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Produktmerkmale

- passend fiir HECM264...269, SECM264...2913
- nur eine Betriebsspannung von 24 bis 80 Volt
- Motorphasenstrome von 1,5 bis 8,0 Ampere

- Eingénge: (Optokoppler)
PULS, RICHTUNG, IN1[AUS, RESET, TOR]
Mehrbereichseingang 3,5...24V, Schrittfreq. bis 250 kHz

- Ausginge: (Optokoppler)
BEREIT

- einstellbare Schritte pro Umdrehung:
ideal fiir géngige Spindelsteigungen (x0x)
200, 400, 500, 1000, 2000, 2500, 5000 und 10000
Optional (x2x): 200, 400, 800, 1600, 3200, 6400

- automatische Anpassung der Betriebsparameter
0 hohe Dynamik im oberen Drehzahlbereich
0 hohe Durchzugskraft in der Beschleunigungsphase
o gerduschlos im Stillstand durch StandBy Mode

- hohe Schrittgenauigkeit und Drehmomentkonstanz
von Schritt zu Schritt

- Endstufe: bipolar, sehr geriusch- und verlustarm

- Schutz gegen Uberstrom, Ubertemperatur,
Uberspannung, Unterspannung, Verpolung

- umfangreiche LED-Diagnoseanzeige

- hochwertige Bedien- und Anschlusselemente
- automatische Stromabsenkung im Stillstand
- variable Boost-Funktion beim Beschleunigen
- aktive Ballast-Schaltung bei Uberspannung

Bestellschliissel

Stepper Motor Drive

Baureihe Motortyp --------------------"
2 2 Phasen Schrittmotor

Baureihe Nominalspannung
8  24..80Vdc

Baureihe Nominalstrom - - __________!
8 1,5...8,0Ampere

Kiihlung
0  kein Kiihlkdrper
1 mit Kiihlkorper

Gehiusevariante ------- - oo
0  mit Gehduse

2 optional andere Schrittauflosung

Montage

0  Wandmontage
1 Halteklammer fiir DIN-Schienenmontage

Schrittmotor-Technik neu definiert

Das Leistungsteil setzt neue MaBstibe in der digitalen
Regelung von Schrittmotorantrieben. Durch den Einsatz
modernster DSP-Technik konnte eine Reihe neuer
Verfahren und Schaltungstechniken in der Ansteuerung
realisiert werden. Das Ergebnis ist ein sehr preiswertes
Leistungsteil, super kompakt in den Abmessungen, fiir
hochdynamische Applikationen geeignet und in der
Ausfiihrung fiir den harten industriellen Einsatz konzipiert.

Automatisches Regler-Setup Beim Einschalten wird der
Motor elektrotechnisch erfasst. Darauthin werden die
Betriebsparameter so eingestellt, dass Dynamik und
Laufruhe optimal sind. Das Leistungsteil passt sich also
dem jeweiligen Motor an.

Boost und Stromabsenkung Abhingig vom Beschleu-
nigungsmal} wird die variable Boostfunktion aktiv, d.h. ein
zusétzlicher Stromoffset wird auf den Sollwert aufge-
schalten. Dadurch sind hohere Beschleunigungswerte
moglich. Die Stromabsenkung reduziert den Motorstrom im
Stillstand auf 60% des eingestellten Sollstromes.

Automatische Anpassung der Betriebsparameter
Wihrend des Betriebes werden bestimmte Zustinde
kontinuierlich erfasst und eine Anpassung verschiedener
Betriebsparameter automatisch vorgenommen. Das hélt das
Drehmoment lédnger konstant, so dass weit in den oberen
Drehzahlbereich dynamisch positioniert werden kann.

StandBy Mode Mit abnehmender Drehzahl bis zum
Stillstand wechselt das Leistungsteil allmdhlich in den
Stand-By Mode, der Motor ist dann bei vollem
Haltemoment absolut ruhig. Ein groBer Vorteil in Biiro-
oder Laborumgebungen.

Digitaler Phasenstromregler Die Endstufe ist voll digital
ausgefiihrt. Die Phasenstrommessung erfolgt direkt in den
Motorwicklungen. Dabei wurde streng auf die Einhaltung
der guten Laufeigenschaften wie resonanzarmer Lauf, gute
Schrittwinkelgenauigkeit und hohe Drehmomentkonstanz
von Schritt zu Schritt geachtet.

Abmessungen: 112x20x79 mm?® (ohne Kiihlkorper)

112x35x79 mm? (mit Kiihlkorper)
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Bedienelemente ECMD288
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Motoranschluss bipolar parallel: A1 = schwarz und weif/orange
A2 = orange und schwarz-weif}

Motoranschluss bipolar seriell: Al = schwarz

A2 = orange B1 =rot

B1 = rot und weif}/gelb
B2 = gelb und weiB/rot

B2 = gelb
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Funktionsbeschreibung

Die Eingénge Pulse, Dir und IN1 sind Weitbereichsein-
génge und konnen von 3,5...24V Signalpegeln betrieben
werden.

PULS: (Pulse)

Mit Beginn des aktiven Signals wird ein Schritt ausgefiihrt.
Das Leistungsteil reagiert nur auf Signalflanken. Bei akti-
vierter Stromabsenkung (Schalter ,,current reduction® on)
und Pulspausen lidnger als 1s wird der Motorstrom auf ca.
60% des eingestellten Wertes abgesenkt.

RICHTUNG: (Dir)

Das Richtungssignal bestimmt den Drehsinn des Motors.
Durch Drehen einer Motorphase kann die logische
Zuordnung invertiert werden.

IN1: (OFF standard)

Der Eingang IN1 ist ein Hilfseingang, der fiir verschiedene
Zwecke bestimmt werden kann. Als Standard hat der Ein-
gang die Funktion ,,OFF*“ Mit Bestromen des Eingangs
,,OFF“ wird der Motor stromlos geschalten. Der Strom-
chopper ist abgeschalten. Dieses Merkmal wird gelegent-
lich in der Messtechnik verwendet, um unbeeinflusst
kleinste Signalamplituden messen zu konnen. In diesem
Zustand kann der Motor mechanisch verstellt werden.

BEREITSCHAFT: (READY)

Dieser Ausgang ist bei ordnungsgemifBer Funktion strom-
fithrend. Bei Fehler ist der Kontakt gedffnet, der Zustand
wird an der LED L angezeigt.

Zustandsanzeige der LED
Betriebsbereit: LED ist an

Fehler: LED blinkt wie folgt:
2x Unterspannung war vorhanden
3x Ubertemperatur
4x Uberstrom wurde erkannt
5x Problem in Motorverdrahtung
(Leitungsbruch, iiber Kreuz)

Mit dem Eingang IN1 kann der Fehlerzustand 2x bis 4x
blinken, nach Behebung des Fehlers aufgehoben werden.

Der Fehler 5x blinken ldsst sich NUR durch eine
Abschaltung der Versorgungsspannung, nach Behebung des
Fehlers zuriicksetzen.

VERSORGUNG: (+Ub, -Ub)

Das Leistungsteil kann im Bereich von 24 bis maximal 80
Volt betrieben werden. Es muss sichergestellt sein, dass das
Netzteil im Leerlauf und +10% Netzspannung eine
Ausgangsspannung nicht iiber 80 Volt hat und einen
ausreichenden Ladekondensator von mindestens 6800pF
aufweist.

Niemals unter Spannung anklemmen, da sonst durch
das plotzliche Laden der Elkos die internen Sicherungs-
elemente ansprechen kénnen

!Auf Polung achten

MOTORANSCHLUSS:

Durch Drehen einer Phase, zB. Phase A1 mit A2 kann die
Drehrichtung gegeniiber der logischen Zuordnung vom
Richtungseingang ,.DIR invertiert werden.

Wiihrend dem Betrieb darf unter keinen Umstinden die
Motorleitung getrennt werden. Induktions-spannungen
konnen zur Zerstorung der Endstufe fithren. Deshalb ist
auf sichere Kontaktierung der Motorleitungen am
Schraubklemmstecker zu achten
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Signalinterface Ansteuerbeispiele Low aktiv, High aktiv oder RS422
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Das Signalinterface ist mittels Optokoppler galvanisch

getrennt. Zur flexiblen Ansteuerung sind jeweils die beiden Alle Signale haben einen Weitbereichseingang und
Optokopplereingénge (plus, minus) herausgefiihrt. So ist es konnen somit von 3,5V bis 24V Signalpegeln angesteuert
einfach moglich, die Endstufe mit high- oder lowaktiven werden.

Signalen oder mit RS422 Signaltreibern anzusteuern
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Zeitverhalten, (Timing)

PULS

XXX

DIR

OFF

PULS

I-RED.

OFF

READY

Power-on

! Pulsflanken:
! Puldauer:

<2ps
>2ps

pdo: > Sus
opd: > 10ms
pr: > Sus
p: > Sus
pa: 1s
ap: <500us
po: < s
ioff: < 10ms

OFF active after PULS, DIR

PULS, DIR active after OFF

PULS before DIR

PULS after DIR

Current Reduction active after PULS
Current Reduction deactive after PULS
READY after power on

motor current after OFF

OFF active nach Puls, Richtung
Puls, Richtung aktiv nach OFF
Puls vor Richtung

Puls nach Richtung
Stromabsenkung aktiv nach Puls
Stromabsenkung deaktiv nach Puls
Bereitschaft nach Einschalten
Motorstrom nach Off
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Schrittauflosung: (steps per revolution)
Die Schrittauflésungen bezichen sich auf 50 polige Hybrid-
Schrittmotoren. Folgende Schritte pro Umdrehung sind
einstellbar (x0x): 200, 400, 500, 1000, 2000, 2500, 5000
und 10000 Schritte/Umdrehung (Optional (x2x): 200, 400,
800, 1600, 3200, 6400 Schritte/Umdrehung)

Laufverhalten:

® weniger als 400 ® 400 © mehr als 400

Das Schrittverhalten verbessert sich mit hoherem Motor-
strom. (Nennstrom einstellen)

Resonanzverhalten

Das Resonanzverhalten und somit die Laufkultur des
Schrittmotors wird mit zunehmender Schrittauflosung positiv
beeinflusst. Nachfolgende Werte sollen dies verdeutlichen,
unter der Annahme, dass wir das Resonanzverhalten fiir
Vollschritt als 100% setzen.

Betrieb: Resonanzverhalten
Vollschritt 100%
Halbschritt 29%

Viertelschritt 8%

Motorstromeinstellung:  (motor current)

Der Motorstrom kann mit dem Hex-Schalter exakt einge-
stellt werden. Grundsétzlich gilt, dass nur so viel Strom wie
fiir die Applikation notwendig eingestellt werden soll, auch,
wenn dabei der Nennstrom des Motors nicht erreicht wird.
(siehe Bild ,,Bedienelemente auf Seite 4)

Malfle

Die angegebenen Stromwerte sind Spitzenstrome I einer
Phase. Der Effektivstrom je Phase L. ist Iy/V2. Der wirk-
same Motorstrom I, und somit verantwortlich fiir das
Drehmoment setzt sich aus den beiden Phasenstromen I,
und I, zusammen wie folgt: In= V(I.>+1;?)

Bei hoheren Schrittfrequenzen kann der eingestellte
Motorstrom bedingt durch die Motorinduktivitét nicht mehr
eingepridgt werden. Drehmomentreduktion ist die Folge.
(sieche Motorkennlinie der Hersteller) Es wird dann ein
Motor in Hochstromversion mit niederer Induktivitit oder
eine hohere Motorspannung (! max. Spannung beachten)
empfohlen.

Automatische Stromabsenkung wird empfohlen. ‘

ab ca. halbem Motorstrom empfehlen wir eine
Kiihlkérpermontage bzw. geeignete Maflnahmen zur
Kiihlung des Treibers. (zb. Fremdliifter)

20 79
14 [—14,5 50 |

U il U

112

B

104

A T A

Stromabsenkung: (current reduction)

Mit ,,Current Reduction wird die automatische Stromab-
senkung aktiviert. Der Motorstrom wird dabei auf ca. 60%
des eingestellten Motorstromes abgesenkt. Die Verlustlei-
stung im Motor wie auch in der Endstufe reduziert sich
dabei erheblich. Die Stromabsenkung wird aktiv, wenn der
Pulseingang langer als ca. 1s inaktiv bleibt. Bei Puls-
frequenzen unter 1 Hz kann es also vorkommen, dass die
Stromabsenkung kurzfristig aktiv wird. Um dies zu
vermeiden, sollte die Start/Stop-Frequenz deutlich iiber
diesem Wert liegen. Unmittelbar nach aktivem Pulseingang
wird der Nennstrom wieder eingestellt.

Es wird empfohlen, die Stromabsenkung generell zu
aktivieren. Werte aus der Praxis zeigen, dass damit die
Temperatur um mehr als 10° abgesenkt werden kann.

Abmessungen: 112x20x79 mm? (ohne Kiihlkorper)

112x35x79 mm? (mit Kiihlkorper)
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Technische Daten:

Modulversorgung:

absolute max. Versorgungsspannung: max. 80V
minimale Versorgungsspannung: 21V
empfohlene Versorgungsspannung : 24.78 V
Spannungsrippel: 2 Vss max.
Einschaltstrom: <2A spitze
Absicherung: 3,0 A mt
Netzteilelko: > 6800 puF
Versorgungszufithrung: 0,75 mm?
Distanz zum Netzteilelko <1,0m
Motoranschlufi:

Kabelquerschnitt: 0,75 mm?
Kabellange: 10 m max

Signaleingangsinterface:

Eingangstyp: Optokoppler verpolsicher
Eingangsspannung: low <1V
high >3,5V
nominal > 4,5V
maximal <28V
Eingangsstrom <16 mA
Pulsbreite: >2.5us
Pulsflanke: <2us
Bereitschaft:
Ausgangstyp: Optokoppler
Schaltspannung: minimal 3V
maximal 30V
Schaltstrom: maximal 50 mA
Innenwiderstand: < 20ohm
Last: nur ohmisch

Motorstromeinstellung:
Hex-Schalter, 16 Stellungen 1,5...8A

Umgebungsbedingungen:
(bei Ub<50V, frei in der Luft)

Temperatur:

Kiihlkdrper:

IMotor 1,5A 50° max
IMotor 2,5A 45° max
IMotor 6,OA 300 max
IMotor 6..8A nur mit Kiihlkorper

ab ca. halbem Motorstrom empfehlen

wir eine Kiihlkérpermontage bzw.
geeignete Mallnahmen zur Kiihlung
(zb. Fremdliifter)

UL94V-1 alle Bauteile

1P20

Problembhilfen:

Motor ohne Haltemoment, obwohl Spannung anliegt
- die Motorspannung liegt unter dem minimalen Wert

- der Eingang ,,OFF“ ist aktiv

- interne Sicherung defekt

der Motor entwickelt Haltemoment, fiihrt aber keine
Schritte aus

- Fehler in der Puls-Verkabelung

- der Pulspegel ist zu gering

- der Eingang ,,OFF* ist aktiv

plotzliche Knackgeriusche im Motor

- Versorgung kritisch an der unteren Spannungsgrenze
- der Motoranschluss hat schlechten Kontakt

- Storungen tiber Puls-/Richtungseingang

der Motor vibriert bei Pulsfrequenz und liduft nicht an

- zu geringer Motorstrom eingestellt

- zu hohe Start/Stop-Frequenz

- Motorwicklungen falsch angeschlossen oder Kabelbruch

- die automatische Stromabsenkung bleibt wirksam (zu
geringe Pulsdauer bei niedrigen Pulsfrequenzen)

Motor kommt nicht auf die Enddrehzahl, lauft aber an
- Motorspannung fiir geforderte Drehzahl zu gering

- Motorinduktivitit ist zu hoch

- Motorstrom wurde zu niedrig eingestellt

- Beschleunigungsrampe ist zu steil

- zu lange, diinne Motorleitungen

- Netzteil ist zu schwach ausgelegt und bricht zu sehr ein

der Motor verliert einzelne Schritte und driftet weg
- die Amplituden der Ansteuersignale sind zu gering
o zu grof3e Storungen auf den Signalleitungen
Abschirmung verbessern
o das Verdrahtungskonzept ist nicht optimal (alle Massen
sind sternférmig an einen gemeinsamen Bezugspunkt
zu
fiihren)
- die mechanische Wellenkopplung hat Schlupf
- der Motor rastet aus und kann nicht folgen

die automatische Stromabsenkung wirkt nicht
- der Pulseingang bleibt nach letztem Puls bestromt
- der Schalter ist nicht auf Position ,,on*

der Motor wird sehr warm
- bis 85 Grad Celcius kein Problem
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Allgemeine Installationsanforderungen

Das Gehiuse! ist generell separat zu erden. Meist ist dafir
an der Frontplatte eine Fliigelmutter als Erdungsschraube
vorgesehen oder es existiert ein Schirmanschluss. Jede
Komponente ist mit einem separaten Erdungskabel an
einem zentralen ,,Erdungspunkt anzuschliefen. In der
Regel ist dies das Maschinenbett oder eine Erdungsschiene
im Schaltschrank.

Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme, ob die geforderte
Leistung fiir Thre Applikation ausreichend ist und dass
angegebene Maximalwerte nicht iiberschritten werden.

Einbaulage senkrecht, Liiftereintritt' und Liiftungsschlitze
frei halten

Motorkabel sind generell in geschirmter Ausfiihrung zu
installieren. Bei gleichem Potential von Motorflansch und
Steuerung (kurze Distanz) wird der Schirm beidseitig
geerdet. Ansonsten wird nur eine einseitige Anbindung
empfohlen in der Art, dass motorseits der Schirm iiber einen
Kondensator galvanisch getrennt angebunden wird.

Generell darf der Potentialunterschied nur im Bereich von
einigen wenigen mVolt liegen

Bei symmetrischen Motorleitungen wie beim 2-Phasen-
Schrittmotor (Hin- und Riickleitung) werden verdrillte
Adernpaare empfohlen.

Signalkabel sind ebenfalls zu schirmen. Bei Hin- und
Riickleitung werden verdrillte Adernpaare empfohlen.

Der SchirmfuBBpunkt ist moglichst direkt am Gehduse oder
Montageblech aufzulegen.

Signalkabel sind von Motorkabel getrennt zu verlegen.
Lange parallele Fithrungen sind zu vermeiden, Kreuzungen
moglichst senkrecht auszufiihren.

Uberpriifen Sie mogliche Einstellungen auf Richtigkeit.

ECZM@W@M

EC MOTION GMBH
Glockrung (neu) 8
41812 Erkelenz

1 falls vorhanden

Sicherheitshinweise / Schutzanforderungen

Die Installation des Produkts darf nur durch eine
ausgebildete Fachkraft (Elektro) durchgefiihrt werden. Es
sind die lédnderspezifischen Bestimmungen wie
Unfallverhiitung, Errichten von elektrischen und
mechanischen Anlagen und Funkentstorung zu beachten.

Bei nicht sachgemidfBem Betrieb des Produkts konnen
Personen verletzt, das Produkt und weitere extern
angeschlossene Komponenten beschédigt oder die Umwelt
unzuldssig belastet werden

Der Betrieb ist nur mit geschlossenem Gehiuse erlaubt?.
Das Produkt darf wegen evtl. noch vorhandener
Hochspannung grundsétzlich nicht gedffnet werden, auch
nicht nach langerem Stillstand. Stellen Sie sicher, dass
Kinder keinen direkten Zugang haben.

Es diirfen keinerlei technische Verdnderungen am Gerit
vorgenommen werden.

Das Gehéuse! ist generell und separat zu erden. Dafiir ist in
der Regel extra eine Erdungsschraube an der Frontplatte
vorgesehen. Die Erdung hat vor der Inbetriebnahme zu
erfolgen.

Unter keinen Umstinden diirfen Stecker unter Spannung
oder Betriebszustidnden abgezogen oder gesteckt werden.
Alle Montagearbeiten haben spannungslos zu erfolgen.

Der Betrieb in feuchter oder Spritzwasser gefahrdeter
Umgebung ist nicht zuléssig

Tel.: +49-(0)2431-94206-0
Web: www.ec-motion.de
Email: info@ec-motion.de

2 nicht bei open frames (nur Platinen)
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