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Leistungsumfang:

· bipolare Schrittmotorendstufe

· nur eine Versorgungsspannung notwendig 

· Voll- Halb- oder Mikroschrittbetrieb

· Ansteuerung TTL / C-MOS / SPS-Pegel (24V) kompatibel

· stufenlos einstellbarer Arbeits- bzw. Ruhestrom

· automatische Stromreduzierung bei Motorstillstand

· galvanische Trennung

· aktive Kühlung

· Statusanzeige über Siebensegmentanzeige

· universell einsetzbar

· passt in jeden 19“-Einschub 

· potentialfreie Relais-Arbeitskontakte (z.B. für Fräsmotor, Absaugung)

· Programmierung über serielle Schnittstelle (RS232)

· Programm in Festwertspeicher downloadbar für standalone Anwendungen

· kaskadierbar auf bis zu 4 Achsen

· Analogeingang (z.B. für Joystickanschluß)

Technische Daten:

Versorgungsspannung
24 ... 48 VDC

Max. Stromaufnahme
6,5 A

Phasenströme
max. 3 A (stufenlos einstellbar)

Referenzschalter

(an 9-pol SUBD)
mechanischer Schließerkontakt gegen Spannung

oder pnp-Näherungssensor

Ausgabefrequenz
max. 5 kHz

Eingänge
Takt / Richtung / Freigabe / Referenzschalter / Sicherheitsendschalter/ Jobstart / Jobstop / 

Pause / Parken / Referenzanforderung / 

2 Eingänge für kundenspez. Anwendungen

Ausgänge
2 x 1 potentialfreier Arbeitskontakt (48V/1A)

Technische Änderungen vorbehalten.
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1.  Einführung

Die Schrittmotorsteuerkarte SMC3000 dient zur Ansteuerung von bipolaren Schrittmotoren im mittleren Leistungsbereich.

Eine variable externe Spannungsversorgung und kontinuierlich einstellbare Phasenströme garantieren eine einfache Adaption an viele Motortypen.

Zur Einarbeitung in die Theorie von Schrittmotoren verweisen wir auf folgende Literatur:




Schrittmotor-Antriebe




Franzis-Verlag GmbH




Autor:  Prautzsch
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2.  SMC3000 / EMCU

Die SMC3000 ist ein sehr flexibles Schrittmotor-Ansteuerungs-Element.

Sie können die Karte SMC3000 allein verwenden und damit Schrittmotoren bis zu 3 Ampere Phasenstrom betreiben.
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Sie können mehrere Karten durch ein übergeordnetes System steuern, z.B. durch eine SPS oder durch ein anderes Programm, dass Takt / Richtung ausgibt.
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Noch größere Möglichkeiten ergeben sich durch die Verwendung der Intelligenten Steuerungseinheit EMCU.
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2.1  Übersicht
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2.2  Spannungsversorgung

Zum Betrieb der Schrittmotorsteuerkarte wird eine externe nicht stabilisierte Gleichspannungsversorgung zwischen 24 Volt und 48 Volt benötigt. Die Restwelligkeit der Gleichspannung sollte 2 Volt nicht überschreiten.

Achtung!

Bei zu hoher Spannung (U > 48V) kann die Karte beschädigt werden.
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2.3  Motoranschluß

Bei 2-Phasen - Schrittmotoren wird jeweils eine Phase an den Klemmen D24-B24  D26-B26 bzw Z26-Z28  D28-B28 angeschlossen.
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Sollen 4-Phasen - Schrittmotoren an die Schrittmotorkarte angeschlossen werden, müssen jeweils zwei Phasen zusammengeführt werden (seriell oder parallel).
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2.4  Drehrichtung der Motoren

Die Drehrichtung der angeschlossenen Motoren kann durch Vertauschen der Anschlußleitungen einzelner Phasen umgekehrt werden:

Beispiel:
2-Phasen – Schrittmotor:


Phase1: 
Klemme D24-B24 / D26-B26

Phase2:
Klemme Z26-Z28 / D28-B28

Durch Vertauschen der beiden Anschlußdrähte D24-B24 / 

D26-B26 wird eine Drehrichtungsumkehr erreicht.

Den gleichen Effekt erreicht man durch Vertauschen der 

Anschlußdrähte an den Klemmen Z26-Z28 / D28-B28.

2.5  Einstellen des Phasen-Ruhestromes

über Spindeltrimmer P2 von 0 – 3A (zu Messen am Mittelabgriff von P2).

Formel: 

IPHR = Vref * 0.605 [A]


bei Vref = 0,83V ergibt sich ein Phasenstrom von 0,5A.

Der Phasenstrom wird bei Mototstillstand automatisch auf den eingestellten Wert reduziert.

2.6  Einstellen des Phasen-Arbeitsstroms

über Spindeltrimmer P1 von 0 – 3A (zu Messen am Mittelabgriff von P1)

Formel:

IPHA = Vref * 0.605 [A]

bei Vref = 3,31V ergibt sich ein Phasenstrom von 2,0A.

bei Vref = 4.13V ergibt sich ein Phasenstrom von 2,5A.
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2.7  Jumper J1, J2, J3, J4

Die Stellung des Jumpers J1 entscheidet, wie das Relais K1 angesteuert werden kann, der Jumper J2, wie das Relais K2 angesteuert wird.
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Die Jumper J3 bzw J4 entscheiden, wie der Eingangskreis versorgt wird.
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Auslieferungszustand:
J1-J4 befinden sich in Stellung 2-3

Achtung

Jumper-Änderungen nur im spannungslosen Zustand durchführen!
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2.8  DIP-FIX-Schalter

Mit den DIP-Schalter DIP1 bzw DIP2 kann die Schrittauflösung eingestellt werden:
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Sind DIP1 und DIP2 in Stellung OFF, arbeitet die Steuerung im Vollschrittbetrieb:

Ein Motor mit 1.8° / Schritt führt bei 200 Schritten eine 

360° Drehung aus.

Befindet sich DIP1 in Stellung ON und DIP2 in Stellung OFF,

arbeitet die Steuerung in Halbschrittbetrieb:

Ein Motor mit 1.8° / Schritt führt bei 200 Schritten eine 

180° Drehung aus.

Befindet sich DIP1 in Stellung OFF und DIP2 in Stellung ON,

arbeitet die Steuerung in Viertschrittbetrieb:

Ein Motor mit 1.8° / Schritt führt bei 200 Schritten eine 

90° Drehung aus.

DIP3 legt fest, auf welche Flanke, die Eingangssignale reagieren.

DIP 8 dient zur Systemprogrammierung. DIP 8 muß immer in Stellung OFF sein!
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2.9  Steckverbinder SV1, SV2, ST6

2.9.1  26-poliger Wannenstecker (SV1)
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Beschreibung der Signale:

PIN
Name
Beschreibung

1
GND-EXT


2
U-EXT


3
TAKT
Max. Taktfrequenz: 5kHz

Eingang reagiert auf Flanke wie mit 

DIP-FIX-Schalter 3 eingestellt.

4
DIR
Die Drehrichtung des Motors wird bei Aktivierung des Eingangs „DIR“ umgekehrt.

Eingang reagiert auf Flanke wie mit DIP-FIX-Schalter 3 eingestellt.

Achtung: 

Der Eingang „DIR“ darf nur bei stehendem Motor geschaltet werden.

5
FREIGABE
LOW: Endstufe ist nicht bestromt.

HIGH: Endstufe ist bestromt.
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6
REFSW *
Referenzschalter (Mechanischer Schließer)

7
SICHSW
Sicherheitsendschalter (Mechanischer Öffner) Der ‚Job‘ wird beendet.

8
START *
Ist ein Programm im Festwertspeicher, wird der ‚Job‘ gestartet; 

Nach einer Pause wird der ‚Job‘ fortgesetzt

9
STOP *
Siehe Befehl ‚Achsen sofort stoppen‘

10
PAUSE *
Siehe Befehl ,Pause setzen‘ bzw.

‚Pause beenden‘

11
PARKEN *
Der ‚Job‘ wird nach Abarbeitung des aktuellen Befehls angehalten. Maschine fährt in Nullpositon. Sobald die Parken-Taste nochmals betätigt wird, wird der ‚Job‘ fortgesetzt.

12
REFANF *
Referenzanforderung; ist nur im Ruhezustand möglich, nicht während ‚Job‘

13
E1
Eingang 1: Wirkungsweise wie unter 

„Jumper J1, J2“ beschrieben.

14
E2
Eingang 2: Wirkungsweise wie unter 

„Jumper J1, J2“ beschrieben.

15-18

Nicht belegt

19
+5A **
Joystick-Spannungsversorgung 

20
ANA1 **
Joystick-Eingang 

21
ANA2 **
Joystick-Eingang 

22
ANA3 **
Joystick-Eingang 

23
ANA4 **
Joystick-Eingang 

24
GND **
Joystick-GND 

*
nur in Verbindung mit EMCU

**
in Vorbereitung. 

Die Impedanz des Joystick sollte größer als 5 k( sein.

Die Signale an den Eingängen können TTL / C-MOS / SPS-Pegel haben.
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Der 26-polige Wannenstecker (SV1) ist über das mitgelieferte Adapter-kabel auf eine 25-pol SUB-D Buchse herausführbar, wobei sich folgende Belegung ergibt.
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2.9.2  10-poliger Wannenstecker (SV2)

Über den 10-poligen Wannenstecker (SV2) kann die EMCU mit einem Personalcomputer über ein handelsübliches serielles Kabel verbunden werden.
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Der 10-polige Wannenstecker (SV2) ist über das mitgelieferte Adapter-kabel auf eine 9-polige SUB-D Buchse herausführbar, wobei sich folgende Belegung ergibt.
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2.9.3  48-polige Messerleiste (ST6)

PIN
Interner Name
Beschreibung

D2



B2



Z2



D4
K1-NC
Potentialfreier Relais Ausgang K1 (Öffner)

B4
K1-C
Potentialfreier Relais Ausgang K1 (Gemeinsam)

Z4
K1-NO
Potentialfreier Relais Ausgang K1 (Schließer)

D6
K2-NC
Potentialfreier Relais Ausgang K2 (Öffner)

B6
K2-C
Potentialfreier Relais Ausgang K2 (Gemeinsam)

Z6
K2-NO
Potentialfreier Relais Ausgang K2 (Schließer)

D8
TAKT-EXT
Eingang Takt (TTL-Pegel)

B8
DIR-EXT
Eingang Richtung (TTL-Pegel)

Z8
INH-EXT
Eingang Enable (TTL-Pegel)

D10
TAKT-Y
*1 Ausgang Takt Y-Achse  (TTL-Pegel)

B10
DIR-Y
*1 Ausgang Richtung Y-Achse (TTL-Pegel)

Z10
INH-Y
*1 Ausgang Enable Y-Achse (TTL-Pegel)

D12
TAKT-Z
*1 Ausgang Takt Z-Achse (TTL-Pegel)

B12
DIR-Z
*1 Ausgang Richtung Z-Achse (TTL-Pegel)

Z12
INH-Z
*1 Ausgang Enable Z-Achse (TTL-Pegel)

D14
TAKT-U
*2 Ausgang Takt U-Achse (TTL-Pegel)

B14
DIR-U
*2 Ausgang Richtung U-Achse (TTL-Pegel)

Z14
INH-U
*2 Ausgang Enable U-Achse (TTL-Pegel)

D16
*


B16
*


Z16
*


D18
*


B18
GND
GND

Z18
*


D20
*


B20
GND
GND

Z20
*
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D22
*


B22
GND
GND

Z22
REFSW_
Eingang Referenzschalter (TTL-Pegel)

  mechansicher Schießer gegen Masse oder

  open kollektor  npn-Näherungssensor 

D24
PH-A1
Phase A1

B24
PH-A1
Phase A1

Z24
+5V


D26
PH-A2
Phase A2

B26
PH-A2
Phase A2

Z26
PH-B1
Phase B1

D28
PH-B2
Phase B2

B28
PH-B2
Phase B2

Z28
PH-B1
Phase B1

D30
Masse
Masse

B30
Masse
Masse

Z30
Masse
Masse

D32
+Versorg 
+Versorg

B32
+Versorg
+Versorg

Z32
+Versorg
+Versorg

* reserviert für Erweiterungen

*1
nur in Verbindung mit EMCU

*2
in Vorbereitung 
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2.10 Die Statusanzeige


Bedeutung

Dezimalpunkt
Betriebsspannung ist angelegt

0
Endstufe gesperrt (FREIGABE-Eingang nicht

beschaltet oder Sicherheitsendschalter gedrückt)

1
bereit für Steuerkommandos

2
Referenzfahrt Achse X wird ausgeführt

3
Referenzfahrt Achse Y wird ausgeführt

4
Referenzfahrt Achse Z wird ausgeführt

5
Referenzfahrt Achse U wird ausgeführt

6
Job wird abgearbeitet

7
kein Job vorhanden (noch nicht vorhanden)

8
Vektorfahrt

9
Download Firmware

A
-

b
Pause

C
Parken

d
Datenempfang in Festwertspeicher

E
-

F
-

weitere Statusmeldungen sind in Vorbereitung
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3.
Anhang

3.1  Technische Daten

· Ausgabefrequenz (=Geschw.)
65-5000 Hz (+-5%)

· Serielle Übertragungsgeschw.
19200 Baud

3.2  Lieferumfang

· Programmdiskette

· Dokumentation

· Adapterkabel zur Herstellung einer seriellen Verbindung

· Adapterkabel zum Heranführen der Eingangssignale

EMIS GmbH  (  Zur Drehscheibe 4  (  92637 Weiden

Tel. 0961/32040   Fax 0961/31494

www.emisgmbh.de
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