ Absolutpositionierung:
das Fahrprofil bezieht sich auf
eine fest eingestellte Sollposition,
unabhangig von der aktuellen
Istposition.

Geben Sie im Feld ,Stellgrofie” die ge-
winschte Wegstrecke fur das gewahl-
te Fahrprofil ein.

Die Eingabe der StellgroRRe kann in
Schritten, Grad oder mm erfolgen.
Die Umstellung der MaReinheit
erfolgt in der Registerkarte
LAllgemein®. Sehen Sie dazu
Abschnitt 7.3 ,Registerkarte

e

LAllgemein®,

Wahlen Sie im Auswahlmenu ,Rich-
tung“ (nur bei Relativpositionierung)
die gewlnschte Drehrichtung des
Fahrprofils aus.

Sie konnen zwischen ,Links" und
~Rechts” wahlen.

Geben Sie im Feld ,Startgeschwindig-
keit“ die gewlinschte Anfangsge-
schwindigkeit der Steuerung an.

Die Anfangsgeschwindigkeit ist die
Anlaufgeschwindigkeit (Start-Stopp-
Frequenz) der Steuerung.

Um Schrittverluste zu vermeiden,
sollte sie oberhalb der Eigenresonanz
des Motors gewahlt werden. Eine zu
hohe Minimaldrehzahl kann aber
ebenfalls zu Schrittverlusten flhren.

Die Eingabe der Geschwindigkeiten
kann in Hertz, U/min oder mm/s
erfolgen.

Die Umstellung der Maleinheit
erfolgt in der Registerkarte
LAllgemein“. Sehen Sie dazu
Abschnitt 7.3 ,Registerkarte

1]

LAllgemein®.
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Schritt | Tatigkeit Hinweis

7 Geben Sie im Feld ,Sollgeschwindig- | Die normale Geschwindigkeit ist die
keit* die gewunschte normale Fahrgeschwindigkeit der Steuerung.
Fahrgeschwindigkeit der Steuerung Um Schrittverluste zu vermeiden,
an. sollte sie auBerhalb von Resonanz-

bereichen gewahlt werden. Eine zu
hohe maximale Drehzahl kann zu
Schrittverlusten und Motorstillstand
fuhren.

8 Geben Sie im Feld ,Rampe” die Ram- | Die Angabe erfolgt in Hz/ms.
pensteilheit ein. Je steiler die Rampe, desto schneller
Sie sehen in einigen Betriebsmodi das | ist die Beschleunigung. Eventuelle
eingestellte Fahrprofil in der Grafik Resonanzbereiche sollten aber mdg-
(Streckengrafik) im unteren Teil des lichst schnell durchfahren werden. Je
Hauptmendis und erhalten so eine groéRer die Beschleunigung gewanhlt
Hilfe zur Einstellung der richtigen wird, desto groRer ist aber auch die
Werte. Gefahr, dass der Motor auRer Tritt

fallt und Schritte verliert.

In diesem Fall ist die Rampe schritt-
weise zu verkleinern.

Der Maximalwert betragt

3000 Hz/ms, (die aufgrund der
hinterlegten Umrechnungstabelle als
2988,3 Hz/ms ausgegeben werden).
Der Minimalwert betragt 0,1 Hz/ms.

9 Geben Sie im Feld ,Pause” die Lange | Die Einheit ist ms.
der Pause (Standzeit des Motors) Um z.B. eine Pause von einer
nach Ende der Bewegung an. Sekunde einzustellen, muss der Wert

1000 eingegeben werden.

10 | Geben Sie im Feld ,Durchgange” an, |Die Eingabe von ,0“ entspricht
wie oft das gewahlte Fahrprofil nach- | Dauerbetrieb.
einander automatisch ohne einen Minimale Anzahl Durchgénge = 1.
\;vci:teren Startbefehl gefahren werden | \15ximale Anzahl Durchgénge = 254

11 Aktivieren Sie das Optionsfeld ,Rich- | Bei aktivierter Richtungsumkehr wird
tungsumkehr® (nur bei Relativposi- die Drehrichtung des Motors automa-
tionierung), wenn Sie eine automa- tisch gewechselt, wenn der gleiche
tische Richtungsumkehr wiinschen. Satz (Durchgang > 1) mehrfach

nacheinander aufgerufen wird oder
wenn das gleiche Fahrprofil spater
wieder aufgerufen wird.

Die Richtung wird bei jedem erneuten
Aufrufen des gleichen Fahrprofils
geandert.

12 | Wahlen Sie ggf. im Auswahlmenu Um diese Funktion nutzen zu kon-
.Folgesatz* ein Fahrprofil aus, das nen, muss zuvor das Fahrprofil mit
aufgerufen wird, nachdem der Satz der Schaltflache <Daten speichern>
beendet wird. gespeichert werden.

13 | Falls Sie das eingegebene Fahrprofil | Der Schrittmotor fahrt entsprechend
testen moéchten: dem eingestellten Betriebsmodus und
Klicken Sie auf die Schaltfliche dem ausgewahlten Fahrprofil.
<Satz testen>.

14 | Falls Sie die eingegebenen Einstellun- | Die Daten werden in der Steuerung
gen dauerhaft speichern mdchten: gespeichert.

Klicken Sie auf die Schaltflache
<Daten speichern>.
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5.3 Positioniermodus

5.3.1 Beschreibung

Funktion
Im Positioniermodus fahrt der Motor nach einem vorgegebenen Fahrprofil von einer
Position A zu einer Position B.
Die Positionen kdnnen als Absolut- oder Relativwerte definiert werden.
Der Positioniermodus wird vorzugsweise verwendet, wenn eine bestimmte Position
angefahren werden soll.

Fahrprofile

In diesem Modus kénnen bis zu 32 Fahrprofile (einschlieRlich der Referenzfahrten)
programmiert und gespeichert werden. Die letzten 16 Satze (Satze17 bis 32) sind
nicht durch die Eingdnge abrufbar, sondern kdnnen nur tUber die Programmierschnitt-
stelle aufgerufen werden.

Wie ein Fahrprofil eingegeben wird, ist in Abschnitt 5.2 ,Eingabe von
Profilparametern® beschrieben.

Parameterfelder bei Betriebsmodus , Position*

koduz
Fahrprofile
O perationsmaodus I R elatiy j
_Relativ, 400, links, 1000, -- [P -~ _
02 Relativ, 400, links, 1000, - = Stellgrabe f400 Schritte
03. Relativ, 400, finks, 1000, - ; _
04. Relativ, 400, links, 1000, - Richtung |Lmks =
05. Relativ, 400, links, 1000, - -
06 Relativ, 400, links, 1000, - Startgeschwindigkeit 400 Hz
07. Relativ, 400, links, 1000, - -
08. Relativ, 400, links, 1000, - Sollgeschwindiglsit {1000 Hz
09 Relativ, 400, finks, 1000, -
10. Relativ, 400, links, 1000, - Flampe 100,03 Hz/ms
11, Relativ, 400, links, 1000, -
12 Relativ, 400, links, 1000, - Pause f1 ms
13, Relativ, 400, links, 1000, - )
14, Relativ, 400, links, 1000, - — | Durchgénge |1
15, Relativ, 400, links, 1000, - .
1. Relativ, 400, links, 1000, - I Richtungsumkehr
17. Relativ, 400, links, 1000, -
18 Relativ. 400, links, 1000, - Folgesatz | Nurnmer Typ I
19, Relativ, 400, links, 1000, -
20 Relativ, 400, finks, 1000, - Ramp Type | Trapez Rampe =
21. Relativ. 400, links, 1000, - =]

Referenzfahrten

Zusatzlich stehen in diesem Modus die interne und die externe Referenzfahrt zur
Verfligung (siehe Kapitel 6 ,Referenzfahrten und Endschalterverhalten®).
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5.3.2 Belegung der Ein- und Ausgénge

Eingang 1: Starteingang / Error-Reset

Ein Impuls am Eingang 1 startet das gewahlte Fahrprofil. Durch eine negative Flanke
am Eingang 1 kann ein aufgetretener Fehler (Drehiiberwachung) zuriickgesetzt
werden.

Eingange 2 bis 5: Auswahl des Fahrprofils

Mit den Eingangen 2 bis 5 werden die Profilnummern anhand einer bindren Kodierung
aufgerufen. Mit der Aktivierung von Eingang 1 wird der Wert eingelesen und das ent-
sprechende Profil geladen und gestartet.

Profilnummer Eingang 2 Eingang 3 Eingang 4 Eingang 5
1 0 0 0 0
2 1 0 0 0
3 0 1 0 0
4 1 1 0 0
5 0 0 1 0
6 1 0 1 0
7 0 1 1 0
8 1 1 1 0
9 0 0 0 1
10 1 0 0 1
11 0 1 0 1
12 1 1 0 1
13 0 0 1 1
14 1 0 1 1
15 0 1 1 1
16 1 1 1 1

Eingang 6: Endschalter extern

Sehen Sie dazu Abschnitt 6.1 ,Externe und Interne Referenzfahrt und
Endschalterverhalten®.

Ausgange

Ausgang 1

Ausgang 2

Zustand

0

1

Steuerung bearbeitet letzten Befehl.

1

0

.Bereit*
Motor steht und wartet auf neuen Befehl.

Fehler (Drehtiberwachung) oder Endschalter
(Normalbetrieb).

Referenzpunkt (Null-Position) erreicht.
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5.3.3 Profilparameter

Parameterbeschreibung

Im Positioniermodus kénnen folgende Parameter eingestellt werden:

Parameter Funktion
Fahrprofil Bis maximal 32 Fahrprofile kdnnen fiir einen Motor definiert
werden.
Das Fahrprofil wird durch die Positionierart (Auswahimenu
~Operationsmodus*), die Wegstrecke im Feld ,StellgréRe” und
die Drehrichtung (+/-) definiert.
Z.B.: ,01. Relativ, 400, -
Operationsmodus o Relativ* fur Relativpositionierung:
das Fahrprofil wird von der aktuellen Position aus gefahren.
e ,Absolut” fir Absolutpositionierung:
das Fahrprofil bezieht sich auf eine fest eingestellte
Sollposition, unabhangig von der aktuellen Istposition.
¢ Interne Referenzfahrt”, wenn das Fahrprofil zur Anfahrt des
internen Referenzpunktes benutzt wird.
o Externe Referenzfahrt‘, wenn das Fahrprofil zur Anfahrt des
externen Referenzpunktes benutzt wird.
StellgroRe e Absolut- oder Relativposition flir das gewahlte Fahrprofil
(Wegstrecke).
¢ Die Eingabe der StellgrofRe kann in Schritten, Grad oder mm
erfolgen.
¢ Die Umstellung der MaReinheit erfolgt in der Registerkarte
LAllgemein®.
Richtung Drehrichtung des Fahrprofils (nur bei Relativpositionierung):
e Links
e Rechts
Startgeschwindigkeit | ,Anfangsgeschwindigkeit* (V Start):
¢ Anlaufgeschwindigkeit (Start-/Stopp-Frequenz) in Hz der
SMCI33.
e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.
e Eine zu hohe Minimaldrehzahl flhrt ebenfalls zu Schritt-
verlusten.
Sollgeschwindigkeit | ,Normale Geschwindigkeit® (V Normal):
e normale Fahrgeschwindigkeit in Hz der SMCI33.
e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie auferhalb von
Resonanzbereichen gewahlt werden.
e Eine zu hohe maximale Drehzahl kann zu Schrittverlusten
und Motorstillstand flhren.
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Parameter Funktion
Rampe Rampensteilheit:
e Die Angabe erfolgt in Hz/ms.
o Je steiler die Rampe, desto schneller ist die Beschleunigung,
desto groRer ist aber auch die Gefahr, dass der Motor aulder
Tritt fallt und Schritte verliert.
e Eventuelle Resonanzbereiche sollten aber moglichst schnell
durchfahren werden.
e Der Maximalwert betragt 3000 Hz/ms.
Der eingestellte Wert wird aufgrund der Codierung im Motor
als nachst gelegene mdgliche Drehzahl ausgegeben (bei
3000 Hz/ms z.B. als 2988,3 Hz/ms).
e Der Minimalwert betragt 0,1 Hz/ms.
Pause ¢ Die Pause gibt die Standzeit des Motors an, wenn nachein-
ander mehrere Durchgénge gefahren werden (nur bei
Relativpositionierung).
¢ Die Einheit ist ms.
e Die Mindestlange der einstellbaren Pause ist 1 ms.
Durchgéange Der Parameter ,Durchgange” gibt an, wie oft das gewahlte Fahr-

profil nacheinander automatisch ohne einen weiteren Startbefehl
gefahren werden soll.

Richtungsumkehr

e Im Optionsfeld ,Richtungsumkehr” kann die automatische
Richtungsumkehr aktiviert werden (nur bei Relativpositio-
nierung).

e Bei aktivierter Richtungsumkehr wird die Drehrichtung des
Motors automatisch gewechselt, wenn der gleiche Satz
mehrfach nacheinander aufgerufen wird.

¢ Die Richtung wird nach jedem Aufruf erneut geandert.

Folgesatz In diesem Auswahlment kann ein Fahrprofil definiert werden,
das aufgerufen wird, nachdem dieser Satz beendet wird.
Ramp Type Folgende Rampentypen kénnen ausgewahlt werden:

e Trapez-Rampe
e Sinus-Rampe

Anzeige der Streckengrafik (nur bei Relativpositionierung)

In der eingeblendeten Streckengrafik wird die Rampenzeit (Hochlaufzeit) und die
Gesamtstellzeit fir das eingegebene Fahrprofil angezeigt.

Die Grafik wird bei jeder relevanten Eingabe neu berechnet. Somit kénnen Sie die
gemachten Eingaben laufend kontrollieren und ggf. korrigieren.

1000 Hz1

400 Hz

& Sohritte 304 Sohritte 400 Sohritte
07 m=
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Im Beispiel wird Profil Nummer 5, dann Profil Nummer 3 und anschliel3end Profil

Nummer 16 (als Referenzfahrt programmiert) gestartet.

Technisches Handbuch
5.3.4 Signalverlaufe im Positioniermodus
Beispiel eines Signalverlaufs

SMCI33 V1.0
Betriebsmodi

Fahrprofil 16
"Referenzfahrt"

Fahrprofil 3

Fahrprofil 5
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5.4 Drehzahlmodus

5.4.1 Beschreibung

Funktion
Im Drehzahlmodus beschleunigt der Motor mit einer vorgegebenen Rampe von der
Startdrehzahl (Startgeschwindigkeit/Startfrequenz) auf die eingestellte
Maximaldrehzahl (Sollgeschwindigkeit/Maximalfrequenz).
Der Drehzahlmodus wird vorzugsweise verwendet, wenn mit einer bestimmten
Drehzahl verfahren werden soll (z.B. ein Férderband oder eine Pumpe).
Fahrprofile

In diesem Modus kénnen bis zu 32 Fahrprofile (Drehzahlprofile) programmiert und
gespeichert werden. Die letzten 16 Satze (Satze 17 bis 32) sind nicht durch die
Eingange abrufbar, sondern kdnnen nur Gber die Programmierschnittstelle aufgerufen
werden. In einem Fahrprofil wird nicht die Drehrichtung gespeichert. Dies geht nur
Uber den entsprechenden Eingang 6.

Parameterfelder bei Betriebsmodus , Drehzahl*

b odus
F ahrpraofile

O perationzmodus I Drekzahl j

. Direhzahl, links, 1000, -- - ) -
02 Drehzahl, links, 1000, - = Richtung [ Links |
03. Drehzahl, links, 1000, -
04. Drehzahl, links, 1000, - Statgeschwindigkeit |40 Hz
05. Drehzakl, links, 1000, -
0. Drehzahl, links, 1000, - Sollgeschwindigh it 1000 Hz
07. Drehzahl, links, 1000, -
08. Drehzahl, links, 1000, - Rarnpe 100,02 Hz/ms
09. Drehzahl, links, 1000, -
10. Drehzahl, links, 1000, - Aktuelle Frequenz |o Hz
11. Drehzakl, links, 1000, -
12, Drshzahl, finks, 1000, - Fiamp Type | Trapez Rampe =l
13. Drehzahl, links, 1000, -
14. Diehzahl, links, 1000, - T
:Ilg g:gﬂ;:m :::tz :Ilggg . Bitte beachten: Die Richbung wird nur
17. Drehzahl, links, 1000, - bei Steuerung uber die Schnittstelle
18, Drehzahl, links, 1000, - [R5485/U5E] durch den Satz definiert.
19, Drehzahl, links, 1000, - Bei Anzteuerung uber die digitalen
20. Drehzahl, links, 1000, - Eingange hat der digitale
71, Drehzahl, links, 1000, - LI Richtungzeingang hiohere Prioritat, und
Lberzchreibt die 5 atzeinztellungen.

Drehzahlanderungen

Drehzahléanderungen sind jederzeit Uber die Eingange bzw. Uber die Schnittstelle
moglich.

Wenn Sie zu Testzwecken den Motor lber die Steuerungssoftware NANOPRO
starten (Schaltflache <Satz testen> anklicken), andern sich folgende Schaltflachen:

Satz testen |

Satz stoppen |

) Ereauenz SThBRE

Frequenz wemingern I
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e Die Schaltflache <Daten speichern> wird zur Schaltflache <Frequenz erhéhen>:
Durch Anklicken der Schaltflache erhéht sich die Frequenz (Drehzahl) des Motors
jeweils um 100 Hz.

Der aktuelle Frequenzwert wird im Feld ,Aktuelle Frequenz® angezeigt.

¢ Die Schaltflache <Daten auslesen> wird zur Schaltflache <Frequenz verringern>:
Durch Anklicken der Schaltflache verringert sich die Frequenz (Drehzahl) des
Motors jeweils um 100 Hz.
Der aktuelle Frequenzwert wird im Feld ,Aktuelle Frequenz* angezeigt.

5.4.2 Belegung der Ein- und Ausgénge

Eingang 1: Freigabe
Eingang 1 startet und stoppt den Motor.
Durch eine negative Flanke am Eingang 1 kann ein aufgetretener Fehler (Drehiiber-
wachung) zurlickgesetzt werden.

Eingange 2 bis 5: Drehzahl

Mit den Eingangen 2 bis 5 wird die Drehzahl festgelegt. Der Zustand der Eingange
wird standig eingelesen und die entsprechenden Drehzahlparameter ausgegeben. Bei
Drehzahlanderungen beschleunigt oder bremst der Motor mit der eingestellten Rampe
auf die neue Solldrehzahl.

Profilnummer Eingang 2 Eingang 3 Eingang 4 Eingang 5
1 0 0 0 0
2 1 0 0 0
3 0 1 0 0
4 1 1 0 0
5 0 0 1 0
6 1 0 1 0
7 0 1 1 0
8 1 1 1 0
9 0 0 0 1
10 1 0 0 1
11 0 1 0 1
12 1 1 0 1
13 0 0 1 1
14 1 0 1 1
15 0 1 1 1
16 1 1 1 1

Eingang 6: Richtung

Eingang 6 bestimmt die Drehrichtung des Motors.

Ausgange
Ausgang 1 Ausgang 2 |Zustand
0 1 Drehzahlausgabe lauft.
1 0 .Bereit: Motor steht und wartet auf neuen Befehl.
0 0 Fehler (Drehiiberwachung).
1 1 Null-Position erreicht.
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5.4.3 Profilparameter

Parameterbeschreibung

Im Drehzahlmodus kdénnen folgende Parameter eingestellt werden:

Parameter Funktion

Operationsmodus Keine Wahlmadglichkeit, nur ,Drehzahl* mdglich.

Richtung Drehrichtung des Fahrprofils:
e Links
e Rechts

Die Drehrichtung des Motors ist nur bei Betrieb Uber die Pro-
grammierschnittstelle relevant, sonst wird die Drehrichtung Uber
einen Eingang gewahlt.

Startgeschwindigkeit | ,Anfangsgeschwindigkeit®:
¢ Die minimale Drehzahl in Hz ist die Anlaufgeschwindigkeit
(Start-Stopp-Frequenz) des Motors.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.

e Eine zu hohe minimale Drehzahl flihrt ebenfalls zu Schrittver-
lusten.

Sollgeschwindigkeit | ,Normale Geschwindigkeit*:
¢ Die maximale Drehzahl in Hz ist die Solldrehzahl der
SMCI33.

e Um einen unruhigen Lauf zu vermeiden, sollte sie aufRerhalb
von Resonanzbereichen gewahlt werden.

e Eine zu hohe maximale Drehzahl kann zu Schrittverlusten
und Motorstillstand flhren.

Rampe Eingabe der Rampensteilheit in Hz/ms.

Aktuelle Frequenz | Anzeige der aktuellen Geschwindigkeit bei laufendem Motor.

Ramp Type Folgende Rampentypen kénnen ausgewahlt werden:
o Trapez-Rampe
e Sinus-Rampe

Anzeige der Streckengrafik

In der eingeblendeten Streckengrafik wird die Rampenzeit (Hochlaufzeit) und die
Solldrehzahl fiir das eingegebene Fahrprofil angezeigt.

Die Grafik wird bei jeder relevanten Eingabe neu berechnet. Somit kénnen Sie die
gemachten Eingaben laufend kontrollieren und ggf. korrigieren.

400 Hz

& Schritte
0,17 ms
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Betriebsmodi

5.4.4 Signalverlaufe im Drehzahimodus

Beispiel eines Signalverlaufs

Im Beispiel werden Drehzahl 4, Drehzahl 7 und nach einem Richtungswechsel die
Drehzahl 13 angefahren.

Drehzahl 4

Drehzahl 7

Motordrehzahl +

0
Motordrehzahl —

Drehzahl 13

Eingang 1
“Freigabe"

Eingang 6

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
T
|
|
|
|
|
|
|
|
"Richtung” :
|
|
|
|

Eingang 2
“Drehzahl-Nr."

"Drehzahl-Nr."

Eingang 4
"Drehzah|-Nr."

Eingang 5
"Drehzahl-Nr."

Ausgang 1
“Bereit"

]
1
]
1
]
1
]
1
]
1
]
1
]
1
]
1
]
:
1
I——
1
]
1
]
1
]
1
I
1
]
1
]
)
]
:
Eingang 3 i_l
1
]
1
]
!
]
1
]
1
]
1
|
]
!_
1
|
]
Ausgang 2 1
]
—

i—_—_t----——-—— |G- —-"—-"b—— - —-——-4--
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5.5 Flagpositioniermodus

5.5.1

Funktion

Fahrprofile

Beschreibung

Der Flagpositioniermodus bietet eine Kombination aus Drehzahl- und Positionier-
modus. Der Motor wird zunachst im Drehzahlmodus betrieben, um z.B. einen nicht
definierten Weg mit einer bestimmten Drehzahl zu verfahren. Bei Erreichen eines
Schalters (Triggerpunkt), z.B. ein Endlagenschalter, wird in den Positioniermodus
umgeschaltet, um eine definierte Sollposition (relativ zur Triggerposition) anzufahren.

Maximaldrehzahl 2

Maximaldrehzahl 1

Minimaldrehzahl

In diesem Modus kénnen bis zu 32 Fahrprofile (einschlieRlich der Referenzfahrten)
programmiert und gespeichert werden. Die letzten 16 Satze (Satze 17 bis 32) sind
nicht durch die Eingdnge abrufbar, sondern kdnnen nur tUber die Programmierschnitt-
stelle aufgerufen werden.

Parameterfelder bei Betriebsmodus , Flagposition*®

M odus

Fahrprofile

1.
0z.
03.
04.
5.
0E.
07.
0s.
0a.
10.
1.
12,
13.
14.
15.

Flagpozsition,
Flagposition,
Flagposition,
Flagposition,
Flagpozition,
Flagpozition,
Flagposition,
Flagposition,
Flagposition,
Flagposition,
Flagposition,
Flagpozition,
Flagpozition,
Flagposition,
Flagposition,

O perationsmodus I Flagpozition j
400, =
400, finks, 100 Stellgrcife |400 Cehi
400, links, 100C : :
400, links, 100 Richtung | Links |
400, links, 100C
400, links, 100C Statgeschwindigkeit |40 Hz
400, links, 100C
400, finks, 100C S ollgeschwindigkeit 1000 e
400, links, 100C :
400, links, 100C Y W airmumn | 2500 Hz
400, links, 100C
400, links, 100C Rampe 100,03 Hafe
400, links, 100C
400, links, 100c— | Folgesatz | Murnmer Typ =]
400, links, 100C
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Triggersignal manuell setzen

Das Triggersignal kann Uber die Steuerungssoftware NANOPRO manuell an
Eingang 5 gesetzt werden.

Wenn Sie zu Testzwecken den Motor starten (Schaltflache <Satz testen> anklicken),
andert sich folgende Schaltflache:

Trigqer ein

Satz ztoppen

Draten zpeichern

Daten auslesen

¢ Die Schaltflache <Satz testen> wird zur Schaltflache <Trigger ein>:
Durch Anklicken der Schaltflache wird das Triggersignal gesetzt und der Motor
wechselt vom Drehzahlmodus in den Positioniermodus.
Referenzfahrten

Zusatzlich stehen in diesem Modus die interne und die externe Referenzfahrt zur
Verfligung (siehe Kapitel 6 ,Referenzfahrten und Endschalterverhalten®).

5.5.2 Belegung der Ein- und Ausgénge

Eingang 1: Start
Ein Impuls am Eingang 1 startet den Drehzahlmodus.
Durch eine negative Flanke am Eingang 1 kann ein aufgetretener Fehler (Drehlber-
wachung) zurtickgesetzt werden.

Eingénge 2 bis 4: Profilnummer

Mit den Eingangen 2 bis 4 wird die Profilnummer des zu fahrenden Profils festgelegt.
Mit der Aktivierung von Eingang 1 wird die Nummer eingelesen und das entsprechen-
de Profil geladen und gestartet.

Profilnummer Eingang 2 Eingang 3 Eingang 4
1 0 0 0
2 1 0 0
3 0 1 0
4 1 1 0
5 0 0 1
6 1 0 1
7 0 1 1
8 1 1 1

Eingang 5: Trigger

Ein Impuls am Eingang 5 startet den Positioniermodus.

Eingang 6: Endschalter extern

Sehen Sie dazu Abschnitt 6.1 ,Externe und Interne Referenzfahrt und
Endschalterverhalten®.
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Ausgange

Ausgang 1 Ausgang 2 |Zustand

0 1 Steuerung bearbeitet letzten Befehl.

1 0 .Bereit"
Motor steht und wartet auf neuen Befehl.

0 0 Fehler (Drehiiberwachung) oder Endschalter
(Normalbetrieb).

1 1 Referenzpunkt erreicht.

5.5.3 Profilparameter

Parameterbeschreibung

Im Flagpositioniermodus kénnen folgende Parameter eingestellt werden:

Parameter Funktion

Operationsmodus e Flagposition®:
das Fahrprofil ist eine Kombination aus Drehzahl- und
Positioniermodus.

¢ Interne Referenzfahrt”, wenn das Fahrprofil zur Anfahrt des
internen Referenzpunktes dienen soll.

o Externe Referenzfahrt“, wenn das Fahrprofil zur Anfahrt des
externen Referenzpunktes dienen soll.

Stellgrofie o Wegstrecke fir das gewahlte Fahrprofil.

e Die Anzahl der auszugebenden Motorschritte ist wahlbar bis
zu 16.777.215 Schritte.

Richtung Drehrichtung des Fahrprofils:
e Links

e Rechts

Startgeschwindigkeit | ,Anfangsgeschwindigkeit®;
¢ Die minimale Drehzahl in Hz ist die Anlaufgeschwindigkeit
(Start-Stopp-Frequenz) des Motors.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.

e Eine zu hohe minimale Drehzahl fiihrt ebenfalls zu
Schrittverlusten.

Sollgeschwindigkeit | ,Normale Geschwindigkeit*:
¢ Die maximale ,Drehzahl 1 in Hz ist die Solldrehzahl der
SMCI33.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.

e Eine zu hohe maximale Drehzahl kann zu Schrittverlusten
und Motorstillstand flhren.

V Maximum e Maximale ,Drehzahl 2“ in Hz.
¢ Wie maximale ,Drehzahl 1“.
¢ Voreinstellung auf 2000 Hz.

Rampe Eingabe der Rampensteilheit in Hz/ms.

Folgesatz In diesem Auswahlimeni kann ein Fahrprofil definiert werden,
das aufgerufen wird, nachdem dieser Satz beendet wird.
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Anzeige der Streckengrafik

In der eingeblendeten Streckengrafik wird die Rampenzeit (Hochlaufzeit) und die
Gesamtstellzeit fir das eingegebene Fahrprofil angezeigt.

Die Grafik wird bei jeder relevanten Eingabe neu berechnet. Somit kénnen Sie die
gemachten Eingaben laufend kontrollieren und ggf. korrigieren.

6639 Hzf

1000 Hz,
400 Hz

5 1 160 400 [Steps]
& 56 30231 [ms]

5.5.4 Signalverlaufe im Flagpositioniermodus

Im Beispiel wird Profil Nr. 4 gestartet und anschlieRend eine Referenzfahrt (als Profil
Nr. 8 programmiert) durchgefihrt.

Drehzahl 4 Fahrprofil 4

Motordrehzahl +

0

Motordrehzahl — Fahrprofil 8

"Referenzfahrt”

Eingang 1
I‘start“

Eingang 5
"Trigger"

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
I
Eingang 2 . |
“Profil-Nr." |
|
|
Eingang 3 | \ |
"Profil-Nr." |
|
|
|
|
|
|
|
I
|
l
|
|
|
|

1
]
Eingang 4 |
"Profil-Nr." L
|
Eingang 6 :
"Endschalter” :  —
] ] ]
1 1 1
] ] ]
| 1
Ausgang 1 i | | —
"Bereit" | !
1 | 1 1 1
] ] ]
Ausgang 2 1 T T
] ] ]
1 1
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5.6 Takt-Richtungs-Modus

5.6.1 Beschreibung

Funktion

Im Takt-Richtungs-Modus wird die SMCI33 Uber zwei Eingange durch eine Ubergeord-
nete Positioniersteuerung (Indexer) mit einem Takt- und einem Richtungssignal be-
trieben.

Bei jedem Takt fiihrt der Motor einen Schritt in die dem Richtungssignal entsprechen-
de Richtung aus.

Parameterfelder bei Betriebsmodus , Takt-Richtung“

Modus
Operationzmodus I b anuell links j
Startgeschwindigkeit |4EIEI Hz
Sollgeschwindigkeit {1000 Hz
Rampe {10003 e

Manueller Modus

Der Takt-Richtungs-Modus bietet einen Manuellen Modus, der es ermdglicht, den
Motor zu Testzwecken manuell zu verfahren (Drehrichtung links oder rechts wahlbar).

Nach Auswahl der gewtlinschten Drehrichtung im Feld ,Operationsmodus*® (z.B.
,Manuell links“) kann der Motor durch Anklicken der Schaltflache <Satz testen>
gestartet werden.

Referenzfahrten

Im Takt-Richtungs-Modus werden die interne und die externe Referenzfahrt
unterstitzt (siehe Kapitel 6 ,Referenzfahrten und Endschalterverhalten®).

5.6.2 Funktionen der Ein- und Ausgénge

Eingang 1: Freigabe

Durch die Aktivierung von Eingang 1 wird der durch die Eingange 2 und 3 gewahlte
Manuelle Modus gestartet. Die Referenzfahrten werden ebenfalls durch einen Impuls
an Eingang 1 gestartet.

Durch eine negative Flanke am Eingang 1 kann ein aufgetretener Fehler (Drehlber-
wachung) zurtickgesetzt werden.

Eingange 2 und 3: Manueller Modus

Mit den Eingdngen 2 und 3 wird der Manuelle Modus festgelegt. Die Einstellung wird
bei Aktivierung von Eingang 1 tlbernommen. Die Richtung der Referenzfahrten ist
durch die hinterlegten Parameter bestimmt. Im Manuellen Modus 1 und 2 (links bzw.
rechts) fiihrt der Motor 10 Einzelschritte mit einer Frequenz von ca. 2 Hz aus,
anschlieBend beschleunigt er auf die programmierte Maximalfrequenz.




\Y) Nanotec’

PLUG & DRIVE

Wahl des Modus

Nummer Operationsmodus Eingang 2 Eingang 3
1 Manuell links 0 0
2 Manuell rechts 1 0
3 Interne Referenzfahrt 0 1
4 Externe Referenzfahrt 1 1

Eingang 4: Endschalter extern

Sehen Sie dazu Abschnitt 6.1 ,Externe und Interne Referenzfahrt und
Endschalterverhalten®.

Eingang 5: Richtung

Der Richtungseingang bestimmt die Drehrichtung des Motors. Ein Signalwechsel an
diesem Eingang muss mindestens 150 ys vor einem Taktsignal abgeschlossen sein.

Eingang 6: Takt (extern)

Ausgange

Bei jeder positiven Flanke am Eingang Takt fuhrt der Motor einen Schritt in die durch
den Richtungseingang vorgegebene Richtung aus.

Ausgang 1 Ausgang 2 |Zustand
0 1 Steuerung bearbeitet letzten Befehl.
1 0 Stromabsenkung aktiv.
0 0 Fehler (Drehiberwachung).
1 1 Referenzpunkt erreicht.

5.6.3 Profilparameter

Parameterbeschreibung

Im Takt-Richtungs-Modus kénnen folgende Parameter eingestellt werden:

Parameter Funktion
Operationsmodus e ,Manuell links*:
Der Motor wird manuell in Drehrichtung links verfahren.
e ,Manuell rechts®
Der Motor wird manuell in Drehrichtung rechts verfahren.
¢ Interne Referenzfahrt”, wenn das Fahrprofil zur Anfahrt des
internen Referenzpunktes dienen soll.
o Externe Referenzfahrt“, wenn das Fahrprofil zur Anfahrt des
externen Referenzpunktes dienen soll.
Startgeschwindigkeit | ,Anfangsgeschwindigkeit:
¢ Die minimale Drehzahl in Hz ist die Anlaufgeschwindigkeit
(Start-Stopp-Frequenz) des Motors.
e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.
¢ Eine zu hohe minimale Drehzahl fiihrt ebenfalls zu
Schrittverlusten.
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Parameter

Funktion

Sollgeschwindigkeit

.Normale Geschwindigkeit*:
¢ Die maximale Drehzahl in Hz ist die Solldrehzahl der
SMCI33.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.

¢ Eine zu hohe maximale Drehzahl kann zu Schrittverlusten
und Motorstillstand flhren.

Rampe

Eingabe der Rampensteilheit in Hz/ms.

5.6.4 Signalverlaufe im Takt-Richtungs-Modus

Im Beispiel werden nacheinander die Manuellen Modi links und rechts gestartet und
anschlieBend die externe Referenzfahrt durchgefihrt.

Motordrehzahl +

Motordrehzahl — : manuell
! links
1
1

Eingang 1

1
1
1
:
1
"Freigabe" !

Eingang 2
"Auto-Modus"

manuell

|
|
|
I
: rechts

ext. Referenzfahrt

wegfahfen

Eingang 3
"Auto-Modus"

Eingang 4
"Endschalter”

|
|
|
va Endsthalter
|
|
|
|
|
|
|
I
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

Ausgang 1
"Bereit"

Ausgang 2

|

]
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5.7 Analog- und Joystickmodus

5.7.1 Beschreibung

Funktion

Im Analog- oder Joystickmodus wird ein Schrittmotor in einer einfachen Applikation:
¢ mit einer bestimmten Drehzahl z.B. lber ein externes Potentiometer verfahren,

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

Die Ansteuerung des Motors erfolgt entweder in einfacher Weise (iber ein Potentio-
meter oder eine externe Spannungsversorgung und einen Joystick (maximal —10 V bis
+10 V).

Hinweis: Der Analogmodus und der Joystickmodus unterscheiden sich nur in weni-
gen Einzelheiten. Deshalb sind beide Modi hier in einem Abschnitt beschrieben.

Parameterfelder bei Betriebsmodus ,, Analog*“

hodus

Fahrpraofile

01. Analog,
02 Analog,
03. Analog,
04. Analog,
05, Analog,
0B, Analog,
07. Analog,

08. Analog,
M3 &rnalnn

lirk.z,
lirk.z,
link.z,
lirk.z,
lirk.z,
lik.z,
lirkz,

lirle =

1000, -

1000, - Richtung | Links ~]

1000, -

100a, - Startgeschwindighkeit |4EIEI Hz
1000, -

1000, - Sollgeschwindigkeit {1000 Hz
1000, -

1000, - Rampe {100,03 Hotie
innn --

Parameterfelder bei Betriebsmodus , Joystick*

kM oduz

Fahrprafile

02, Joystick
03. Joystick,
04, Joystick
05, Joystick,
06, Joystick
07, Jovstick,

yoystick ______J&d

Startgeschwindigheit |4EIEI Hz
Sollgeschwindighkeit 1000 Hz
R arnpe I'I 00,03 Hz/ms
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5.7.2 Funktion der Ein- und Ausgange

Eingang 1: Start
Mit der Aktivierung von Eingang 1 wird der Wert eingelesen und das entsprechende
Profil geladen und gestartet.

Eingénge 2 bis 5: Auswahl des Fahrprofils

Mit den Eingangen 2 bis 5 wird die Profilnummer des zu startenden Fahrprofils

festgelegt.
Profilnummer Eingang 2 Eingang 3 Eingang 4 Eingang 5
1 0 0 0 0
2 1 0 0 0
3 0 1 0 0
4 1 1 0 0
5 0 0 1 0
6 1 0 1 0
7 0 1 1 0
8 1 1 1 0
9 0 0 0 1
10 1 0 0 1
11 0 1 0 1
12 1 1 0 1
13 0 0 1 1
14 1 0 1 1
15 0 1 1 1
16 1 1 1 1

Eingang 6: Richtung

Im Analogmodus kann die Richtung nicht Gber den Satz definiert werden, da die
digitalen Ein-/Ausgénge eine hohere Prioritdt haben. Die Richtung muss Uber
Eingang 6 definiert werden.

Im Joystickmodus ist die Richtung des Motors vom definierten Spannungsbereich
abhangig. Die Richtung wird in der Mitte des Spannungsbereichs geandert (z.B. bei
einem Spannungsbereich von 0 V bis +10 V bei +5 V).

Sehen Sie dazu Abschnitt 7.5 ,Registerkarte ,I1/0” (Beta-Version)*“.

Analog In

Der analoge Eingang ,Analog In“ an Pin 11 (Stecker X1) kann mit max. —10 V bis
+10 V angesteuert werden.

Der Motor fahrt mit einer Geschwindigkeit, die proportional zur angelegten Spannung
ist. Die Spannung wird mit einer Genauigkeit von 10 bit aufgel6st. Je kleiner der
Spannungsbereich gewahlt wird, umso schlechter ist deshalb die Auflésung der
Drehzahl.

Sehen Sie dazu das Beispiel in Abschnitt 7.5 ,Registerkarte ,I/O” (Beta-Version)“.
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5.7.3 Profilparameter

Parameterbeschreibung

Im Analog- oder Joystickmodus kénnen folgende Parameter eingestellt werden:

Parameter Funktion
Operationsmodus e ,Analog”
Der Motor wird im Analogmodus verfahren.
e Joystick®
Der Motor wird im Joystickmodus verfahren.
Richtung Drehrichtung des Fahrprofils (nur im Analogmodus):
e Links
e Rechts
Hinweis: Im Joystickmodus dient das Vorzeichen der Spannung
als Drehrichtung (— bedeutet ,linksdrehend®, + bedeutet
srechtsdrehend®).
Startgeschwindigkeit | ,Anfangsgeschwindigkeit":

¢ Die minimale Drehzahl in Hz ist die Anlaufgeschwindigkeit
(Start-Stopp-Frequenz) des Motors.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.

e Eine zu hohe minimale Drehzahl fiihrt ebenfalls zu
Schrittverlusten.

Sollgeschwindigkeit

.,Normale Geschwindigkeit*:
¢ Die maximale Drehzahl in Hz ist die Solldrehzahl der
SMCI33.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.

e Eine zu hohe maximale Drehzahl kann zu Schrittverlusten
und Motorstillstand fuhren.

Rampe

Eingabe der Rampensteilheit in Hz/ms.

Im Analog- und Joystickmodus gibt die Rampe die maximale
Beschleunigung vor.

Falls sich die Spannung zu schnell andert, z.B. durch zu schnel-
les Drehen des Potentiometers, wird mit dieser Rampe auf die
maximale Drehzahl beschleunigt.




\Y) Nanotec’

PLUG

G & DRIVE

5.8 Analog-Positioniermodus (Beta-Version)

58.1 Besc

Funktion

hreibung

In diesem Modus kann eine bestimmte Position angefahren werden. Die Spannung

am Analogeingang regelt dabei direkt die Position.

Parameterfelder

Modus

F akrprofile

1. Analog Position
02. Analog Pozition
03. Analog Position
04. Analog Position
05. Analog Pozition
0E. Analog Poszition
07. Analog Pozition

08. Analog Poszition
M9 Aemzlon Dot

5.8.2 Funktion der Ein- und Ausgange

Eingang 1: Start

Stellgrale
Startgezchwindighk.eit
Sollgeschwindigkeit

Rampe

400 Schritte
[400 Hz
1000 Hz
[100.03 Hz/ms

Mit der Aktivierung von Eingang 1 wird der Wert eingelesen und das entsprechende
Profil geladen und gestartet.

Eingange 2 bis 5: Auswahl des Fahrprofils

Mit den Eingangen 2 bis 5 wird die Profilnummer des zu startenden Fahrprofils

festgelegt.
Profilnummer Eingang 2 Eingang 3 Eingang 4 Eingang 5
1 0 0 0 0
2 1 0 0 0
3 0 1 0 0
4 1 1 0 0
5 0 0 1 0
6 1 0 1 0
7 0 1 1 0
8 1 1 1 0
9 0 0 0 1
10 1 0 0 1
11 0 1 0 1
12 1 1 0 1
13 0 0 1 1
14 1 0 1 1
15 0 1 1 1
16 1 1 1 1
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Analog In

Der analoge Eingang ,Analog In“ an Pin 11 (Stecker X1) kann mit max. —10 V bis
+10 V angesteuert werden. Die Spannung am Analogeingang regelt direkt die

Position.

5.8.3 Profilparameter

Parameterbeschreibung

Im Analog-Positioniermodus kdnnen folgende Parameter eingestellt werden:

Parameter Funktion
Stellgrofle o Wegstrecke firr das gewahlte Fahrprofil.
¢ Die Anzahl der auszugebenden Motorschritte ist wahlbar bis
zu 16.777.215 Schritte.
Startgeschwindigkeit | ,Anfangsgeschwindigkeit":

¢ Die minimale Drehzahl in Hz ist die Anlaufgeschwindigkeit
(Start-Stopp-Frequenz) des Motors.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.

e Eine zu hohe minimale Drehzahl fiihrt ebenfalls zu
Schrittverlusten.

Sollgeschwindigkeit

.,Normale Geschwindigkeit*:
¢ Die maximale Drehzahl in Hz ist die Solldrehzahl der
SMCI33.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.

e Eine zu hohe maximale Drehzahl kann zu Schrittverlusten
und Motorstillstand fihren.

Rampe

Eingabe der Rampensteilheit in Hz/ms.

Im Analog-Positioniermodus gibt die Rampe die maximale
Beschleunigung vor.

Falls sich die Spannung zu schnell andert, z.B. durch zu schnel-
les Drehen des Potentiometers, wird mit dieser Rampe auf die
maximale Drehzahl beschleunigt.

5.8.4 Motoreinstellungen

Siehe dazu Abschnitt 7.5 ,Registerkarte ,1/0” (Beta-Version)“.
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5.9 Drehmomentmodus (Beta-Version)

Hinweis:
Der Drehmomentmodus wird noch implementiert und ist voraussichtlich im zweiten
Quartal 2009 vollstandig verfugbar und tiber NANOPRO einstellbar.
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6 Referenzfahrten und Endschalterverhalten

6.1 Externe und Interne Referenzfahrt und
Endschalterverhalten

Funktionsbeschreibung , Externe Referenzfahrt*

Bei der externen Referenzfahrt fahrt der Motor einen an den Referenzeingang ange-
schlossenen Schalter an.

Hinweis: Der Eingang ist je nach Modus verschieden. Siehe Beschreibung der Ein-
und Ausgangssignale des jeweiligen Modus in Kapitel 5 ,Betriebsmodi*.

Nach dem Start der externen Referenzfahrt beschleunigt der Motor mit der eingestell-
ten Rampe von der Minimal- auf die Maximaldrehzahl. Bei Erreichen des Referenz-
schalters wird die Bewegung abgebrochen und nach einer Pause von 100 ms entspre-
chend der Einstellung ,Positionierverhalten am Endschalter* mit der Minimaldrehzahl
(Start-/Stoppdrehzahl) wieder vom Schalter herunter gefahren.

Der Referenzschalter kann sowohl als Offner als auch als SchlieRer ausgefihrt sein.
Dies muss bei der Programmierung mittels Software eingestellt werden.

Funktionsbeschreibung , Interne Referenzfahrt"

Bei der internen Referenzfahrt fahrt der Motor mit der eingestellten Minimaldrehzahl
einen internen Referenzpunkt an. Dieser Referenzpunkt liegt auf der Motorwelle und
wird somit bei jeder vollen Motorumdrehung erneut erreicht.

Wie bei der externen Referenzfahrt kann das Verhalten der SMCI33 bei einer
Erkennung des Referenzpunktes im Normalbetrieb (Positionier- und Flagpositionier-
modus) definiert werden.

Positionierverhalten am Endschalter

Das Verhalten der SMCI33 bei einer Erkennung des Referenzschalters kann fiir den
Normalbetrieb (Positionier- und Flagpositioniermodus) und fir die Referenzfahrt
getrennt definiert werden.

Es gibt vier Arten des Positionierverhaltens am Endschalter:
o Freirickwarts® (Referenzfahrt und Normalbetrieb)

o Frei vorwarts (Referenzfahrt und Normalbetrieb)

o ,Stopp® (nur fir den Normalbetrieb)

e lgnorieren® (nur fir den Normalbetrieb)

Diese vier Arten des Positionierverhaltens sind nachfolgend beschrieben.

Einstellen des Endschalterverhaltens

Sehen Sie dazu Abschnitt 6.2 ,Einstellen des Endschalterverhaltens®.
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Technisches Handbuch

SMCI33 V1.0

Referenzfahrten und Endschalterverhalten

. Frei rickwarts*”

Der Motor wechselt bei Erkennung des Endschalters die Drehrichtung und fahrt

wieder vom Endschalter herunter.

Motordrehzahl +
0
Motordrehzahl —

Eingang 1
"Start"

Referenzfahrt

100 ms Pause

Referenzposition

Eingang
"Endschalter”

Ausgang 1
"Bereit"

Ausgang 2

. Frei vorwarts*”

Der Motor fahrt bei Erkennung des Endschalters weiter in die gleiche Richtung vom

Endschalter herunter.

Motordrehzahl +
0
Motordrehzahl —

Eingang 1
"Start"

Referenzfahrt

100 ms Pause

Referenzposition

Eingang
"Endschalter”

Ausgang 1
"Bereit"

Ausgang 2

|| \

Ausgabe: V 1.0 - 20.02.2009
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» Stopp*

~lgnorieren”

Der Motor stoppt bei Erkennung des Endschalters sofort. AnschlieRend muss eine
Referenzfahrt durchgefiihrt werden, da der Motor eventuell Schritte verloren hat

(Uberlauf).

Normalbetrieb

Motordrehzahl +
/]

Motordrehzahl —

Eingang 1
IOStartl‘

Eingang
"Endschalter”

Ausgang 1
“Bereit"

Ausgang 2

Der Endschalter hat keine Funktion.

Bei Erreichen einer Referenzposition werden sowohl bei Referenzfahrt als auch im
Normalbetrieb Ausgang 1 und Ausgang 2 gleichzeitig eingeschaltet.

54
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6.2 Einstellen des Endschalterverhaltens

Allgemeines

Die Schrittmotorsteuerung SMCI33 bietet unterschiedliche Moglichkeiten, das
Verhalten am externen und internen Endschalter zu definieren (siehe Abschnitt 6.1
.Externe und Interne Referenzfahrt und Endschalterverhalten®). In einem Einstellment
kann das Verhalten der Endschalter bei Referenzfahrt und im Normalbetrieb definiert
werden.

Verhalten bei Referenzfahrt

Angabe, ob der Endschalter (extern und intern) bei der Referenzfahrt vorwarts (ohne
Richtungsumkehr) oder rickwarts (in die entgegengesetzte Richtung) frei gefahren
werden soll.

Verhalten im Normalbetrieb
Angabe, wie sich die SMCI33 bei Erkennung des Endschalters (extern und intern)
wahrend des Normalbetriebs (keine Referenzfahrt) verhalten soll.

Registerkarte , Allgemein®

— Endzchalterverhalten Interm [Indexstrich Encoder]

bei Referenzfatit I Frei rlickwarts j
bei Maormalbetrieb I [grornieren j

— Endzchalterverhalten Extern [Einganag &)

Tvp I Schliefer j
bei Referenziaht IFrei riickwearts j
b Marmalbetrieb I [gronieren j

Vorgehensweise

Gehen Sie zum Einstellen des Endschalterverhaltens wie folgt vor:

Schritt | Tatigkeit Hinweis

1 Wahlen Sie die Registerkarte ,Allgemein“ aus.

2 Stellen Sie die Parameter entsprechend lhren
Anforderungen ein.

3 Klicken Sie auf die Schaltflache Die Einstellungen werden
<Daten speichern>. gespeichert.
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7  Einstellungen

7.1 Ubersicht

Bedienerfiihrung

Die Ubersichtliche Bedienoberflache und einfache Testfunktionen ermdglichen einen
schnellen Einstieg in die Bedienung und Programmierung der SMCI33.

Aufgrund der einfachen Bedienoberflache sind in diesem Handbuch nicht alle Funk-
tionen beschrieben. Vieles ist selbsterklarend. Es wird deshalb nur auf einige wesent-
liche Bedienvorgange eingegangen.

Machen Sie sich mit der Bedienoberflache der Steuerungssoftware NANOPRO
vertraut, bevor Sie mit der Inbetriebnahme und Programmierung der Steuerung
SMCI33 beginnen.

Einstellungsmdéglichkeiten

Neben den in der Registerkarte ,Modus* einstellbaren Fahrprofilparametern kénnen
Sie Uber folgende Registerkarten weitere Einstellungen vornehmen:

o ,Motoreinstellungen®: Allgemeine Motorparameter.
o ,Allgemein“: Endschalterverhalten (intern/extern) und Anzeigeneinstellungen.
o Fehlerkorrektur®: Einstellungen fiir Drehiiberwachung und Fehlerkorrektur.

o 1/O“ Einstellungen fir den Analogmodus und anwendergesteuerte Ein- und
Ausgange.

o ,Kommunikation“: Einstellung von Schnittstellenparametern und Motoradresse.
o ,Statusanzeige®: Statusanzeige flir den ausgewahlten Motor.

o ,CL-Parameter”: Einstellungen fur die Closed-Loop Stromregelung.

o ,Scope“: Einstellungen fir den Scope-Modus.

Die Registerkarten sind in den folgenden Abschnitten beschrieben.
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7.2 Registerkarte ,Motoreinstellungen®

Anzeige
Die allgemeinen Motorparamter werden uber die Registerkarte ,Motoreinstellungen®
eingestellt.
Modus Motoreinstelungen |Allgemein| Fehlerkorrekturl 140 I Knmmunikationl Statusanzeigel EL-F'arameterI Scope|
Schrittriodus IHaIbschrilt j totar Tep ISMEI33 R5485 j
Motarschritbwinkel [ chritbweite Wallschritt) |1,8°£Schrilt j

Aufldzung Drehgeber

Phazenstram I'ID 4 :I Strom ; 0z
Phazenstram im Stillstand |1 0% :I Stram : 02

Send State Byte Automatically Upon End of Becord [

Spitzenstrom ;0,25 Zeabite

Spitzenstrom ;0,25 Zeitth

g .
dmkehrzpiel I Schiitte Zeit t

Encoder-Drehrichtung umkehren [

— Parameter fir externe Bremse

Iq— msz
ID— ms
IEI ms

[

D aten speichern

Parameterbeschreibung

Folgende Parameter kdnnen fiir den Motor eingestellt werden:

Parameter

Funktion

Hinweis

Motor Typ

Auswahl des Motortyps.

Je nach Auswahl eines Motor-
typs wird die Bedienoberfla-
che entsprechend angepasst.

Schrittmodus

Als Schrittmodi stehen zur Aus-
wahl:

e Vollschritt

e Halbschritt

o Viertelschritt

o Funftelschritt

o Achtelschritt

e Zehntelschritt

o 16tel-Schritt

o 32tel-Schritt

o 64tel-Schritt

o adaptiver Mikroschritt

Je kleiner die gewanhlte
Schrittgrofe ist, umso groRer
ist die Auflésung:

Bei 1,8°-Schrittmotoren be-
tragt z.B. ein Halbschritt somit
0,9° und ein Zehntelschritt
0,18°.

Adaptiver Mikroschritt bedeu-
tet, dass sich der Schrittwinkel
mit zunehmender Geschwin-
digkeit automatisch ver-
groRert.

Beispiel: bei 30 U/min verfahrt
der Motor im 64tel Schritt-
mode und bei 3000 U/min im
Vollschritt, da hier eine héhe-
re Geschwindigkeit méglich ist
und in der Regel die Genauig-
keit eine untergeordnete Rolle
spielt.

(Schrittweite
Vollschritt)

Motorschrittwinkel

Einstellung des Schrittwinkels
des angeschlossenen Motors

In der Regel ist dies ein 1,8°-
Schrittmotor (Voreinstellung).
Im Auswahlmeni kann ggf.
ein anderer Schrittwinkel
ausgewahlt werden.
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Parameter

Funktion

Hinweis

Phasenstrom

Der Phasenstrom kann in Schrit-
ten von 1 % eingestellt werden.

Der dazu gehérende absolute
Wert wird automatisch berech-
net und in den Anzeigefeldern
»otrom* und ,Spitzenstrom*
angezeigt.

Der Spitzenstrom ist im Voll-
schrittmodus geringer als in
den anderen Schrittmodi. Um
die gleiche Leistung wie im
Vollschrittmodus zu erbringen,
bendtigt der Motor bei klei-
neren Schrittmodi einen héhe-
ren Spitzenstrom.

Phasenstrom im

Eingabe des Phasenstroms im

Diese Stromabsenkung dient

Stillstand Stillstand in Prozent. dazu, die Warme, welche
Der dazu gehdrende absolute durch die Verlustleistung an
Wert wird automatisch berech- | der Wicklung des Motors und
net und in den Anzeigefeldern | der Endstufe des Treibers
,Strom* und ,Spitzenstrom* entsteht, zu minimieren.
angezeigt. Wenn im Stillstand allerdings
Es wird empfohlen, generell eine | das volle Haltemoment be-
maglichst hohe Stromabsenkung | notigt wird, dann sollte die
im Stillstand zu wahlen. Stromabsenkung nicht akti-
viert bzw. der Phasenstrom
nicht verringert werden.
Umkehrspiel Eingabe einer Schrittanzahl zur | Die hier eingegebene Schritt-

Kompensation des Umkehr-
spiels der Mechanik, z.B. bei
Linearachsen oder Getrieben.

anzahl wird bei jedem Wech-
sel der Bewegung dazuge-
rechnet.

Encoder-Drehrich-
tung umkehren

Optionsfeld zur Aktivierung der
Encoder-Drehrichtungsumkehr.

In einigen Fallen wird eine
falsche Drehrichtung definiert.
Dies wird erkannt, wenn beim
Testen von Satzen immer die
Fehlermeldung
.Positionsfehler” angezeigt
wird.

Sehen Sie dazu auch das
Kapitel 8 ,Fehlersuche und -
behebung*.

Mit dieser Funktion kann die
A/B-Spur softwaremalig
geandert werden.

Status-Bytes

Bei aktiviertem Optionsfeld wer-
den am Ende einer Fahrt auto-
matisch Status-Bytes gesendet.

Der Einsatz dieser Option ist
sinnvoll, wenn nur ein Motor
angesteuert wird und das
Ende der Fahrt ausgewertet
werden soll.

Hinweis: Die Option darf auf
keinen Fall verwendet wer-
den, wenn ein Netzwerk ein-
gesetzt wird, da es zu Konflik-
ten und somit zu Ubertra-
gungsfehlern kommen kann.




\Y) Nanotec’

PLUG & DRIVE

Technisches Handbuch

SMCI33 V1.0
Einstellungen

Parameter

Funktion

Hinweis

Auflésung
Drehgeber

Als Auflédsungen stehen zur Aus-
wahl:

e 500
e 192
e 200
e 400
e 512
e 1000
e 1024
e 2000
o 2048

Ausgabe: V 1.0 - 20.02.2009
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7.3 Registerkarte ,Allgemein®

Anzeige
Die Einstellungen werden Uber die Registerkarte ,Allgemein® vorgenommen.
Fehlerkurrekturl 140

Mudusl tdotoreinstellungen I Kommunikationl Statusanzeigel CL -F'alameterl Scupel

— Endschalterverhalten Intem [Indesstrich Encoder) — Anzeigeneinstellungen

wegstrecke ISchritte j
bei Referenzfahit |Frei riickwarts ﬂ Ceschinddict IHertz j
bei Mormalbetrieb |Ignorieren ﬂ Position ISChfittE j

IEI L

— Endzchalterverhalten Exterm [Eingang B) orzchubkongtante

Tvp |Schlieﬂer j Getriebeuntersetzung [ i
bei Referenztahit |Frei rickwarts j
bei Mormalbetrieb |Ign0rieren LI

Endschalterverhalten Intern und Extern

Die Einstellungen fir folgende Parameter sind in Abschnitt 6.2 ,Einstellen des
Endschalterverhaltens® beschrieben:

e Endschalterverhalten Intern
e Endschalterverhalten Extern

Anzeigeneinstellungen

Folgende Parameter kdnnen eingestellt werden:

Parameter Funktion Hinweis
Wegstrecke Die Wegstrecke kann Die eingestellte MaReinheit wird in die
angezeigt werden in: Parameterfelder der verschiedenen
e Schritten Betriebsmodi Gibernommen.
e Grad
e mm
Geschwindigkeit | Die Geschwindigkeit Die eingestellte MaReinheit wird in die
(Drehzahl) kann ange- | Parameterfelder der verschiedenen
zeigt werden in: Betriebsmodi ibernommen.
e Hz
e U/min
e mm/s
Position Der Zahlerstand kann Die eingestellte MaReinheit wird in die
angezeigt werden in: Parameterfelder der verschiedenen
e Schritten Betriebsmodi Gbernommen.
e Grad
e mm
Vorschubkon- Definition der Vorschub- | Ist einer der oberen Parameter auf die
stante konstanten in mm/U. Einstellung ,mm* gesetzt, so muss der
entsprechende Vorschub im Feld ,Vor-
schubkonstante“ angegeben werden.
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Parameter Funktion Hinweis
Getriebeunter- Optionsfeld zur Aktivie- | Bei Setzen des Optionsfeldes wird das
setzung rung des Feldes ,Getrie- | Feld ,Getriebeuntersetzung* aktiviert
beuntersetzung®. und der Wert der Untersetzung kann
Eingabe der Getriebe- | €ingegeben werden.
Sgtﬁ;srﬁtégrdg bei akti- Getriebeuntersetzung v IE 3

7.4 Registerkarte , Fehlerkorrektur®

Anzeige

Die Einstellungen fir Drehuberwachung und Fehlerkorrektur werden tber die
Registerkarte ,Fehlerkorrektur® vorgenommen.

Mu:n:lusl Mutureinstellungenl Allgemein FEHETkD”Ekthl 140 I Knmmunikatinnl
Direhgeberiibenyachung I [gnarieren j
Auzzchwingzet I i’ iz
Taleranzbreite I il Flanken

automatizehe Fehlerkamektun [T

Satz fur Komekturfahrt I j

D aten speichem

Kontrolle der Motorfunktion

Zur Kontrolle der Motorfunktion und Meldung von Schrittverlusten verfiigt die
SMCI33 Uber eine integrierte Encoder-Signalauswertung. Verliert der Motor mehr als
1 Halbschritt (0,9° bei einem 1,8°-Schrittmotor), zeigt Ausgang 2 einen Fehler an.

Es besteht die Mdglichkeit, diesen Fehler nach Ende oder wahrend der Fahrt zu
kompensieren.
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Parameterbeschreibung

Folgende Parameter kdnnen fir den Motor eingestellt werden:

e Ignorieren
e Am Ende der Fahrt
e Wahrend der Fahrt

Parameter Funktion Hinweis
Drehgeberlber- | Zur Auswahl stehen slgnorieren® heillt, dass die Drehgeber-
wachung folgende Modi: Uberwachung ausgeschaltet ist. Alle Felder

dieses Bereichs sind dadurch inaktiv
geschaltet. Der Modus ,Ignorieren® muss
gewahlt werden, wenn kein Encoder
verwendet wird.

Der Drehgeberiiberwachungsmodus priift
die Position des Rotors am Ende der Fahrt
(nach der Ausschwingzeit) oder wahrend
der Fahrt.

Die Position des Rotors kann wie oben
beschrieben auch am Ende der Fahrt
Uberprift und ggf. korrigiert werden, wenn
das Optionsfeld ,Automatische
Fehlerkorrektur” aktiviert wird.

Ausschwingzeit

Definition einer Aus-
schwingzeit in 1 ms-
Schritten, die der En-
coder wartet, bevor er
die Position des Rotors
misst.

Als Standardwert wird
80 ms empfohlen.

Nach dem Beenden eines Satzes schwingt
der Rotor um die vorgesehene Zielposition,
bis er zum Stillstand kommt. Dieses
Ausschwingen wird mit der Definition einer
Ausschwingzeit bericksichtigt, um evtl.
Fehlmessungen zu vermeiden.

Die Ausschwingzeit ist umso kleiner, je
kleiner das Tragheitsmoment des Rotors
und andere externe Tragheitsmomente
sind und je groRer die Dampfung, die
Systemsteifigkeit und die Reibung ist.

Toleranzbreite

Eingabe einer Tole-
ranzbreite in Flanken
des Encoders.

Als Standardwert wer-
den 2 Flanken empfoh-
len.

Es handelt sich bei der Toleranz um die
maximale Abweichung in (Mikro-)Schritten.
Wie grol} ein Schritt ist, ergibt sich aus dem
aktuell eingestellten Schrittmodus.

Reicht die Encoderauflésung nicht aus
(Schrittmodus > 1/10 bei 1.8°-Motoren,
bzw. >1/5 bei 0.9° Motoren), ergeben sich
zusatzliche Fehler aus der Umrechnung
von Drehgeber-Inkrementen in
Mikroschritte.

Automatische
Fehlerkorrektur

Optionsfeld zur Aktivie-
rung der Automati-
schen Fehlerkorrektur

Am Ende eines Satzes berechnet die
Steuerung die verlorenen Schritte und
gleicht sie mit einer definierten Korrek-
turfahrt aus. Die Parameter mussen so
gewahlt werden, dass die Steuerung die
Korrektur sicher fahrt und dabei keine
Schritte verliert.

Bei Einstellung wahrend der Fahrt wird die
Korrektur wahrend der Fahrt durchgefiihrt.

Satz fir Korrek-
turfahrt

Auswahlment zur Defi-
nition des Fahrprofils,
das fur die ,Automa-
tische Fehlerkorrektur*
verwendet werden soll
(aktiviertes
Optionsfeld, siehe
oben).

Aus dem hier ausgewahlten Fahrprofil wird
die Rampe und die Geschwindigkeit fir die
Korrekturfahrt verwendet.
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Starten innerhalb der Ausschwingzeit

Die Definition einer Ausschwingzeit bis zur Messung der Rotorposition durch den
Encoder schrankt die Moglichkeit schneller Reversierbewegungen ein.

Im Positioniermodus ist aulerdem eine Pause zwischen zwei reversierenden Dreh-
bewegungen zu definieren (mindestens = 1 ms). Falls die eingestellte Pause kurzer
als die Ausschwingzeit ist, wartet die Steuerung, bis der Rotor in einer glinstigen Lage
ist und fuhrt dann den néchsten Satz durch. Diese ,glnstige Lage® wird mit der Defini-
tion der Toleranzbreite bestimmt und vermeidet Schrittverluste.

Die Lange von Pause und Ausschwingzeit (in ms) nach der Beendigung eines Satzes
wird durch die Anzahl der Flanken des Encoders bestimmt. Mit der Definition einer
Toleranzbreite (in Flanken) ist es moglich, schnelle Reversierbewegungen zu realisie-
ren.

Ausschwingen des Rotors

/ Start "Giinstige Lage"

Toleranzbreite

[ ANV NN
T

Startbefehl

o —

80 ms (Pause)

Flanken des Encoders

Der Encoder besitzt eine 5 bzw. 10 mal héhere Auflosung als der Schrittmotor. Die
eingesetzten Encoder arbeiten mit 500 Impulsen/Umdrehung.

durch diese Quadratur wird eine Auflésung von 2.000 Flanken erreicht.

Die 1,8°-Schrittmotoren arbeiten mit 200 Schritten/Umdrehung, deshalb entsprechen
einem Vollschritt 10 Flanken des Encoders (Halbschritt = 5 Flanken).

Die empfohlene Toleranzbreite betragt 2 Flanken.
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7.5 Registerkarte ,1/0” (Beta-Version)

Anzeige

Modusl Motoreinstellungenl .-’-‘«Ilgemeinl Fehlerkorrektur

| Kaormmunikation | Statusanzeige | CL - Palameterl Scopel

Untere Spannungsschwelle |-1 0

Lirwendergesteusrt*

Obere Spannungsschwelle |1 1]

L
W Start / Reset

g
Eingang1 [ (@l o

Taotbereich ID

&

Eingang 2 [ (@l O

Softwarefiter [0

Eingang 3 I o

Parameter fir Analogmodus

Eingang 5 [ *
Eingang 6 [ ([l O

duzgang 1 [

Ext. Endschalter

2
L
C L
Eingang 4 [ E & Fahrprofi
o O i
®
L
@

fusgang 2 [ (@l

In der Registerkarte ,I/O” sind vier Parameter vorhanden, die den Analogmodus

definieren:

Parameter

Funktion

Untere Spannungs-
schwelle

und

Obere Spannungs-
schwelle

Diese Werte bestimmen die unteren und die oberen Grenzen der
Eingangsspannung.

Die Spannung wird mit einer Genauigkeit von 10 bit aufgelost. Je
kleiner der Bereich gewahlt wird, desto schlechter ist die Auf-
I6sung der Drehzahl (und umgekehrt):

o Startgeschwindigkeit untere Grenze (lower limit)
¢ Sollgeschwindigkeit obere Grenze (upper limit)
o Maximaler Bereich: =10V ... +10 V.

Beispielrechnung

Gewahlter Spannungsbereich = 0V bis +5V
Startgeschwindigkeit =400 Hz = 0V

Sollgeschwindigkeit = 1000 Hz = +5V

Geschwindigkeit regelbar:

10 bit = 1024 =5V /1024 = 0,0048 V entspricht 2,344 Hz
(400 Hz - 1000 Hz = 600 Hz / 256 = 2,344 Hz).

Der Divisor ,256“ in obiger Formel ergibt sich aus dem
prozentualen Anteil des genutzten Spannungsbereichs:
Der Spannungsbereich von 5V bei einem moglichen Bereich von
20 V entspricht 25 %. Bezogen auf die 10 bit-Auflésung
entspricht dies 25 % von 1024 = 256.
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Parameter

Funktion

Totbereich

Um die Stor- bzw. Brummspannung im unteren Grenzbereich
auszublenden, bietet die Einstellung ,Totbereich® die Méglichkeit
diese auszublenden.

Ein Totbereich von 10% wurde bei einer unteren Grenze von

0 V und einer oberen Grenze von 5 V den Regelbereich auf
0,5-5,0 V eingrenzen.

V Normal (upper Limit) = 1.000 Hz

5V
I 0,5V

ov

i 0,
V Start (lower Limit) = 400 Hz Totbereich 10%

Beispielrechnung bei Totbereich

Gewahlter Spannungsbereich = 0,5V bis +5V
Startgeschwindigkeit =400 Hz = 0,5V

Sollgeschwindigkeit = 1000 Hz = +5V

Geschwindigkeit regelbar:

10 bit = 1024 = 4,5V / 1024 = 0,0044 V entspricht 2,604 Hz
(400 Hz - 1000 Hz = 600 Hz / 230,4 = 2,604 Hz).

Divisor aus dem prozentualen Anteil des genutzten Spannungs-
bereichs:

Der Spannungsbereich von 4,5 V bei einem moglichen Bereich
von 20 V entspricht 22,5 %. Bezogen auf die 10 bit-Auflésung
entsprechen 22,5 % von 256 = 230,4.

Softwarefilter

Der Analogeingang sampelt die Eingangsspannung mit einer
Frequenz von 1 kHz. Mit Hilfe des Analogeingangs kann die
Eingangsspannung geglattet werden.

Ein Filter-Wert zwischen 0 und 16 bewirkt eine einfache
Mittelwertbildung Gber die angegebene Anzahl (ein Wert von 0
oder 1 bedeutet jeweils, dass nicht gemittelt wird).

Da eine Filterung Gber maximal 16 Stutzstellen bei einer
Samplefrequenz von 1 kHz nur 16 Millisekunden dauert, gibt es
die Moglichkeit, einen rekursiven Filter zu verwenden, bei
welchem der ermittelte Wert vom aktuell gemessenen Wert und
vom vorherigen "Filterwert" abhangt. Mit dieser Methode kann
Uber eine gréRere Anzahl von Stltzstellen gemittelt werden, auch
wenn dafir nicht genug Speicher vorhanden ist. Es handelt sich
dabei allerdings nicht um einen echten Mittelwert, sondern um
ein zeitliches "Verschleifen" der Eingangsspannung (Tiefpass
erster Ordnung oder PT1-Glied).

Der rekursive Filter wird ab einem Wert von 17 verwendet. Bei
weitere Erhéhen des Werts wird die Zeitkonstante jeweils
verdoppelt. Die langste Zeitkonstante erreicht man mit dem Wert
31. Die Zeitkonstante kann in nachfolgender Tabelle ausgelesen
werden.

Die Zeitkonstante T besagt, nach welcher Zeit der Filterausgang
sich dem Filtereingang auf 50% angenahert hat. Nach
Verstreichen einer weiteren Zeit T erreicht der Filterausgang
dann 75% des Eingangs.
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Parameter Funktion

Bei einem Eingangssprung von 0 auf 1 folgt der Filterausgang
folgender Regel: Ausgang = 1 — (0.5) "
wobei t die Zeit auf der x-Achse und T die Zeitkonstante des
Filters ist.

5*T nach Anderung der Eingangsspannung hat der Wert am
Ausgang des Filters demnach 97% des Eingangswerts erreicht.
10*T nach Anderung der Eingangsspannung hat der Wert am
Ausgang des Filters dann 99.9% des Eingangswerts erreicht. Die
Abweichung entspricht einer Stufe des AD-Wandlers, wenn die
Eingangsanderung sich Uber den gesamten Bereich erstreckt,
z.B. ein Sprung von -10V auf +10V.

Wert Zeitkonstante T Zeit fir 99,9 %

17 1 ms 10 ms

18 2ms 20 ms

19 4 ms 40 ms

20 8 ms 80 ms

21 16 ms 160 ms

22 32ms 320 ms

23 64 ms 640 ms

24 128 ms 1,2s

25 256 ms 2,6s

26 512 ms 51s

27 1s 10s

28 2s 20s

29 4s 40 s

30 8s 80s

31 16 s 160 s

Anwendergesteuerte Ein- und Ausgange

Status

Folgende Einstellungen kénnen vorgenommen werden:

Ein- und Ausgange maskieren:

Bei aktiviertem Kontrollkdstchen wird der entsprechende Ein- oder Ausgang
»,maskiert®, d.h. er wird nicht direkt von der Steuerung interpretiert und steht dem
Anwender als ,General-Purpose®-Eingang oder -Ausgang zur Verfligung.

Die maskierten Eingange stehen nicht mehr zur Satzwahl zur Verfligung und
werden als 0 interpretiert.

Das Maskieren eines Eingangs bewirkt, dass dessen Zustand (high / low) Uber die
Schnittstelle ausgewertet werden kann. Weitere Hinweise finden Sie an
entsprechender Stelle im Dokument ,Befehlsreferenz”.

Schaltverhalten:
Fur jeden Ein- und Ausgang kann ausgewahlt werden, ob er bei steigender oder
fallender Flanke schaltet:

- L =fallende Flanke

Sl = steigende Flanke

Darliber hinaus wird der Status der Ein- und Ausgénge, der beim Offnen der
Registerkarte anlag, angezeigt (griin = high, rot = low).
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7.6 Registerkarte , Kommunikation®

Anzeige

Die Einstellungen werden Uber die Registerkarte ,Kommunikation“ vorgenommen:

Mu:udusl Mu:utoreinstellungen' Allgemeinl Fehlerkorrekturl I/0 | Statusanzeigel I:L-F'arameterl Scu:upel

Schnittztelle I COk1 ﬂ PR I 1 j
Zeituberzschreitung beim Schreiben |1 ano ms
Zeitliberschreitung beim Lesen |1 i} ms Adresze setzen | Adrezze lezen |
Baudrate I‘ISEDD bps :I

™| EaM Schnittstelle akivieren

CAMN Baudrate |1 2BkBit!s j

Schnittstellenparameter

Die Einstellung folgender Schnittstellenparameter ist in Abschnitt 2.2 ,Inbetriebnahme®
beschrieben:

e Schnittstelle

e ZeitUberschreitung beim Schreiben / Lesen

e Baudrate

¢ CAN Schnittstelle aktivieren

¢ CAN Baudrate

Motoradresse einstellen

Um eine fehlerfreie Verbindung mit der SMCI33 herstellen zu kénnen, muss die
Motoradresse (Moduladresse) korrekt eingestellt werden. Alle SMCI33 werden mit der
voreingestellten Adresse ,1“ ausgeliefert. Um mehrere Motoren in einem RS485-
Netzwerk betreiben zu kénnen, muss jedem Motor eine eindeutige Adresse
zugewiesen werden.

Folgende Funktionen stehen in diesem Menu zur Verfugung:

e Auslesen der aktuellen Motoradresse
Betatigen Sie die Schaltflache <Adresse lesen>, um die aktuelle Adresse der
angeschlossenen SMCI33 auszulesen. Die aktuelle Moduladresse wird im Feld
,Motoradresse” angezeigt.

e Zuweisen einer neuen Motoradresse
Um dem angeschlossenen Modul eine neue Adresse zuzuweisen, stellen Sie im
Auswahlmeni ,Motoradresse” die entsprechende Adresse ein und betatigen die
Schaltflache <Adresse setzen>. Die Adresse wird nun vom Modul (Motor)
Ubernommen.

Vorgehensweise

Gehen Sie zum Einstellen der Motoradresse wie folgt vor:

Schritt | Tatigkeit Hinweis
1 Wahlen Sie die Registerkarte ,Kommunikation® aus.
2 Geben Sie die gewlinschte Moduladresse des Nummer von 1 bis 254.
angeschlossenen Motors ein (Auswahlimend).
3 Klicken Sie auf die Schaltflache Die Einstellungen

<Adresse setzen>. werden gespeichert.
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7.7 Registerkarte , Statusanzeige®

Einleitung

In der Registerkarte ,Statusanzeige“ kénnen flir den ausgewahlten Motor allgemeine
Statusmeldungen, Fehlerspeichereintrage und der Zustand der Ein- und Ausgange
angezeigt werden.

Registerkarte , Statusanzeige”

Modus' Motoreinstellungen' AIIgemein' Fehlerknrrekturl 1/0 | Kommunikation |

Drehgeberposition -1
 Status

[ Palling aktivieren

Anzeigen

| CL - Parameter | Scope |

— Fehlerspeicher ——————— 10
Eingatg 1
Eingang 2
Eingang 3
Eingang 4
Eingatg 5

Eingatng B

Auzgang 1

Auszgang 2

Die Registerkarte ,Statusanzeige® enthalt folgende Anzeigen:

Anzeige

Funktion

Drehgeberposition

Aktuelle Drehgeberposition (falls ein Encoder angeschlossen ist)

Status

Aktueller Modus, Zustand und letzter Fehlereintrag

Fehlerspeicher

Fehlerspeicher fir die letzten 32 Fehler

I/0

Zustand der Ein- und Ausgange (griin = high, rot = low)

Statusanzeige aktivieren

Gehen Sie zur Aktivierung des Motorstatus wie folgt vor:

Schritt

Tatigkeit

Hinweis

1

Wahlen Sie die Registerkarte
~otatusanzeige” aus.

Aktivieren Sie das Kontrollkastchen
.Polling aktivieren®.
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7.8 Registerkarte CL-Parameter (Closed-Loop)

7.8.1 Closed-Loop Stromregelung konfigurieren

Funktion

Im Closed-Loop-Modus verhalt sich der Motor nicht mehr wie ein herkémmlicher
Schrittmotor, sondern wie ein Servomotor. Die Ansteuerung erfolgt mittels PID-Regler
in Abhangigkeit eines Drehgebers.

Die Steuerung enthalt zwei Regler und fir jeden dieser Regler einen eigenen
Parametersatz.

Registerkarte ,, CL-Parameter*”

Die Einstellungen zur Closed-Loop Stromregelung werden Uber die Registerkarte
,CL-Parameter vorgenommen.

Modus Motoreinstellungenl Allgemeinl Fehlerkonekturl 140 I Kommunikationl Statusanzeige  CL - Parameter I Scopel

— Geschwindigkeitzregelkreiz — Positionsregelkreis ————— [~ Kaskaden Positionsregelkiels ————— [~ Kaskaden Positionzregelkreiz [Position)
[Geschwindigkeit]
— Proportional Anteil — Proportional Anteil — Proportional &nteil — Proportional Anteil
|2 ID ID ID
|1 g 3 |1 0o 7 ID i |1 0o i
— Integral Anteil — Integral Antell ———————— — Integral Anteil — Integral Anteil
|4 |3 IB IU
|1 /o2 [15 /o2 |1 /o2 |1 0 ;o2
r— Differential Anteil r— Differential &nteil ————— r— Differential &nteil —————— r— Differential Anteil
ID ID ID ID
ID e |1 50 i ID !}z |3DD !}z
— Endposition Toleranz r— Schleppfehler Posiionsmodus — Schleppfehler Geschwindigkeitzmadus r— Standardwerte laden
rzghl  [o Anzzhl  [100 Anzahl  [100 |Defaul |
Time 100 ms Zeit 100 ms Zsit 100 ms
Daten speichemn | K.alibrierlauf |

™ Closed Laop Maodus aktivieren

Vorgehensweise

Gehen Sie zur Konfiguration der Closed-Loop Stromregelung wie folgt vor:

Schritt

Tatigkeit

Hinweis

1

Wahlen Sie die Registerkarte ,CL-
Parameter” aus.

Aktivieren Sie das Kontrollkastchen
»Closed Loop Modus aktivieren®.

Der Motor fiihrt eine interne
Referenzfahrt durch.

Klicken Sie auf die Schaltflache
<Kalibrierlauf>, um den Motor zu
kalibrieren.

Die Eigenschaften des Motors
werden in der Steuerung gespeichert
und der Closed-Loop-Modus muss
nur noch aktiviert werden.

Geben Sie die gewiinschten
Parameter ein.

Erlauterungen zu den Parametern
finden Sie in den nachfolgenden Ab-
schnitten.

Klicken Sie auf die Schaltflache
<Daten speichern>.

Die Einstellungen werden
gespeichert.
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7.8.2 Geschwindigkeitsregelkreis

Beschreibung

Der Geschwindigkeitsregler regelt die Winkelgeschwindigkeit der Welle. Die Position
wird in diesem Modus NICHT geregelt und kann somit stark vom Sollwert abweichen.

Der Geschwindigkeitsregler kommt in den folgenden Betriebsmodi zum Einsatz:
e Drehzahlmodus

e Analogmodus

o Joystickmodus

¢ Rotorposition Vermessung

Interne Berechnungsgrundlage und Parameter

Beim Geschwindigkeitsregler beziehen sich die Regelgrolen immer auf die tatsach-
liche Geschwindigkeit in UPM (Umdrehungen pro Minute). Die eingestellten Parame-
ter werden verwendet, um die Regeldifferenz (Abweichung der Ist-Geschwindigkeit
von der Soll-Geschwindigkeit) in die StellgréRe (Stromhdhe) umzusetzen.

Die StellgroRe des Geschwindigkeitsreglers wird mit der folgenden Formel ermittelt:

u,=KP*e,+ 1,1 +Kl*e, + KD * (e,.1-€n)

Der nachste Integral-Wert ergibt sich aus:

=1 +Kl*e,

Un Stellgrolle

KP Proportional-Anteil, der sich aus Zahler/ 28" ergibt
Kl Proportional-Anteil, der sich aus Zahler/ 2"™" ergibt
KD Proportional-Anteil, der sich aus Zahler/ 2"°™" ergibt

e, Abweichung des Ist-Werts vom Soll-Wert
€n1 Abweichung des vorherigen Ist-Werts vom vorherigen Soll-Wert

ln-1 letzter Integral-Wert

Geschwindigkeits-Fehleriberwachung

Der Geschwindigkeitsregler iberwacht die einzuhaltende Geschwindigkeit. Weicht die
Ist-Geschwindigkeit zu lange um einen bestimmten Wert von der Sollgeschwindigkeit
ab, wird der Regler deaktiviert und der Motor stoppt.

Mit den Parametern im Bereich "Schleppfehler Geschwindigkeitsmodus" kann man die
Geschwindigkeitsiiberwachung an eigene Bedlrfnisse anpassen:

e ,Anzahl®* Die maximale betragsmaRige Abweichung der Ist- von der Soll-Position
wird in Schritten angegeben (Wertebereich: 0 - 2000000000).

o Zeit* Die Zeit wird in Millisekunden angegeben.
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7.8.3 Positionsregelkreis

Beschreibung

Der Positionsregler regelt die Position. Er kommt in den nachfolgenden Modi zum
Einsatz:

e Positioniermodus

¢ Flag-Positionier-Modus

e Flankenmodus

¢ Analog-Positionier-Modus
o Regelkreis-Referenzfahrt

Interne Berechnungsgrundlage und Parameter

Beim Positionsregler beziehen sich die Regelgrélken immer auf die tatsachliche
Positionsabweichung in Schritten. Die eingestellten Parameter werden verwendet, um
die Regeldifferenz (Abweichung der Ist-Position von der Soll-Position) in die
StellgréRe (Stromhdhe) umzusetzen.

Die StellgroRRe des Positionsreglers wird mit der folgenden Formel ermittelt:

U, =KP *e,+ 1,4 +KIl*e, + KD * (en.1-€n)

Der nachste Integral-Wert ergibt sich aus:

Ih =l + KI* e,

U, StellgroRe

KP Proportional-Anteil, der sich aus Zahler/ 2"™" ergibt

Kl Proportional-Anteil, der sich aus Zahler/ 2"°™" ergibt

KD Proportional-Anteil, der sich aus Zahler/ 2™ ergibt

e Abweichung des Ist-Werts vom Soll-Wert

€n.1 Abweichung des vorherigen Ist-Werts vom vorherigen Soll-Wert
ln-1 letzter Integral-Wert

Erreichen der Endposition

Ist der Positionsregler aktiv, meldet sich der Motor nach dem Ende einer Fahrt erst
dann bereit, wenn sich die gemessene Position flr eine bestimmte Zeit innerhalb
eines Toleranzfensters befindet.

Die Toleranzbreite und die Mindestzeit kann mit den Parametern im Bereich
"Endposition Toleranz" angegeben werden:

¢ ,Anzahl“ Die maximale betragsmaRige zulassige Abweichung von der
Endposition wird in Schritten angegeben.

o Zeit" Die Mindestzeit in Millisekunden, die sich der Motor auf der ent-
sprechenden Position befinden muss, bevor er "bereit" meldet.

Positionsfehler-Uberwachung

Der Positionsregler Giberwacht die einzuhaltende Position zu jedem Zeitpunkt (auch
Schleppfehler wahrend des Verfahrens werden erfasst). Weicht die Ist-Position zu
lange um einen bestimmten Wert von der Sollposition ab, wird der Regler deaktiviert
und der Motor stoppt.
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Mit den Parametern im Bereich "Schleppfehler Positionsmodus" kann die
Positionsiiberwachung an eigene Bediirfnisse angepasst werden:

¢ ,Anzahl“: Die maximale betragsmafige Abweichung der Ist- von der Soll-Position
wird in Schritten angegeben. (Wertebereich: 0 - 2000000000)

o Zeit“: Die Zeit wird in Millisekunden angegeben.

Hilfen zum Einstellen der Reglerparameter des Positionsreglers

Zum Anpassen der Parameter ist es nétig, den Motor mit der Last zu beaufschlagen,
die der Regler spater auch regeln muss. Es ist nicht sinnvoll, den Regler fir einen
unbelasteten Motor einzustellen, da sich das Verhalten bei Anbringen der Last an den

Motor grundsatzlich andert.

Die folgende Tabelle zeigt mdgliche Probleme und GegenmalRnahmen:

Problem

Gegenmalinahmen

Motor schwingt sich auf oder zu lange
nach.

I-Anteil verringern
D-Anteil vergroRern
P-Anteil vergrofern

Motor "kracht" wahrend der Fahrt.

D-Anteil veringern
evtl. P-Anteil verringern

Motor braucht zu lange, um die
Endposition zu erreichen.

I-Anteil vergréfern
P-Anteil vergréRern

Motor regelt statische Lasten zu
langsam aus.

I-Anteil erhéhen

Motor meldet Positionsfehler.

Zulassigen Schleppfehler vergrofern
("Schleppfehler Positionsmodus").

Regler starker anziehen (P-Anteil
vergréflRern, I-Anteil vergroRern).

Maximalgeschwindigkeit verringern.
Phasenstrom erhéhen.

VORSICHT!

Maximalen Motorstrom beachten.
Ewvtl. ist eine erneute Rotorpositions-
Initialisierung notig.

Motor beschleunigt nicht so schnell wie
die eingestellteRampe (evtl. verbunden
mit einem Positionsfehler wahrend der
Beschleunigungsphase).

Phasenstrom erhohen.

VORSICHT!
Maximalen Motorstrom beachten.

Langsamere Rampe einstellen.

Starkeren Motor verwenden (mit ent-
prechend eingestelltem Phasenstrom).

Kaskadenregler

Der Kaskadenregler besteht aus zwei Regelkreisen: einem inneren Regelkreis, der die
Drehzahl regelt, und einem auReren Regelkreis, der die Position regelt. Der auliere
Regelkreis steuert nicht direkt den Motorstrom, sondern den Sollwert (Soll-Drehzahl)

des inneren Regelkreises.

Der Kaskadenregler ist in der aktuellen Firmware deaktiviert, da ein manuelles
Einstellen ohne weitere Hilfe nicht sinnvoll méglich ist. Es werden nur die aktuell
eingestellten Werte Ubertragen, damit bei kiinftigen Firmwareversionen die
eingestellten Werte mitgespeichert werden kénnen.

Die Einstellung erfolgt dann (halb-) automatisch durch die Firmware.
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7.9 Registerkarte ,Scope” (Beta-Version)

Funktion

Anzeige

Motor : 1, Operating Mode : Position

Hinweis:
Der Scope-Modus wird noch implementiert und ist voraussichtlich im zweiten Quartal
2009 vollstandig verfugbar und tiber NANOPRO einstellbar.

Im Scope-Modus kénnen wichtige Parameter der Steuerung wahrend einer Fahrt
angezeigt und aufgezeichnet werden. Dies dient primar zur Kontrolle der eingestellten
Parameter bzw. der Inbetriebnahme eines Antriebs.

Die Einstellungen zum Scope-Modus werden uber die Registerkarte
»oCcope” vorgenommen.

o =10l %]
Alle Werte in Steuerung schreiben | Alle Werte aus Steuerung lesen |
Modus | Motoreinzstellungen | Allgemein Fehlerkonekturl 1/0 | Kommunikation | Statusanzeige | CL - Parameter  Scope |
Abtaztrate IhUU— ms
v Fahrprofil starten Elnhek |
= T 5ol Pasiion B ree-os
ﬁ ™ Ist Position - 1FRaster=05
ﬁ [T Schlsppfehler _I 1Raster=0%
= T 5olStom | IRLECALE
ﬁ I~ st Spannung - 1 Raster= 0%
ﬁ ™ Temperatur _I 1Raster=0°
ﬁ ™ Analog Eingang - 1 Raster= 0%
[ 1 Digital Eingange _I

Reset Counter |

Start

Zeitachze ﬂ J j 1 Raster =0 ms

Speichern | Offnen | Fata | Stop

Parameter , Soll Position” und , Ist Position*“

Die Soll Position gibt den vom Rampengenerator der Steuerung berechneten
Sollwert an.

Die Ist Position gibt die mit Hilfe des Encoders des Motors ermittelte Position an. Im
Normalfall sollten Soll- und Istposition ibereinstimmen. Bei einem Motor ohne
Encoder gibt die Istposition immer 0 zurtick. Wenn Soll- und Istposition voneinander
abweichen, kann dies mehrere Ursachen haben:

e Schrittverlust wahrend der Fahrt.
Wenn der Motor im Open-Loop Betrieb seine Zielposition nicht erreicht, sind
Schrittverluste aufgetreten. Mogliche Gegenmalnahmen:
- Eine flachere Rampe wahlen
- Eine niedrigere Geschwindigkeit wahlen
— Motorstrom erhéhen, damit der Motor mehr Kraft hat
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o Falsche Einstellung des Drehgebers.
Wenn bei einer Fahrt die Kurven fiir Soll- und Istposition gespiegelt sind, ist die
Drehrichtung des Encoders invertiert (z.B. Fahrt von 400 Schritten, anschlief3end
Sollposition 400 und Istposition -400).
Gegenmalinahme: In der Registerkarte "Motoreinstellungen" die Encoder-
Drehrichtung umkehren.

VORSICHT!

Damit diese Einstellung fur den Closed-Loop Betrieb ibernommen wird, muss die
Steuerung vom Strom getrennt werden.

Wenn die Kurven zwar gleich ausgerichtet sind, aber sich in der Steigung
unterscheiden, ist die Auflosung des Encoders falsch eingestellt.
Gegenmalinahme: In der Registerkarte "Motoreinstellungen” die Auflésung des
Drehgebers anpassen.

Weitere Parameter

Parameter

Beschreibung

Schleppfehler

Der Schleppfehler gibt die Differenz zwischen Soll - und
Istposition an. Uberschreitet der Schleppfehler den
eingestellten Wert, gibt die Steuerung einen Positionsfehler
aus. Fur den Open-Loop Modus kann der Grenzwert in der
Registerkarte "Fehlerkorrektur" eingestellt werden. Fur den
Closed-Loop Modus gibt es fiir den Drehzahl- und den
Positioniermodus separate Werte. Sie kbnnen in der
Registerkarte "CL-Parameter" eingestellt werden.

Soll Strom

Der Wert ,Sollstrom* gibt den im Closed-Loop Modus von der
Steuerung berechneten Strom an.

Ist Spannung

Gibt die an der Steuerung anliegende Spannung an.

Temperatur

Gibt die von der Steuerung gemessene Temperatur an.

Analog Eingang

Gibt die am Analogeingang anliegende Spannung an.

Digital Eingénge

Stellt die Pegel aller Digitaleingange der Steuerung dar.
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7.10 Betrieb mehrerer Motoren

Einleitung

Mit einer SMCI33 kénnen bis zu 32 Motoren in einem Netzverbund gesteuert werden.

Neue Motoren kénnen im Menl ,Motor® durch Anklicken der Schaltflache <Motor
hinzufligen> angelegt werden.

Alle in der Steuerung angelegten Motoren werden im Auswahlmenii angezeigt.

Nicht mehr bendtigte Motoren kénnen im Men ,Motor” durch Anklicken der
Schaltflache <Motor entfernen> aus der Steuerung entfernt werden.

0.22 / UKEREL1

Motar 1

* | Matar Swskemn ¥

ng Mode : Position Mator hinzuflgen

Maotar enkfernen

Werke aller Motoren auslesen

i Matoreinztellungen | FeH

alten Intern [Indexztrich E

Menl , Motoradresse*

ManoPro ¥ 0.50.0.22 / UKERBL1

Bitte geben Sie die Adrezze des neuen Matars ein.

[ 1

Werte aller Motoren speichern

Sie musz 2wischen 1 und 255 liegen.

abbrechen [[ ok ]

Vorgehensweise

Gehen Sie zum Anlegen neuer Motoren wie folgt vor:

Schritt

Tatigkeit

Hinweis

1

Wahlen Sie im Meni ,Motor den Menlpunkt
»Motor hinzufligen®.

Das Ment( ,Motoradresse*
offnet.

Geben Sie fiur den Motor eine Motoradresse
(Name) ein.

Nummer von 1 bis 254.

Klicken Sie auf die Schaltflache <OK>.

Die Einstellungen werden
gespeichert.
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8 Fehlersuche und -behebung

8.1 Allgemeines

Fehlermeldungen

Die Steuerung Uberwacht bestimmte Funktionen und gibt bei einer Stérung eine
entsprechende Fehlermeldung aus.

Fehlermeldungen werden in einem Pop-up-Fenster gemeldet, z.B.:

Manotec-Munich x|
@ Kommunikationsfehler!

Beschreibung der mdglichen Fehlermeldungen siehe Abschnitt 8.2
.Fehlermeldungen®.

Vorgehensweise 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 > 50 V und ein Vertauschen der Anschlisse kann die
Endstufe zerstoéren.

Bei anliegender Betriebsspannung niemals den Zwischenkreis trennen!
Leitungen niemals unter Spannung trennen!
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8.2 Fehlermeldungen

Kommunikationsfehler

Diese Meldung erscheint, wenn die Datenubertragung zur SMCI33 nicht moglich ist:

MNanotec-Munich® x|

@ KorrmunikationsFehlzr !

Folgende Ursachen kénnen daflir verantwortlich sein:
o Es ist der falsche COM-Port eingestellt (siehe Abschnitt 2.2 ,Inbetriebnahme®).
o Das Kommunikationskabel ist nicht angesteckt oder unterbrochen.

e Es ist eine nicht vorhandene Motornummer eingestellt.
e Die Spannungsversorgung der SMCI33 ist unterbrochen.

Ubertragungsfehler

Diese Meldung erscheint, wenn die Datenibertragung zur SMCI33 gestort ist (Sender
oder Empfanger werden gestort):

Manotec-Munich x|

@ UbertragungsFehler!

Folgende Ursachen kénnen daflr verantwortlich sein:

o Falsche Verlegung des Kommunikationskabels (Motor- und Versorgungsleitungen
getrennt verlegen).

e Das Kabel ist nicht geschirmt.
o RS-485 Adern sind nicht paarweise verdrillt.

¢ Die Widerstande fir den Ruhepegel auf der Kommunikationsleitung sind nicht
vorhanden.

¢ Die Bus-Abschlusswiderstande sind nicht vorhanden.

Steuerung ist nicht bereit

Wird wahrend der Ausgabe eines Fahrprofils versucht, nicht zulassige Daten an die
Steuerung zu senden, erscheint folgende Meldung:

Mochmal ¥ersuchen?

Durch Betatigen der Schaltflache <Ja> wird das Fahrprofil angehalten und die
SMCI33 wechselt wieder in den Zustand ,Bereit“. AnschlieRend kénnen die Daten
nochmals an die Steuerung Ubertragen werden.

Durch Betatigen der Schaltflache <Nein> wird das Fahrprofil weiter ausgegeben.
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Steuerung ist nicht aktiv

Wird wahrend der Ausgabe eines Drehzahlprofils ein Reset der Steuerung durchge-
fuhrt (durch Aus- und Einschalten der Betriebsspannung), so ist im Drehzahimodus
eine Anderung der auszugebenden Frequenz nicht mehr moglich. Es wird die
folgende Meldung angezeigt:

Nanotec-Munich x|

\lj) Steuerung isk micht akkiv!

Nach Betatigung der Schaltflache <OK> kann der Drehzahimodus wieder gestartet
werden.

Positionsfehler

Wird eine Schaltflache betatigt, wahrend sich die Steuerung im Fehlermodus
(Positionsfehler oder Endschalter im Normalbetrieb) befindet, wird folgende Meldung
angezeigt.

MNanotec-Munich . x|
Pasitionsfehler!
Fehler zuriicksetzen?
Ja I Mein |

Der Fehler kann durch Betatigung der Schaltflache <Ja> zurlickgesetzt werden.

Eingang 1 aktiv

Wird eine Schaltflache betatigt, wenn ein Fahrprofil bereits abgeschlossen und der
Eingang 1 immer noch aktiv ist, erscheint folgende Fehlermeldung:

Manotec-Munich x|
Eingang 1 isk noch akkiy
Akkion nicht miglich!

Nach Deaktivierung des Eingangs kann die gewtinschte Schaltflache betatigt werden.
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8.3 Fehlersuche

Fehler Mdégliche Ursache Behebung
Steuerung ist | Datenlbertragung zur SMCI33 | Wahlen Sie in der Registerkarte
nicht bereit ist nicht moglich (Kommuni- ,Kommunikation“ den Port aus, an
kationsfehler): dem Sie am PC die SMCI33
Falscher COM-Port ausge- angeschlossen haben (z.B. ,COM-
wahilt. 1.
Den verwendeten Port finden Sie im
Geratemanager lhres PCs.
Kommunikationskabel nicht Bei 4-Draht-Fremdfabrikaten ist die
angesteckt oder unterbrochen | Funktion nicht garantiert, 2-Draht-
(falscher RS232-RS485- Nanotec-Wandler funktionieren
Konverter verwendet). nicht.
Verwenden Sie den empfohlenen
RS232-RS485-Konverter von
Nanotec:
¢ Bestellbezeichnung:
ZK-RS485-RS232
Es ist eine nicht vorhandene Richtige Modulnummer einstellen.
Motornummer (Modulnummer) | Siehe Abschnitt 7.6 ,Registerkarte
eingestellt. ,Kommunikation“Motoradresse
einstellen®.
Spannungsversorgung der Spannungsversorgung Uberprifen
SMCI33 ist unterbrochen. und ggf. einschalten.
Ein anderes offenes Pro- SchlieRen Sie ggf. andere Pro-
gramm blockiert den COM- gramme auf lhrem PC.
Port, an dem Sie die SMCI33
angeschlossen haben.
Wahrend der Ausgabe eines | Betatigen Sie die Schaltflache <Ja>,
Fahrprofils wurde versucht, um das Fahrprofil anzuhalten.
nicht zulassige Daten an die | Die SMCI33 wechselt wieder in den
Steuerung zu senden. Zustand ,Bereit“. AnschlieRend
kénnen die Daten nochmals an die
Steuerung Ubertragen werden.
Ubertragungs- | Die Dateniibertragung zur Kontrollieren Sie die moglichen Ur-
fehler SMCI33 ist gestort (Sender sachen fiir den Ubertragungsfehler
oder Empfanger werden und stellen Sie die Fehlerursache
gestort). ab.
Details siehe Abschnitt 8.2
.Fehlermeldungen®, Fehler-
meldung ,Ubertragungsfehler”.
Positionsfehler | Eine Schaltflache wurde Schaltflache <Ja> der Fehlermel-
betétigt, wahrend sich die dung betétigen; der Fehler wird
Steuerung im Fehlermodus zurickgesetzt.
(Positionsfehler oder End-
schalter im Normalbetrieb)
befindet.
Rote LED an Ubertemperatur Leistungs- Steuerung ausschalten und abkuh-
der SMCI33 elektronik > 75 °C len lassen.
leuchtet. Nach dem Trennen der SMCI33 vom
Netzteil wird der Fehler zuriick-
gesetzt.
Unterspannung Spannungsversorgung Uberprifen.
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9 Technische Daten

9.1 Technische Daten

Elektrische Anschliisse

Betriebsspannung Uy

DC 24 V bis 48 V +4%

max. Phasenstrom

einstellbar bis max. 3 A/Phase
Dauerstrom 2 A/Phase

Stromabsenkung

einstellbar 0 bis 80% vom Phasenstrom

Schnittstellen

e SMCI33-1:
USB-Standard

¢ SMCI33-2
RS-485 (4-Draht)
Totzeit: 2 Sekunden
19200 Baud (einstellbar)
1 Startbit, 8 Datenbits, 1 Stoppbit
keine Paritat

Steuerungsparameter

Schrittauflésung

Vollschritt

Halbschritt

Viertelschritt

Funftelschritt

Achtelschritt

Zehntelschritt

16tel-Schritt

32tel-Schritt

64tel-Schritt

adaptiver Mikroschritt (1/128)

Schrittwinkel

1,8°

Betriebsmodi

Position
Drehzahl
Flagposition
Taktrichtung
Analog
Joystick

Schrittfrequenz

0 bis 50 kHz im Takt-Richtungs-Modus
0 bis 25 kHz in allen anderen Modi

Positionstiberwachung

automatische Fehlerkorrektur bis 0,9°
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Ein- und Ausg

Schutzschaltu

ange
Eingange 6 Optokoppler
5-24V
e Sicheres Aussschalten: max. 2 V
e Sicheres Einschalten: min. 4,5V
Signalverzdgerungszeit:
e Eingange 1bis5: 120 ys
e Eingang 6: 10 ps
Ausgange 3 MosFET-Ausgange

e Open-Drain (0 schaltend, max. 24V/2A)

¢ Signalverzdgerungszeit: Ausgang 1/2: =12
us (bei 10 kQ-Pull-Up an 24 V)

ngen

Uber- und Unterspannung

Schutzschaltung bei Spannung
>50Vbzw. <21V

max. Kihlkérpertemperatur

ca. 67 °C

Im Vollschrittbetrieb ist je nach Einschaltdauer,
eingestellter Stromabsenkung und externer
Kihlflache gegebenenfalls eine Fremdbeliiftung
notwendig.

max. Umgebungstemperatur

0 bis 40 °C
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Technische Daten

9.2 Abmessungen und Steckerbezeichnungen

Abmessungen SMCI33

38+0.1 5.
74 , 8 131 9.8
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Steckerbezeichnungen
Folgende Stecker sind an der SMCI33 vorhanden:

e Stecker X1, X2, X3 und X4:
Phonix-Stecker, Typ MICRO COMBICON

e Stecker X5:

~ SMCI33-1: Mini-USB Typ B
_ SMCI33-2: Sub-D 9-polig (RS485)

82 Ausgabe: V 1.0 - 20.02.2009
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