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SMI-1 Handbuch 2

1.Allgemeine Beschreibung

Die poslme SM| 036 03 0002 ist eine bipolare, gechopperte Hochleistungs-
schrittmotorendstufe fur 2- (4-) Phasen Schrittmotoren in 4, 6 und 8 Leiter Technik.

Durch die integrierte Spannungsversorgung kann die SMI 036 03 0002 mit Gleich- oder
Wechselspannung versorgt werden, dadurch konnen erhebliche Kosten eingespart
werden, da die aufwendige Gleichrichtung der Betriebsspannung entfallen kann. Auch ist
fur die Schrittmotorendstufe keine zusétzliche Spannungsversorgung notwendig, da
interne Betriebsspannungen auf der Karte selbst erzeugt werden.

Sie setzt digitale Taktimpulse und das Drehrichtungssignal in ein taktsynchrones
Kommutierungsmuster flr den Schrittmotor um.

Die Stromregelung der SMI arbeitet nach dem Bipolar-Konstant-Stromprinzip, mit einer
internen Chopperfrequenz > 20 kHz. Durch dieses Prinzip und durch eine speziell auf
2-(4-) Phasen Schrittmotoren abgestimmte Phasenansteuerung wurde ein absolut
gerauscharmer Motorlauf erreicht.

2.Leistungsmerkmale

Integrierte Spannungsversorgung

Nur eine Betriebsspannung erforderlich

Verpolungssicherer Betriebsspannungsanschluf3

3 Schrittauflésungen auf einer Karte, Voll-, Halb- und Viertelschritt
Optoentkoppelte Eingange

Gerauschlos im Stillstand

Gerauscharmer Motorlauf

Digitale Stromeinstellung in 16 Stufen

Automatische Drehmomenterh6hung im mittleren und oberen Drehzahlbereich
Stromerh6hung im Beschleunigungs und Bremsbereich tiber Eingang mdoglich
Dil Schalter zur Endstufenprogrammierung

Alle Einstellungen auf der Frontseite der Karte

Elektronische Uberwachung von Kurzschluf3, Ubertemperatur,

Unterspannung und Uberspannung

Potentialfreier Fehlerausgang als Relaiskontakt ( Offner oder SchlieRer)
Automatische Stromreduzierung im Stillstand (einstellbar)

Bauform im Europakartenformat 100 * 160 mm mit 32 poliger VG-Leiste

nach DIN 41612 D

Baubreite nur 7 TE

Vo VWV Y
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SMI-1 Handbuch 3

3.Steuereingange

3.1 Beschaltung der Steuereingange

Als Steuereingange werden Optokoppler verwendet, dadurch werden eventuell an den
Eingdngen anliegende Stdérungen von der Steuerungselektronik abgehalten, und damit
eine sehr groRe Betriebssicherheit der Karte erreicht.

Die SMI Schrittmotorendstufe ist je nach Ausfihrung mit TTL, 12V oder 24 V
Eingangspegel zu betreiben. Es sind aber auf Wunsch auch andere Eingangspegel
verflgbar.

Die Standardtypen sind:

SMI 036 03 01X2 Eingangspegel 24 V
SMI 036 03 02X2 Eingangspegel 12 V
SMI 036 03 03X2 Eingangspegel TTL

Die Sondertypen sind:

SMI 036 03 01X3 Reset Eingang wird ID/IO
SMI 036 03 01X7 Boost Eingang wird Tor

Bei Ausfihrung mit Frontplatte ist das X durch 1 zu ersetzen.
Bei Ausfiihrung ohne Frontplatte ist das X durch 0 zu ersetzen.

Interne Eingangsbeschaltung:

R
U A 4

Die Hohe des Eingangspegels ist abhéngig von der Gro3e des Vorwiderstandes R, so
betragt sein Wert bei:

Uu=24V R =2,2 kW
u=12vVv R =1,0 kwW
u=5YV R =390 W

Die maximale Eingangsfrequenz des Taktsignals betragt 100 kHz, was bei einem 2-
Phasen Schrittmotor, mit 200 Vollschritten je Umdrehung, im Viertelschrittbetrieb eine
theoretische Drehzahl von 7500 U/min ergibt. Die mdgliche maximale Drehzahl des
Schrittmotors ist abhangig vom verwendeten Motortyp, vom &aul3eren Lastmoment, das
aufgebracht werden muf3 und von der benétigten Beschleunigung.

Die Impulsbreite des Eingangssignals muld mindestens 5 ns betragen.
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SMI-1 Handbuch 4

4. Ausgangsbeschaltung

Als Stérungsausgang oder als Bereitmeldung steht auf der SMI 036 030 0002 ein Relais
mit einem Offner- und einem SchlieBerkontakt zur Verfligung.

Die potentialfreien Relaiskontakte kdnnen maximal mit 30 V und 1 A belastet werden. Die
beiden Anschlu3pins 12 ¢ und 14 c sind miteinander verbunden und sind der
Mittenkontakt des Relais. Befindet sich die Karte im ausgeschalteten Zustand oder wurde
durch die elektronische Uberwachung ein Fehler festgestellt, so ist das Relais auf den Pin
12 a durchgeschaltet. Arbeitet die Karte fehlerfrei, so ist der Pin 14 a durchgeschaltet.
Mogliche Fehler koénnen sein keine Betriebsspannung, Ubertemperatur oder ein
Kurzschluf3 auf der Endstufe.

Ausgangsbeschaltung:

12 a

— 14a

/._..._

12c 14c¢

Eine eventuell vorhandene Stérung wird auf der Vorderseite der Endstufe mit einer roten
Leuchtdiode angezeigt.
Bei angeschlossener Betriebsspannung leuchtet die griine LED
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SMI-1 Handbuch 5

5. Programmierung der SMI

8 TE

—1— Frontplatte

. / Kihlkorper

LED fiir Betriebsspannung
LED fiir Stérung

0]
|
I

|+ Stromeinstellung

“ro
N
Do

Ruhestromeinstellung 30% / 60%
Vorzugsdrehrichtung

Schrittauflésung Halb / Voll Schritt
Schrittauflosung Viertelschritt

i
//]
/1]
T

Die B@MNO Schrittmotorendstufe SMI 036 030 0002 bietet dem Anwender eine Vielzahl
von Programmiermdglichkeiten, die einfach Uber Dil-Schalter und tber ein Potentiometer
mit 16 Stellungen auf der Frontseite der Karte vorgenommen werden kdnnen.

5.1 Stromeinstellung:

Um ein Uberhitzen des Schrittmotors und damit eine Zerstérung des Motors zu verhindern,
mul3 als erstes der Phasenstrom eingestellt werden. Das ist Uber den Drehschalter 1 in 16
Stufen maoglich. sollte der fur den eingesetzten Schrittmotor benétigte Wert nicht
vorhanden sein, muld der nachstkleinere Wert gewéhlt werden. Durch die Einstellung des
Phasenstroms besteht auch die Moglichkeit das Maximale Drehmoment des Motors zu
begrenzen, um z. B. Uberlastungen zu vermeiden. Die angegebenen Werte werden genau
eingehalten, so daf3 keine zusatzlichen Messungen notig sind.
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SMI-1 Handbuch 6

Tabelle zur Stromeinstellung:

Schalterstellung | Stromwert

425 mA
550.mA
675 mA
800 mA
925 mA
1050 mA
1175 mA
1300 mA
1425 mA
1550 mA
1675 mA
1800 mA
1925 mA
2050 mA
2175 mA
2300 mA

T|m|glO|m|>|o|o|N|o|u| | w(N|—|o

5.2 Einstellung des Ruhestroms:

Mit dem Dil-Schalter 1 kann der Ruhestrom des Schrittmotors auf 30 % oder auf 60 % des
vorgegebenen Laufstroms eingestellt werden. Durch die Vorgabe eines Ruhestroms erhalt
der Schrittmotor ein Haltemoment, so dal3 er wahrend des Stillstandes nicht durch aul3ere
BeeinfluBung seine Position verliert. Das erzeugte Haltemoment betragt je nach
Stromvorgabe ungefahr 30 % oder 60 % des maximalen Haltemoments, dal3 im
Motordatenblatt angegeben wird.

5.3 Einstellung der Vorzugsdrehrichtung:

Sollte der Motor bei den ersten Testlaufen eine falsche Drehrichtung aufweisen mul3 beim
Einsatz der SMI nicht mehr eine Motorphase getauscht werden, sondern die
Grundrehrichtung kann mit dem Dil-Schalter 2 geandert werden. Soll aber trotzdem die
Vorzugsdrehrichtung geéndert werden mifen entweder die Anschlisse A1 mit A2 oder
B1 mit B2 getauscht werden.

5.4 Einstellung der Schrittauflésung:

Mit den Dil-Schaltern3 und 4 besteht die Moglichkeit zwischen Vollschritt, Halbschritt und
Viertelschritt zu wahlen. Bei der SMI wird durch eine automatische Stromerhéhung bei den
Feinschrittauflésungen das Drehmoment ausgeglichen, so dald bei jeder Schrittauflosung
das selbe Drehmoment zur Verfigung steht.
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SMI-1 Handbuch 7

6. Ubersicht Dil-Schalter Funktionen

Dil Schalter Nr Schalterstellung OFF Schalterstellung ON
1 Ruhestromeinstellung Ruhestromeinstellung 60 %
30% vom Nennstrom

vom Nennstrom

2 Vorzugsdrehrichtung Vorzugsdrehrichtung
Motor dreht rechts Motor dreht links
Halbschrittaufldsung Vollschrittauflosung

3 ( Schalter 4 off) ( Schalter 4 off)

4 Viertelschrittauflésung

7. Drenmomenterh6hung im mittleren Drehzahlbereich

Durch eine auf der Schrittmotorendstufe integrierte Drehzahliberwachung wird ab einer
Motordrehzahl von ca 400 U/min automatisch der Phasenstrom des Schrittmotors erhoht,
so daf® bei mittleren und hohen Drehzahlen ein im Vergleich zu normalen Endstufen
héheres Drehmoment zur Verflgung steht.

Dadurch ist es moglich bei Einsatz der SMI den Schrittmotorantrieb dynamischer zu
fahren, als es herkommliche Endstufen erlauben.

8. Boostfunktion

Uber den Eingang Boost kann der Phasenstrom zusétzlich noch einmal um den Faktor 1,3
erhéht werden, was wiederum den Vorteil hat, dal3 der Antrieb durch Aktivierung des
Boost zum Beispiel in der Beschleunigungs- und Bremsphase zusatzliche
Drehmomentreserven aktivieren kann. Die Boostfunktion kann zu 100 % aktiviert werden,
so dali die Karte im Dauerbetrieb 4,2 A Phasenstrom abgeben kann.

9. Resetfunktion

Uber den Eingang Reset kann die Karte in einen definierten Grundzustand versetzt
werden. Nach dem Anlegen des Reset Signals sind beide Motorphasen bestromt.

Wahrend das Reset-Signal an der anliegt, ist der Motor bestromt, und weil3t ein
Haltemoment auf. Das Haltemoment richtet sich nach dem eingestellten Haltestrom.
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SMI-1 Handbuch 8

10.Maximaler Motorstrom

Durch die verschiedenen Mdoglichkeiten den Phasenstrom zu  beeinflul3en,
Drehmomenterh6hung bei mittleren und hohen Drehzahlen und Aktivierung der Boost
Funktion ergibt sich fir den maximale Phasenstrom folgende Berechnungsformel:

Imax = eingestellter Wert * Halbschritternéhung (1,4) * Boostaktivierung (1,3)

Beispiel:

Imax = 2300 MA* 1,4* 1,3 ==> Imax = 4,186 A

11 Anschluf3 von Posimo Schrittmotoren

Anklemmplan Posimo Schrittmotoren

B1
B

mn
27

3 kvt
gn/ml

A1 r/whr
bipolar parallel A2 %

B1
g w 32

clkwn.

g
S

A1 rjwnl
bipolar seriell i % Q

A2 el

gmn
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SMI-1 Handbuch 9

11.1 Anschluld von 6 Leiter Schrittmotoren

BA1
ne
B2

A1 —
nc %
A2 R

Die mit nc bezeichneten Anschliif3e dirfen nicht angeschlossen.
Sie mufRen gegeneinander, gegen Masse, und gegen das Gehause isoliert angeordnet
werden.
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12 AnschluRbelegung

)

Takt
Takt
Richtung
Richtung
Reset
Reset
Boost
Boost

+ 1+ 1+ 1+

(Bereitschaftsrelaise)

Ruhekontakt
Mittenkontakt
Arbeitskontakt

Al
%lwotorphase 1
A2

B
% Motorphase 2
52

Betriebsspannung

0000000000——00/0/0/9/00

o
®
®
®
o
o
®
o
@

Betriebsspannung

Steckverbinder nach DIN 41612 Bauform D
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SMI-1 Handbuch 11

13.AnschlulRbelegung mit Funktionsbeschreibung

Pin Nr Funktion
2a Takteingang: |Bei jedem Taktimpuls macht der Schrittmotor einen Schritt
2¢ die Schrittweite ist abhangig, von der eingestellten

Schrittaufteilung

4a Drehrichtung | Durch diesen Eingang wird die Drehrichtung des

4c Schrittmotors geéandert. Die Grundrehrichtung kann mit
einem Dip Schalter auf der Vorderseite der Endstufe
eingestellt werden

6 a Reset (10/ID) |Durch das Reset Signal wird die Schrittmotorendstufe in
6¢c einen Grundzustand versetzt. Es sind beide Phasen
bestromt.

Bei der Version 036 03 01X3 ist dieser Eingang 10/ID
Durch das I10/ID Signal wird die Schrittmotorendstufe
stromlos geschaltet.(Wird der Eingang bestromt, ist die

Endstufe Activ)
8a Boost Das Boost Signal dient zur Phasenstromerhdhung im
8¢ Beschleunigungs und Bremsbetrieb.
12c,14c Relais Gemeinsamer Kontakt des Potentialfreien Stérungsrelais.
12a Ruhekontakt | Durchgeschaltet, wenn die Karte ausgeschaltet oder im

Storungszustand ist.

14 a Arbeitskontakt | Durchgeschaltet, wenn die Karte einwandfrei arbeitet. Die
beiden Relaiskontakte sind mit 30 V 1A belastbar.

18 ac Al Motorphase Al
20 ac A2 Motorphase A2
22 ac B1 Motorphase B1
24 ac B2 Motorphase B2
28 ac uUB Anschlufd der Betriebsspannung. Es kann

Gleichspannung von 12 - 36 V oder Wechsel- spannung
von 8 - 24 V angeschlossen werden.

32 ac uB Beim AnschluR? keine Polung beachtet werden, da diese
Posimo Endstufe verpolungssicher aufgebaut ist.
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14. Mechanische Abmessungen

—1— Frontplatte

a / Kihlkorper

8 LED flir Betriebsspannung
c | T LED fir Storung
S
¥ Stromeinstell
; z L— Stromeinstellung
|
S| |1
— | Ruhestromeinstellung 30% / 60%
m—| || Vorzugsdrehrichtung |
~|[ Schrittauflosung Halb / Voll Schritt
I~

Schrittauflosung Viertelschritt

V:\daten\PROJEKTERW\SMI-1\SMI3603E_06.doc 11/99 Ri



SMI-1 Handbuch 13

15. Zubehor

Zu den R@SEO Schyrittmotorendstufen kann reichhaltiges Zubehor geliefert werden.

15.1 Rickwandplatinen

Diese Ruckwandplatinen sind in zwei verschiedenen Ausfihrungen erhéaltlich, so kénnen die
AnschluBklemmen nach oben oder nach hinten ausgefuhrt werden.

15.2 Frontblenden

Sollte die Schrittmotorendstufe sichtbar eingebaut werden, kann sie mit einer Frontblende
abgedeckt werden. Fiur Mehrachssysteme kénnen auch mehrere Einheiten in ein Gehause oder in
ein 19" Rack eingebaut und komplett mit der dazu- gehérigen Spannungsversorgung versehen
werden.

15.3 Spannungsversorgungen

Zu den ROMMMY Schrittmotorendstufen kénnen auch komplette Spannungsversorgungen geliefert
werden, die es lhnen erlauben unsere Schrittmotorendstufen ohne zuséatzliche Module direkt am
Netz zu betreiben.

15.4 Mehrachssysteme

Mehrachssysteme mit mehreren Endstufen , die von einer Spannungsversorgung gespeist werden
kénnen sehr einfach aufgebaut werden.
Wir kénnen Ihnen deshalb diese Systeme auch komplett anbieten

15.5 Taktgeberbaugruppen

Zu den PO Schyittmotorendstufen kénnen auch einfache Taktgebermodule geliefert werden.
Bei diesen Oszillatormodule (OZM) kdnnen die Beschleu-nigungsrampe, die Bremsrampe, die
Lauffrequenz und die Start/Stopfrequenz tber Potentiometer eingestellt werden.

Zusétzlich bietet dieses Modul die verschiedensten Mdglichkeiten, einen Schrittmotor Uber eine
SPS direkt anzusteuern.

15.6 Positioniersteuerungen mit SPS Funktionen
Fur komplexe Maschinenablaufe kénnen die Posimo Positioniersteuerungen mit SPS Funktionen
2000, RPOSEN® 3000 und fiir Servoantriebe die RO 4000 eingesetzt werden. Diese

Steuerungen die in den verschiedensten Gehauseformen ausgefiihrt werden kdnnen sind in der
Lage komplexe Maschinenablaufe zu realisieren.
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15.7 Inbetriebnahme

Fur lhre Elektroarbeiten an lhren Anlagen bietet Ihnen die Posimo Antriebstechnik auch
die Mdoglichkeit lhre Projektierungen, Verdrahtungsarbeiten und Inbetrienahmen fur Sie zu

erledigen, zu Bedingungen die Sie Uberraschen werden.

Die Fa RW Elektronik , Thr Partner auf dem Gebiet der Antriebstechnik bietet lhnen einen
Full-Service bei der Losung Ihrer Antriebsaufgaben.

Wir bringen Bewegung in die Automatisierung

Sollten Sie weitere Fragen zu unseren Produkten haben, einen Fehler in dieser
Dokumentation festgestellt oder vielleicht Anregungen zur Verbesserung haben wenden

Sie sich bitte an

RW Elektronik

Rohrersmuhlstr. 12
91126 Schwabach
Tel. 09122/76031
Fax. 09122/76033
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