Felhasznaldoi kézikonyv

DM2280A tipusu Iéptetdmotor meghajto




Bevezetés

A DM2280A egy Uj generacios Iéptetdmotor meghaijtd, a 32 bites digitalis jelfeldolgozasnak
(DSP) kdszonhetben, lépésvesztés lehetésége minimalizalodik, sokkal alacsonyabb gerjesztési
zaj és rezges!

Jellemzok
e Alacsony motorzaj
Alacsony meghajté és motormelegedés
Nagy teljesitmény
Tapfeszlltsége 230VAC, legmagasabb aram akar 11A (RMS 8A)
Optikailag szigetelt, kilonbdzeti bemeneti jelek, 200KHz impulzus frekvencia
Automatikus Uresjarati aram csokkentés
15 kivalaszthato6 felbontas decimalis és binaris Uizemmaodban
4, 6, 8 vezetékes motorhoz hasznalhaté
Arambeallitas DIP kapcsoldval, 8 kilonbdz6 értékre
Tulfeszlltség és rovidzar védelem
Méret (198x76x130mm)

Alkalmazasok

NEMA 34, 110 és 130 méreti Iéptetdbmotorok széles skalajaval, valamint szamos géppel
hasznalhat6 egyutt, mint példaul az X-Y tablak, cimkézé gépek, lézervagok és
marogépek. Kulonosen hasznos olyan alkalmazasoknal, melyeknél alacsony zajra,
vibraciora, nagy sebességre és pontossagra van szikség.

Elektromos adatok (T;= 25°C)

. DM2280A
Paraméterek : -
Min. Max. Egység
Kimeneti aram 3.2 11 (8 RMS) A
Tapfeszultség (AC) 80 285 VAC
Logikai jelaram 7 16 mA
impulzusfrekvencia
|zolacios ellenallas 500 - Mohm




Uzemi kérnyezet és paraméterek

Uzemi hémérséklet Max. +70°C

Kornyezeti hdmérséklet -10°C — +45°C

Paratartalom 40% - 90% relativ

Vibracidé Max. 5,9 m/s2

Tarolasi hémérséklet -20°C — +125°C

Toémeg Kb. 0,8 kg

A meghajto és motor melegedésének csokkentéséhez ajanlott az automatikus
uresjarati lzemmaod valasztasa, azaz az aram automatikus csokkentése 50%-kal
a motor megallasakor.

e A meghajtot fuggdlegesen szerelje fel, hogy maximalizalja a hatési feltletet!

Mechanikus adatok (egység: mm )
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»Signal” csatlakozo kiosztasa:

Erintkezd funkcio

Leiras

PUL+ (+5 V)

PUL- (+5 V)

Impulzus jel: egyszerl impulzus (impulzus/irany) Gzemmaodban
ez a bemenet jelenti az impulzust, mely hatdsos minden
felmend élre; 4-5 V PUL-HIGH, 0-0,5 V PUL-LOW esetén.
Kettds impulzus uzemmaodban (impulzus/impulzus) ez a
bemenet jelenti az éramutato jarasaval megegyez6 (CW)
impulzust. A megbizhato valasz érdekében az impulzus
szélességnek hosszabbnak kell lenni 2,9us-nal. Soros
csatlakozasi ellenallas szukséges az aramkorlatozashoz, ha +12
V vagy +24 V fesziltséget hasznal.

DIR+ (+5 V)

DIR- (DIR)

DIR jel: egyszer( impulzus Uzemmaddban ez a jel
alacsony/magas feszultség szintekkel jelzi a motor forgasanak
iranyat; a jel 6ramutaté jarasaval ellentétes (CCW) impulzus,
mely hatasos minden felmend élre. A megbizhato
mozgasvalaszhoz a DIR jelnek legalabb 5 ps-mal meg kell
el6znie a PUL jelet. 4-5 V DIR-HIGH esetén, 0-0,5V DIR-LOW
eseten.

ENA+ (+5 V)

ENA- (ENA)

Engedélyez6 jel: ezzel a jellel tilthatd/engedélyezhetd a
meghajté. A magas szint tiltja, az alacsony szint engedélyezi a
meghajtot. Rendszerint nincs csatlakoztatva (engedélyezett).

,Power” csatlakozo6 kiosztasa:

Erintkezd funkcid Leiras
VCC AC (valtdbaramu) tapfesziltség, 110VAC — 230VAC
VCC AC (valtéaramu) tapfeszultség, 110VAC — 230VAC
A+ /[ A- A (fazis) motortekercs (A+ és A- vezetékek)
B+ / B- B (fazis) motortekercs (B+ és B- vezetékek)

*A mozgas iranya a motormeghajtas vezetékek bekétésével egyezik meg. A két
vezetéket felcserélve a tekercsen, a meghajto ellentétes iranyba fogja hajtani a motort.

Magas fesziiltség!

Belizemelés elbtt, a késziilék megfelel6 foldelésérél
gondoskodni kell.




Vezérlojel csatlakozé ,,Signal” feliilet

Ez a meghajtd differencial bemeneteket hasznal a zaj ellenallé képesség és a
csatolofelllet rugalmassag fokozasahoz. A bemeneti aramkor nagy sebességu
optocsatolot tartalmaz, és képes vonalmeghaijtas, nyitott kollektor vagy PNP kimenet
fogadasara. A kovetkez6 abran nyitott kollektoru és PNP jelek csatlakoztatasa lathato.

Controller Driver
WCC VEC PLS+ 200 €
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R=0 ha VCC=5V
R=1K (teljesitmény>0,125W) ha VCC = 12V
R=2K (teljesitmény>0,125W) ha VCC = 24V
Az R-nek a vezérl§jel aljzathoz kell csatlakoznia.

Csatlakozas nyitott kollektoru jelhez (k6z6s andd)
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Meghajtoé csatlakozas Iéptetomotorokhoz ,,Power”
A DM2280A barmely 4, 6, 8 vezeték( hibrid I1éptetémotort képes meghaijtani.

4 vezetékii motor csatlakoztatasa:

A sebesség és nyomaték a cséveélési induktivitastol fugg. A meghajté kimeneti aramanak
beallitasaban szorozza meg a megadott fazist 1,4-gyel, hogy meghatarozza a csucs
kimeneti aramot.
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6 vezetékili motor csatlakoztatasa:

A 8-vezetékl léptetémotorokhoz hasonldan, a 6-vezetéki motorok két kulonb6zé
konfiguracioval rendelkeznek a nagy sebességl vagy nagy nyomatéku mikoédéshez. A
nagy sebességi konfiguraciot féltekercsnek is nevezik, mert a motor tekercsének csak
felét hasznalja. A nagy nyomatéku konfiguracio, vagyis a teljes tekercs, a motor a teljes
tekercsét hasznalja.

1, Féltekercs konfiguracio

Ahogy korabban mar allitottuk, a féltekercs

konfiguracié a motor tekercsének felét A+ N

hasznalja. Ez kisebb induktivitast, ezaltal i ¥ s Y
alacsonyabb nyomatékot jelent. A 8 =4
motorvezeték parhuzamos A —= |:
csatlakoztatasahoz hasonléan, a e \ ,f"'
nyomatékkimenet stabilabb lesz nagy *j \\H_____ A
sebességnél. Erre a konfiguraciora NC - -

kiegyensulyozott rézként is szoktak AN

hivatkozni. A meghajtoé kimeneti aramanak
beallitasahoz szorozza meg a megadott
fazisonkénti (vagy pélusonkénti) aramot 1,4-
gyel, hogy megkapja a cstics kimeneti B+ B- NC
aramot.




2, Teljes tekercs konfiguracioé

A teljes tekercs konfiguraciot hatvezetékes motoroknal abban az esetben kell hasznaini,
ha nagyobb nyomatékra van szikség kis sebességen. Erre a konfiguraciéra hivatkoznak
teljes rézként is. Hasznalja a fazisonkénti (vagy egypolusu) arameértéket csucs kimeneti
aramkent.
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8 vezetékes motor csatlakoztatasa:

A 8-vezetékes motorok nagyobb foku rugalmassagot kinalnak a rendszertervezé
szamara, mert csatlakoztathatok sorosan és parhuzamosan is, szamos alkalmazasnak
felelve meg ezzel. Ne felejtse el, hogy két tekercs parhuzamos csatlakoztatasakor a
tekercs induktivitasa felezédik, és a motor sebessége jelentésen megndvekedhet. A
soros csatlakoztatas megnovekedett induktivitast eredményez, €s a motor csak kis
sebességen mikodik.

1, Soros csatlakozas

A soros motor csatlakoztatast rendszerint olyan

esetben kell alkalmazni, ahol nagyobb At % B i
nyomatékra van sziukség alacsonyabb = \
sebességen. Mivel ez konfiguracio rendelkezik a | 4 .' |
legnagyobb induktivitassal, a teljesitmény ™ "-\ /
csOkken nagyobb sebességeknél. A csucs = SO
kimeneti aram meghatarozasahoz hasznalja a A- ——

fazisonkénti (vagy egypolusu) aramot, vagy P
szorozza meg a kétpblusu aramot 1,4-gyel. A
Ne felejtse el, hogy két tekercs parhuzamos t ‘
csatlakoztatasakor a tekercsek induktivitasa felére

csokken, és a motor sebessége jelentésen B+ B-
megnb&het. A soros csatlakozas megndvekedett
induktivitast eredmeényez, igy a motor csak alacsonyabb sebességeken hasznalhato.




2, Parhuzamos csatlakoztatas

Egy 8-vezetékes motor parhuzamos B * pE A
konfiguracioban stabilabb, de kisebb 2 \
nyomatékot kinal alacsonyabb sebessegen. Az A- |
alacsonyabb induktivitds miatt magasabb lesz 3 \. o
a nyomaték a nagyobb sebességeknél. ﬂ SRS

Szorozza meg a fazisonkénti (vagy egypolus)
aramot 1,96-tal, vagy a bipolaris aramot 1,4-
gyel a csucs kimeneti aram
meghatarozasahoz.

Tapfesziiltség / kimeneti aram kivalasztasa:

A magasabb tapfeszlltség ndvelheti a motor nyomatékat nagyobb sebességen, igy
segithet elkerllni a kihagyott Iépéseket. Mindezek mellett a magasabb fesziltség motor
remegést okozhat alacsonyabb sebességen, bekapcsolhatja a tulfeszultség védelmet,
és kart okozhat a meghajtéban. Eppen ezért ajanlott pont akkor tapfesziiltséget
valasztani, amekkorat az alkalmazas igényel.

e Egy adott motor esetében a magasabb meghajté aram hatasara a motor
nyomatéka nagyobb lesz, de ugyanakkor jobban fog melegedni a motor és a
meghaijtd. Eppen ezért a kimeneti aramot Gigy érdemes beallitani, hogy a motor ne
melegedjen tul hosszutavon.

e Mivel a motortekercsek parhuzamos és soros csatlakoztatasa jelentésen
megvaltoztatja a végss induktivitast és ellenallast, ezért fontos a meghajto
kimeneti aramat a motor fazis aramatol, a motorvezetékektdl és a csatlakoztatasi
maodtol fuggben beallitani.

e A gyart6 altal megadott fazisaram fontos a meghajté aramanak kivalasztasakor. A
kivalasztas fugg a vezetékek szamatol, valamint a csatlakoztatas modjatdl is.




A meghajton talalhaté DIP kapcsolo beallitasa mikrolépés felbontas, valamint a
motor miikédteté aram beallitasahoz:

) Step/Dir
. . . Alléhelyzeti vagy . - .
Dinamikus aram Aram CW/GCW Mikrolépés felbontas
(fél/teljes) uzemmad

SW8 SW9 SW10 SW6 SW7 SW1 SwW2 SW3 SW4 SW5

Alléhelyzeti aram:

SW6 DIP kapcsold. Az OFF azt jelenti, hogy az alléaram a fele a dinamikus aramnak, az
ON pedig azt jelenti, hogy az alléaram megegyezik a dinamikus arammal. Az aram
automatikusan a dinamikus arambeallitas 50%-ara csokken 0,4 masodperccel az utolsé
impulzus utan. Ez csokkenti a motor melegedését!

FONTOS! A DIP kapcsolé OFF allasa logikai 1-nek mindsul (lasd tablazat), az ON allasa
logikai O-nak.

TESZT Gzemmodban a készulék 1KHz-es pulzus jelet kuld a motornak.

Mikrolépés:
Pulzus/Fordulat SW1-SW5 Pulzus/Fordulat SW1-SW5
200 00000 6000 10000
400 00001 6400 10001
500 00010 7200 10010
600 00011 8000 10011
800 00100 10000 10100
1000 00101 12000 10101
1200 00110 12800 10110
1600 00111 20000 10111
2000 01000 24000 11000
2400 01001 30000 11001
2500 01010 40000 11010
3000 01011 60000 11011
3200 01100 N/A 11100
3600 01101 Teszt 11101
4000 01110 Teszt 11110
5000 01111 Teszt 11111




Fazis arambeallitas:

RMS(A) Sws SW9 SW10

4.5 0 0 0

5 0 0 1

5.5 0 1 0

6 0 1 1

6.5 1 0 0

7 1 0 1

7.5 1 1 0

8 1 1 1

Vezerléjel hullamformaja és idézitése:
2 seconds after the
- POWER SEQ power-on sequence
PWR | & S
Step pulse |—U—L
: >2us PLS Step pulse
=» [nput signal wav- '\E_% \ /TN /
eform and timing '<'1'u‘s‘i‘:  <1us” E.-,:>5us
>5us! -s1us.
<tus\ E/:IDIR Direction Signal
i ENA offline signal

Megjegyzés: Tapellatast kovetd 2mp id6 elteltével Uzemképes a készulék.




Tulfesziiltség és rovidzar védelem

Ha a tapegység feszultsége meghaladja a 285VAC értéket, a védelmi aramkor
bekapcsol, és az uzemi jelz6 LED pirosra valt. Ha a tapfeszultség értéke 80VAC ala
csokken, a meghajté nem mikdodik megfeleléen.

Tekercsfold rovidzar védelem

A védelem akkor kapcsol be, ha rovidzarlat kovetkezik be a motortekercs és a fold
kozott.

Rovidzar védelem

A védelem rovidzarasi aram esetén kapcsol be, mely maskulonben kart okozna a
meghajtoban.
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