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1 Ubersicht zum DSM

In diesem Kapitel

Dieses Kapitel gibt einen Uberblick zur Funktionsweise der Schrittmotor-
Ansteuerung DSM. Folgende Punkte werden behandelt:

» Geratekonzept der DSM
* Sonstige Komponenten
» Blockschaltbild

* Handbuch

» Garantie

1.1 Geratekonzept DSM

Uberblick

Eigenschaften

Aufgrund der Eingangsgrofien Takt- und Drehrichtungs- Signale erzeugt die
Schrittmotoransteuerung DSM als Ausgangsgréf3en Motorstrome zum Betrieb
eines 2- Phasen- Schrittmotors.

Zu den wichtigsten Eigenschaften des DSM gehoéren:
* bipolare Endstufenschaltungen,
*  Mikroschrittfahigkeit, sowie

* eine Schaltung zur Resonanzunterdriickung im mittleren Frequenzbereich.

Die Motorstrome des DSM sind Uber DIP-Schalter im Bereich von 5 A (im
Mikroschrittbetrieb 7,1 A Spitzenstrom) bis 0,625 A (im Mikroschrittbetrieb 0,88
A Spitzenstrom) einstellbar.

Die Ansteuerung liefert bei einer Versorgungsspannung zwischen 24 und 75 V
DC geregelte Motor- Phasenstréme. Sie ist ausgelegt fur den Betrieb eines 2-
Phasen- Hybridschrittmotors aus den Produktreihen von Bautz. Dies kann
entweder ein Standard- Hybrid- Schrittmotor sein oder ein Hochleistungs-
Hybrid- Schrittmotor nach dem patentierten Sigmax®- Prinzip.

Hinweis: Der Ausgangsstrom der DSM muss zum Nennstrom der
Motorwicklung passen, bzw. passend eingestellt werden.

Bipolare Chopper- Endstufe - Die patentierte, pulsbreitenmodulierte 4-Phasen-
Chopper- Endstufe regelt die Motorwicklungsstrome elektronisch mit einer
Chopperfrequenz von 20 kHz. Sie verbindet die Vorteile von rezirkulierender und
nichtrezirkulierender Stromregelung und bewirkt eine hohe Unterdriickung der
Gegen-EMK bei geringer Welligkeit des umgerichteten Stroms.

Zu den weiteren Vorteilen gehoren:

» verringerte Verlustwarmeabgabe

* niedriges elektrisches Stérniveau

* bessere Stromuberwachung beim Abbremsen des Motors.

Technische Beschreibung
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Einstellungen
mit DIP-Schalter S1

Mikroschritte - Uber Schalter einstellbar: Schrittweiten von 1/1, 1/2, 1/5, 1/10,
1/25, 1/50, 1/125 und 1/250 eines Vollschrittes bei gesteckter Dezimalbriicke ,
und 1/2, 1/4, 1/8, 1/16, 1/32, 1/64, 1/128 und 1/256 eines Vollschrittes bei

entfernter Dezimalbriicke. (Siehe Abschnitt 4.1.1, Schrittweite — auf Seite 35.)

Resonanzunterdriickung im mittleren Drehzahlbereich - Eine patentierte
Schaltung unterdriickt Erscheinungen wie Drehmomentschwache und/oder
Auler-Tritt-Fallen des Motors im mittleren Drehzahlbereich. Solche
Resonanzerscheinungen treten Ublicherweise bei allen Schrittmotorsteuerungen
auf, die nach dem Prinzip der offenen Steuerung (d.h. ohne Ruckfihrsystem und
Regelung) arbeiten.

Schutzschaltung gegen Kurz- und Erdschllisse - Sie schaltet die
Ansteuerung ab, sobald ein Kurzschluss oder Erdschluss an den
Motorausgangen auftritt. Zum Loschen des Fehlers muss die Ansteuerung aus-
und wieder eingeschaltet werden.

MOSFET- Leistungstransistoren — Sie ermdglichen eine Chopperfrequenz von
etwa 20 kHz und eliminieren Gerausche, die oft bei Umrichtern auftreten.

Signalanschlisse Uber Optokoppler - Die Signale am Takt- Drehrichtungs-
und Freigabeeingang sind durch Optokoppler in der Eingangsbeschaltung
galvanisch getrennt von der Versorgungsspannung. Auch der Ausgang
.Freigegeben® verfugt Uber einen Optokoppler. Dies macht die Signaliibergabe
sicherer gegen Stérungen durch Ausgleichsstréme im Erdpotential. Die
Signalquelle, welche Takt- und Drehrichtungssignale vorgibt, muss ihren GND-
Bezug nicht auf Seiten der DSM haben.

Dieser Abschnitt soll Ihnen nur einen Uberblick geben. Details finden Sie im
Kapitel 3 — Inbetriebnahme

Motorstrom — Setzt den Motorphasenstrom auf
50/4,375/3,75/3,125/ 2,5/ 1,875/ 1,25 oder 0,625 Ag.

Schrittweite — Bestimmt die Schrittauflésung, also wie weit sich der Motor pro
Takt dreht. Ein Vollschritt entspricht bei den Pacific- Scientific- Schrittmotoren
1,8 Winkelgrad pro Schritt.

Bei gesteckter Dezimalbriicke sind Schrittweiten einstellbar von:

11, 1/2, 1/5, 1/10, 1/25, 1/50, 1/125 und 1/250 eines Vollschrittes.

Dies entspricht 200, 400, 1000, 2000, 5000, 10.000, 25.000 bzw. 50.000 (Mikro-
Schritten pro Umdrehung).

Bei entfernter Dezimalbriicke sind Schrittweiten einstellbar von:

1/2, 1/4, 1/8, 1/16, 1/32, 1/64, 1/128 und 1/256 eines Vollschrittes.

Dies entspricht 400, 800, 1600, 3200, 6400, 12.800, 25.600 bzw. 51.200
Mikroschritten pro Umdrehung.

Resonanzunterdriickung im mittleren Drehzahlbereich ein- oder
ausschalten — Schaltet die spezielle, patentierte Schaltung ein oder aus, die
Drehmomentschwache und mégliches Aufler-Tritt-Fallen des Motors im mittleren
Drehzahlbereich beseitigt. Diese Resonanzerscheinungen beruhen auf den
elektronischen, magnetischen und mechanischen Eigenschaften eines
Schrittmotorsystems. Die Kompensationsschaltung dampft Schwingungen im
mittleren Drehzahlbereich durch ein beschleunigtes oder verzégertes Schalten
des Ausgangsstroms in Bezug auf die ankommenden Taktsignale.
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Einstellungen
mit Steckbriicken

Typische Anwendungen

Stillstandsstromreduzierung (ICR) - Schaltet die Stillstandsstromreduzierung
ein oder aus, die den Motorwicklungsstrom bei Motorstillstand um 50 % seines
eingestellten Wertes reduziert. Die Stromreduzierung wird 0,1 Sekunden nach

Eintreffen des letzten Taktimpulses wirksam. Diese Verzdgerung kann mit Hilfe
einer Steckbriicke auch auf 0,05 oder 1 Sekunde gesetzt werden.

Hinweis: Beim nachsten Taktimpuls betragt der Strom wieder 100 % des
eingestellten Wertes.

Eingangsfilter fur Taktsignale - Wenn aktiv (Briicke J6, Pos. 1-2 gesteckt),
werden Stérimpulse von weniger als 500 ns Breite auf dem Takteingang
nicht durchgelassen. Dies ist nitzlich, wenn die maximale Taktfrequenz
niedriger als 500 kHz liegt.

Konfiguration des Freigabe- Eingangs — Erméglicht den Wirkungssinn des
Freigabesignals zu invertieren. Bei gesteckter Briicke (J6, Pos 5-6) muss Strom
durch den Optokoppler des Freigabeeingangs flieRen, damit die Ansteuerung
freigegeben wird.

Bei gezogener Bricke muss Strom durch den Optokoppler des
Freigabeeingangs fliefien, damit die Ansteuerung deaktiviert wird.

Typische Anwendungen fur die DSM- Ansteuerung sind z.B.:

* X-Y-Tische und Schlitten
* Verpackungsanlagen

* Robotertechnik

» Sondermaschinen

* Materialzufiihrung

» Etikettiermaschinen

1.2 Sonstige Systemkomponenten

Ubersicht

Die sonstigen Komponenten, mit denen zusammen die Schrittmotor-
Ansteuerung DSM ein komplettes System ergibt, sind:

» Taktgenerator oder Indexer
* Netzteil fur eine Versorgungsspannung (24-75 V DC)

» Schrittmotor

Die Installationshinweise fiir diese Komponenten sind in Kapitel 2 ,Installation
der Schrittmotoransteuerung DSM* beschrieben.

Technische Beschreibung
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Blockschaltbild Das nachfolgende Blockschaltbild zeigt die prinzipielle Installation des Antriebs
in einem typischen System.
+
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Hinweise: Ihre Anlage kénnte von der Darstellung abweichen.

Abschirmungen sind nicht dargestellt!

1.3 Uber dieses Handbuch

Diese technische Beschreibung enthalt Informationen zum Anschluss und zur
Einstellung der Schrittmotoransteuerung DSM sowie Hinweise zur
Stérungsbeseitigung.

Wir bitten Sie, fiir Elektroplanung, Auswahl oder Bau eines Netzteils, Installation
und Inbetriebnahme die hier gegebenen Hinweise in den einzelnen Kapiteln und
im Anhang B (zum Netzteil) zu nutzen. Sie ersparen sich haufig gemachte
Fehler und vermeidbare Schwierigkeiten.

1.4 Garantie

Auf die DSM Antriebe von Bautz wird eine einjéhrige Garantie auf Material-
und Produktionsfehler gewahrt. Diese Garantie erstreckt sich jedoch nicht auf
Gerate, die durch den Kunden modifiziert, mit Gewalt behandelt oder auf andere
Art und Weise nicht ordnungsgemal eingesetzt worden sind. (Z.B.
Falschanschluss, falsches Setzen der Schalter u.a.m.)

8 Technische Beschreibung
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2 Installation der Schrittmotoransteuerung DSM

In diesem Kapitel

Dieses Kapitel beschreibt die Installation der DSM Schrittmotoransteuerung.
Folgende Punkte werden besprochen:

* Wareneingangskontrolle

» Sicherheitshinweise

* Auswahl zusatzlicher Systemkomponenten

* Mechanische Montage der DSM

» Elektrischer Anschluss der DSM

2.1 Uberprufung beim Empfang

Uberpriifen

Lagerung des Gerats

Untersuchen Sie das Gerat und seine Verpackung schon beim Empfang auf
eventuelle Transportschaden. Erkennbare Schaden miissen bei der Annahme
vom Frachtflhrer auf dem Frachtbrief vermerkt werden.

Wenn Sie eine verdeckte oder offensichtliche Beschadigung entdecken, dann
dokumentieren Sie diese und benachrichtigen Sie unverztiglich lhren Spediteur.
(Post: spatestens 24 h nach Anlieferung)

1. Nehmen Sie die DSM aus dem Transportkarton. Entfernen Sie
samtliches Verpackungsmaterial vom Gerét.

2. Uberpriifen Sie den Inhalt anhand des Lieferscheins. Ein Aufkleber innen am
Chassis des Geréts nennt Geratetyp, Seriennummer und Datumscode.

Lagern Sie das Gerat nach der Uberpriifung an einem sauberen und trockenen
Ort. Die Lagertemperatur muss im Bereich von —55 °C und 70 °C liegen. Um
Beschadigungen wahrend der Lagerung zu vermeiden, packen Sie das Gerat
wieder in den Originalkarton zurtck.

Technische Beschreibung
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2.2 Sicherheitshinweise

Ihre Verantwortung Als Projekteur oder Anwender dieses Gerats sind Sie verantwortlich fur die
Festlegung, dass das Produkt fiir die von lhnen beabsichtigten Anwendungen
tatsachlich geeignet ist. Keinesfalls haftet oder Gibernimmt Bautz die
Verantwortung fir indirekte Schaden oder Folgeschaden, die aufgrund einer
falschen Anwendung des Produkts entstehen kénnen.

Hinweis: Lesen Sie das vorliegende Handbuch vollstédndig durch, damit Sie das
DSM Geréat effektiv und sicher betreiben kénnen.

WARNUNG !

Die Spannungen im DSM sind hoch genug, um méglicherweise
Personen einen gefahrlichen elektrischen Schlag zu versetzen.

Beachten Sie die folgenden Sicherheitshinweise, um solche
Schléage zu vermeiden.

Sicherheitshinweise Zur Vermeidung moglicher Personenschaden beachten Sie bei der Arbeit
mit dem DSM Gerat folgendes:

» Betreiben Sie die Schrittmotoransteuerung niemals, ohne dass das
Motorgehduse geerdet ist.

Hinweis: Dies geschieht Giblicherweise durch Anschluss des Motor-
gehauses an die Klemme J3-5 der DSM und Auflegen des Schutzleiters
an Klemme J2-3 des DSM.

» SchlieRen Sie nichts an den internen Schaltungen der DSM an!
Die Eingangs- und Ausgangsklemmen bzw. -Stecker sind die einzigen
zulassigen und sicheren Anschlusspunkte.

e Schalten Sie immer die Spannungsversorgung aus, bevor Sie
Anschliisse am Gerat herstellen oder I6sen.

» Seien Sie vorsichtig mit den Motorklemmen J3, wenn diese vom Motor
abgeklemmt sind. Wird bei nicht angeschlossenem Motor an den
Antrieb Spannung gelegt, dann fiihren diese Klemmen eine hohe
Spannung, selbst wenn der Motor abgeklemmt ist.

» Freischalten am Eingang ,Freigabe“ ist keine sichere Trennung im
Notausfall. Zum sicheren Abschalten des Antriebs unterbrechen Sie
stets auch die Spannungsversorgung.

10 Technische Beschreibung
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2.3 Auswahl anderer Systemkomponenten

Auswabhl eines
Taktgenerators

Auswahl eines Motors

Auswahl des Netzteils

Die DSM Ansteuerung bendétigt die Vorgabe von Takt- und Drehrichtungs-
signalen. Wahlen Sie einen Taktgenerator oder einen Indexer aus, der
mindestens diese Signale zur Verfiigung stellt. Ein geeigneter Indexer muss in
der Lage sein, die in Abschnitt 3.2.3 beschriebenen Eingangsschaltungen
anzusteuern. Fur die meisten Anwendungen, bei denen Drehzahlen von mehr
als 100 min™ verlangt werden, ist ein Taktgenerator oder Indexer nétig, der die
Taktfrequenz Uber eine Rampenfunktion erreicht.

Die Ansteuerung DSM ist ausgelegt fir den Betrieb eines 2-Phasen-
Hybridschrittmotors aus den Produktreihen von Bautz. Dies kann entweder ein
Standard- Hybrid- Schrittmotor sein oder ein Hochleistungs- Hybrid- Schrittmotor
nach dem patentierten Sigmax®- Prinzip. Auch die meisten 2-Phasen-
Schrittmotoren anderer Hersteller sind geeignet.

Hinweis: Der Motorstrom der DSM muss zum Nennstrom der Motorwicklung
passen, bzw. passend eingestellt werden.

Kennlinien fir das Drehmoment Gber der Drehzahl erhalten Sie auf Anfrage von
Ihrem Distributor. Kontaktieren Sie lhren 6rtlichen Bautz- Distributor zur
Antriebsauslegung und zur Beratung bei der Motorauswahl.

Fur den Betrieb der DSM wird ein Netzteil mit nur einer Versorgungs-spannung
bendtigt.

Hinweis: Bei Mehrachsanwendungen verlegen Sie bitte je ein Kabel von jedem
DSM Uber je eine Sicherung zum Netzteil. Das ist besser, als die
Versorgungsspannung von Gerat zu Gerat durchzuschleifen.

Die Versorgungsspannung kann zwischen 24 und max. 75 V DC liegen.
Wird volle Leistung vom DSM verlangt, muss ein Maximalstrom von ca. 5 A
bereitgestellt werden. Ein geregeltes Netzteil ist nicht erforderlich.

WICHTIGE HINWEISE

» Die Versorgungsspannung darf (auch kurzzeitig) 75 V nie
Ubersteigen.
Nichbeachtung kann zu Geréatedefekten fihren.

* Motoren speisen beim Bremsen Energie ins Netzteil zurick.
Dies fuihrt zum Anheben der Versorgungsspannung.

» Wichtige Informationen zum Netzteil finden Sie in Abschnitt 3.2.2
sowie in Anhang B. Lesen Sie bitte diese beiden Abschnitte
aufmerksam, bevor Sie ein Netzteil auswahlen oder bauen.

Technische Beschreibung
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2.4 Mechanische Montage der DSM

Grundregel zur Kihlung:

Verlustwarmeleistung
in Abhangigkeit
vom Motorstrom

Montage auf Kuhlplatte

Die Temperatur des DSM- Chassis muss unter 60 °C gehalten werden.
Nichtbeachtung kann zu Geréatedefekten fihren.

Die entstehende Verlustwarme der DSM- Ansteuerung ist vom Motorstrom
abhangig. Die Grafik zeigt, wieviel Warmeleistung abgefiihrt werden muss.
Die Montageart ist so zu wahlen dass die maximale Chassistemperatur
von 60 °C nicht Uberschritten wird. Dazu gibt es verschieden Moéglichkeiten:

30+

WATT

25+

20 1

15+

10 +

5,,

0.625 1.256 1.875 25 3.125 375 4.375 5.0
A eff

Das Chassis der DSM ist als Winkel aus dickem Blech aufgebaut. Im
allgemeinen wird das Gerat mit seiner Rickseite auf einem Kuhlkérper oder eine
Kihlplatte montiert. Normalerweise wird dies die Montageplatte in einem
Schaltschrank, eine Alu- Platte oder ein Kihlkérper mit einer Dicke und
Oberflache sein, die ausreicht, das Chassis der DSM- Ansteuerung ist stets auf
einer Temperatur unter 60 °C zu halten. Verwenden Sie die beiden Ausbriiche
im Chassis, um die DSM mit M4- Schrauben zu befestigen. Verwenden Sie
Warmeleitfolie oder Warmeleitpaste.

Falls Sie die Montageplatte eines Schaltschranks als Kiihlkérper verwenden,
entfernen Sie zur besseren Warmeleitung (und Erdung) den Lack auf der
Montageflache.

Zusatzlich kann auf die Breitseite des Gerats ein passender Kihlkorper
geschraubt werden. Hierzu steht als Zubehoér der Kihlkérper HSDSM zur
Verflgung (siehe nachster Abschnitt). Das obige Diagramm zeigt die
entstehende Verlustleistung des Gerats Uber den eingestellten Motorstrom.
Dieses Diagramm kann zur Dimensionierung der Kuhlplatte verwendet werden.
Gegebenenfalls kénnen auch Temperaturmessungen wahrend des normalen
Betriebs vorgenommen werden, um die Kihlkdrperflache oder den uber die
Kihlflachen ziehenden Luftstrom anzupassen.

Berucksichtigen Sie die Differenz zwischen der Umgebungstemperatur bei lhrer
Temperaturmessung und der ungunstigstenfalls auftretenden Umgebungstem-
peratur. Das DSM Gerat kann auch mit 4 M4- Schrauben mit seiner Breitseite an
einer kiihlenden Montageflache angeschraubt werden, wenn die dann benétigte
groRere Montageflache kein Hinderungsgrund ist. Hier gelten die gleichen
Uberlegungen zur Warmeableitung wie bei der Riickwandmontage.

12
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Montage mit
Kuhlkdrper HS6410
Grenzwerte:

Montage ohne Kuhlkérper
Grenzwerte:

Montagehinweise

Ist keine Kuhlplatte vorgesehen, kann der als Option HS6410 von Bautz
erhaltliche Kihlkorper seitlich am Gerat montiert werden. Diese Einheit

kann dann mit der Riickwand auf einer Montageplatte wie oben beschrieben
montiert werden. Verwenden Sie dazu die zwei Ausbriiche in der Riickwand des
DSM und 2 M4-Schrauben.

Mit HS6410 qilt:
Wird ein Mindestfreiraum von 10 cm ober- und unterhalb des Gerats einge-

halten, und erfolgt die Kiihlung lediglich durch Konvektion (keine Zwangs-
beliftung), dann kann das Gerat mit einem Maximalstrom von 5 A nur bei
Umgebungstemperaturen von max. 25 °C betrieben werden.

Bei einem auf 2,5 A reduzierten Motorstrom ist diese Kihlung bis zu
Umgebungstemperaturen von max. 45 ° C ausreichend. Wenn Sie einen Lufter
zur Zwangsbellftung des Kuhlkérpers verwenden, darf ein erheblich héherer
Strom eingestellt werden.

Immer gilt: Die Chassistemperatur des DSM darf keinesfalls 60 °C ubersteigen.
Am besten Uberprifen Sie das durch direkte Messungen mit einem Tempera-
tursensor bei laufender Anlage. Die Differenz zwischen der Umgebungstem-
peratur wahrend der Messungen und der unguinstigstenfalls zu erwartenden
héchsten Umgebungstemperatur muss zur gemessenen Chassistemperatur
addiert werden. Die Summe muss kleiner als 60 °C sein.

Wenn das DSM Geréat nur auf einer Montageplatte ohne zusatzlichen
Kihlkdrper und ohne zusatzliche Kuhlplatte installiert wird, muss ein
Mindestfreiraum von 10 cm ober- und unterhalb sowie von 2,5 cm seitlich zum
nachsten Objekts gewahrleistet sein.

Ist nur Konvektionskiihlung (keine Zwangsbeliiftung) vorgesehen, dann kann
das Gerat mit maximal 2,5 A+ betrieben werden, wenn die
Umgebungstemperatur hochstens 25 °C betragt.

Es kann mit maximal 1,25 A betrieben werden, wenn die maximale Umge-
bungstemperatur 45 °C betragt.

Auch in diesem Fall gilt, dass bei Zwangsbeliftung der Seitenplatte mit einem
Lufter der zulassige Motorstrom des DSM Gerats erheblich gréRer sein darf. Es
gelten dieselben Grenztemperaturen und Uberlegungen wie im voranstehenden
Abschnitt ,Kihlkorper HS6410“.

Bei der Montage Ihrer Anlage sind die folgenden Punkte zu berlicksichtigen:
» Gerat senkrecht ausrichten.

* Auf ebener, fester Oberflache mit ausreichender Tragfahigkeit fir das
Gerategewicht von etwa 0,5 kg montieren.

» Montageort frei von extremen Erschitterungen, Vibrationen bzw. Sté3en.
* Mindestfreiraum Uber und unter dem Gerat 10 cm.

¢ Maximale Chassistemperatur des Gerats 60 °C, und maximale Umgebungstemperatur 50 °C sind

zu gewabhrleisten.

Technische Beschreibung
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MaRbild Bei der Montage der DSM helfen die nachfolgend angegebenen Abmessungen:

AUSBRUCH FUR M4

(oder 6-32) SCHRAUBE
— I~ 38,1 mm (1.50')
Ul
ool
o
|§| gs
n @g
120,7 mm (4.75") ol -5 127,0 mm (5.00")
RUCKWAND- RN=
MONTAGE o=
o[ T
L
~ 19,1 mm (©.75)
RUCKWAND-
MONTAGE

. 109,2mm (4.30") — AUSBRUCH FUR M4
/_ (oder 6-32) SCHRAUBE

- 27,9 mm (1.10")
~ /

IS,
v—sg ']
88
BESTUCKUNG NICHT =
GEZEICHNET

A
\769,9 mm (2.75'L|

SEITENMONTAGE
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3 Anschluss der DSM

3.1 CE- Konformitat

zur Erdungs-

Die CE- Kennzeichnung besagt, dass unser Produkte DSM5-70-00X alle
Anforderungen der relevanten EG-Richtlinien erfillt.

Das Gerét ist ohne zusatzliche Installationen (Kabel, Motor, usw.) nicht
betriebsbereit. Die vorgeschriebenen Messungen zur CE-Zertifizierung wurden
an einer typischen Anwendung Uberpriift.

Falls die Anschlussweise in lhrer Maschine von der Weise abweicht, sowie bei
Verwendung von nicht aufgefiihrten Komponenten, kénnen wir eine Einhaltung
der Stérgrenzwerte nicht garantieren.

In unserer Konformitatserklarung bestatigen wir fir die Gerate des Typs DSM5-
70-00X die Einhaltung der Richtlinie 89/336/EWG (EMV- Richtlinie). Die
Richtlinie 73/23/EWG (Niederspannungsrichtlinie) trifft auf die Gerate nicht zu,
da ihre Betriebsspannung unter 75 V¢ liegt.

Beim Einbau unseres Produktes in eine Maschine ist die Inbetriebnahme (d.h.
die Aufnahme des bestimmungsgemalen Betriebs) solange untersagt, bis die
Konformitat des Endproduktes mit der Richtlinie 89/392/EWG
(Maschinenrichtlinie) festgestellt ist, und bis die EMV- Richtlinie 89/336/EWG fur
die gesamte Maschine eingehalten wird.

Es ist die Verantwortung des Maschinenherstellers, die Konformitat des
Gesamtsystems mit den Europaischen Richtlinien nachzuweisen.

Die Ubereinstimmung des Produktes mit den aufgefiinrten Normen wird durch
die Konformitatserklarung auf der folgenden Seite dokumentiert.

Ein Prifaufbau, auf den sich diese Konformitatserklarung bezieht, ist hier
skizziert.:

Prufaufbau fur DSM5-70-00X

Motor
HY 200-3450-700-SP8

Alle Montageflachen
lackfrei

Metallplatte

Motorleitung:
LIYCY5x0,5

Netzkabel zum Trafo:
HO3 WV -F-3G 1,5

Zuleitung 6420:

schiene

zum Netz

LIYCY5x0,5
Trafo mit Sub-D Kabel:
Gleichrichter Bautz 57.203
BAUTZ Sub-D Gehéuse:
metallisiert
T 0188 GL
Kabel zur Erdungsschiene:
Querschnitt mind. 10 mm?2

% Kabel abisoliert und
Schirm aufgelegt
(Lackfreie Flache)

Technische Beschreibung
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BAUTZ

EG - KONFORMITATSERKLARUNG

Hiermit bescheinigt das Unternehmen

EDUARD BAUTZ GmbH & Co KG
Robert Bosch Stralle 10
64331 Weiterstadt

die Konformitat des Produktes :

Bezeichnung  Schrittmotorverstarker

Typ DSM5-70-00X

mit folgenden einschlagigen Bestimmungen :

EG- Richtlinie 89/336/EWG  Elektromagnetische Vertraglichkeit
EN 50081.2 Teil 1.1. und 1.2.

EN 50082.2 Teile 1.1.,1.2.,1.4.,5.1,5.2.

Angewendete harmonisierte Normen

EG-Baumusterprifung

( entfallt da Selbstzertifizierung, bzw. Modul A )

Aussteller

Ort, Datum

Rechtsverbindliche
Unterschrift

EDUARD BAUTZ GmbH & Co KG
Dipl.-Ing. Norbert Witsch

Weiterstadt, 04.07.02

%
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3.2 Elektrischer Anschluss der DSM

Einfihrung

Blockschaltbild

Es sind folgende drei Eingangs-/Ausgangsstecker vorhanden:

« J1 - Signalstecker

e J2 - Spannungsversorgungs- Stecker

* J3 - Motorstecker

Diese Ein- und Ausgange werden in den folgenden Abschnitten beschrieben.

Abschirmungen nicht dargestellt!

Die Verkabelung ist
anwendungsspezifisch

+
UNGEREGELTES
NETZTEIL
24V DCBIS75VDC | —
J1
ANWENDER- STEP + | 4
STEUERUNGS- DIR + 5
ELEKTRONIK ewveie s |
ENABLED (COLLECTOR) |,
NICHT BELEGT
STEP - 5
6
DIR -
7
ENABLE - 8
ENABLED (EMITTER) 9

BAUTZ

DSM

DURCH
OPTO-
KOPPLER
ISOLIERTE
SIGNALE

J2

DC MINUS

DC PLUS

@

J3

B w N

MOTORPHASE A

MOTORPHASE A

MOTORPHASE B

MOTORPHASE B

l—
LA

SCHUTZLEITER

ZWEIPHASEN-
SCHRITTMOTOR

MS- RUNDSTECKER
AN SYSTEM- MOTOR

allermeisten Anwendungen ausreichend.

Die nachfolgend beschriebenen Drahtquerschnitte, Anschlussweisen und
Erdungs- / Schirmungsmafinahmen sind allgemein tblich und in den

Hinweis:

AuRergewdhnliche Applikationen, ev. giiltige besondere Normen
und Vorschriften, besondere Betriebsbedingungen und
Systemkonfigurationen kdnnen Abweichungen von hier gegebenen
Hinweisen bedingen.
Diese Vorschriften haben dann Vorrang vor den hier gegebenen
Informationen.
Deshalb kann es sein, dass Sie den Anschluss des Antriebs anders
als hier beschrieben vornehmen missen.

Technische Beschreibung
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CE-konforme Installation Verwenden Sie geschirmtes und gedrilltes Kabel fur die Signal-

Erdungsschellen

Gefahr durch

elektrischen Schlag

und Leistungskabel wie unten beschrieben. Diese Vorsichtsmallnahme

verringert elektrische Stérungen. Bringen Sie in der Nahe der DSM-
Schrittmotoransteuerung eine gut geerdete Schiene an, auf der Sie die
Kabelschirme mit Schirmschellen groflflachig auflegen. Schirme bis vor die
DSM weiterfihren. Der Kabelweg von der Erdungsschiene bis zum DSM soll

nicht mehr als 1 m betragen.

Fir solche Erdungsschienen und -schellen bieten verschiedene Hersteller
geeignete Bauteile an, z.B. die Fa. Phoenix die Klemmen SK14, die Schiene
NLS-Cu 3/10 und zugehdrige MontagefiiRe AB/SS-M; die Fa. Weidmuller

bietet die Schirmklemmen KLBU an.

Auch das Chassis der DSM soll groRflachig leitend mit PE verbunden sein.
Der Lack auf der Montageflache ist — auch aus Griinden des
Warmeubergangs — zu entfernen. (Warmeleitpaste verwenden.)

Siehe Abschnitt 2.2 hinsichtlich der zu befolgenden Sicherheitshinweise, um

3.2.1 Stecker J3: Motoranschluss

eine Gefahr durch elektrischen Schlag zu reduzieren.

Einfihrung Das Motorkabel verbindet die Steuerung an J3 mit den Motorwicklungen und
dem Motorgehaduse. J3 ist eine steckbare Schraubklemme, um eine leichtere
Installation und ein schnelles Anstecken und Entfernen des Steckers zu
ermdglichen.
Bautz- Wenn Sie Bautz- Systemmotoren (mit MS- Rundsteckverbindern)
Systemmotoren verwenden, bei denen die Gegenstecker bereits beigeflgt sind, dann schliel3en
Sie d1iese wie unten dargestellt an:
— O
O | o
% S\ / /H ]
S
5
J3 ABSCHIRMUNG
\ / Sw
A 1 // \\ \'\\ (] j/ \\ A
N OR
MOTOR- A 2 | \ B
PHASEN B 3 [ =& | g
B 4 \ /‘} L/} U ~‘\ /‘} GE D
SCHUTZLEITER |5 '/ I
5 Pin Klemme 5 Pin MS-Stecker
DSM MOTOR
Hinweis: Alle Adern 1,0 oder 1,5 mm?.
18 Technische Beschreibung
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Motorkabel fertigen

J3-Anschlusstabelle

Gegenstecker

Anforderungen an
das Kabel

Wenn Sie sich ein Kabel anfertigen, befolgen Sie bitte die unten angegebenen
Hinweise fiir den Anschluss des Gegensteckers J3. Verschiedene
Anschlussweisen bei verschiedenen Motorausfliihrungen sind den
Anschlussbildern dieses Abschnitts zu entnehmen. Bei 8- Leiter- Motoren
werden normalerweise die Wicklungen einer Phase parallel angeschlossen.
Wenn Sie die Motorwicklungen in Reihe anschlie3en, ist der Nennstrom des
Motors halbiert. Aufgrund der héheren Induktivitat ist die erreichbare Drehzahl
dann geringer.

AUSGANG PIN ERKLARUNG

Motorphase A J3-1 Erregung Motorphase A
Motorphase A J3-2 verdrilltes Leiterpaar
Motorphase B J3-3 Erregung Motorphase B
Motorphase B J3-4 verdrilltes Leiterpaar
Schutzleiter J3-5 Anschluss des Motorgehduses

Der Motorstecker J3 am DSM Gerét ist eine steckbare Phoenix
MSTB 2,5-5-ST RM5 Schraubklemme.

In die Klemmen der Gegenstecker J2 und J3 passen Litzen bis 1,5 mm?

Es ist besser, den Aderquerschnitt insbesonders bei langeren Motorkabeln
héher zu dimensionieren, als es dem Strom entspricht, damit der
Spannungsabfall gering bleibt. Verwenden Sie als Motorkabel unbedingt
geschirmte Leitung mit Aderquerschnitten von mindesten 1,0 mm?, besser 1,5
mm?. Bei Motorkabellangen tber 20 m halten Sie Ricksprache mit lhrem
Distributor.

Es ist glinstig, wenn das Kabel aus zwei Leiterpaaren besteht, die etwa

1- bis 1,5-mal pro Zentimeter verdrillt sind, und wenn es eine flinfte Ader flr
die Gehausemasse des Motors hat. Es muss ein Schirm um beide
Phasenpaare und den Schutzleiter vorhanden sein. Bei langeren Leitungen
ist es glinstig, wenn auRerdem die beiden (verdrillten) Adern jeder Phase
noch paarweise abgeschirmt sind. SchlieRen Sie die Gehdusemasse des
Motors an Pin 5 von J3 an.

WICHTIG: Legen Sie den (duBeren) Schirm grof3flachig auf der zuvor
erwahnten Erdungsschiene auf. Aufterdem Schirme wie auf dem Bild auf der
Vorseite anschlief3en.

Technische Beschreibung
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Anschlussbild J3

Motorgehause
Masse (griin/gelb) ':fﬁﬁ Q 7ur
B(gel) = Q %5 Schritt-
Zum | 45 motor-
Motor B (rot) = Q ansteuer-
A (orange) ey Q 3 @ ung
A (schwarz) oy Q 2 <D /
11
| —

Hinweis: Die in diesem Anschlussbild angegebenen Farben entsprechen dem
Farbcode fir Schrittmotoradern von Bautz.

Vorgehensweise 1. Litzen 7 mm abisolieren.

2. Litzen wie im Diagramm gezeigt an den Stecker anschlief3en.

Hinweis: Klemmschrauben an J3 fur gute Verbindung fest anziehen.

ACHTUNG:
Litzenenden nicht verloten. Kaltes Lot , flieRt“ unter Druck und wird
dadurch mit der Zeit Ursache fir eine lose Verbindung.
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Anschluss von Motoren mit Die 3 Abbildungen unten zeigen, wie ein Bautz- Motor mit losen
losen Leitungsenden Leitungsenden an den Stecker J3 der DSM- Ansteuerung angeschlossen

werden kann.

» Die erste Abbildung zeigt den Anschluss eines 4-Leiter- Motors,

* die zweite Abbildung den Anschluss eines 8-Leiter- Motors mit parallel
angeschlossenen Wicklungen,

e und die 3. Abbildung den Anschluss eines 8-Leiter- Motors in
Reihenschaltung der Wicklungen.

Vier Adern + Masse + Schirm(e) zur DSM reichen. Die nétigen Verbindungen fir
Parallel- oder Reihenschaltung kénnen motorseitig beispielsweise mit Klemmen
vorgenommen werden.

w| @ > >

SCHUTZLEITE

-~

>

B
B

SCHUTZLEITER

2U J3-1 sw

20 J3-2 or (3 GEHAUSE
20 J3-3 ROT

2U J3-4 GELB

20 J3-5

4-LEITER MOTOR

ZU J3-1
ZU J3-2

ZU J3-3
ZU J3-4

ZU J3-5

SW

wssw /3

WS/OR

° GEHAUSE
OR

ROT

WS/ROT

WS/GELB
GELB

8-LEITER MOTOR PARALLEL ANGESCHLOSSEN

ZU J3-1
A
w2 GEHAUSE
A
g U933 ROT
WS/ROT
«_ WS/GELB
5 U4 GELB
SCHUTZLEER 2435
8-LEITER MOTOR IN REIHE ANGESCHLOSSEN
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Anschluss von Motoren Die Abbildung unten zeigt die nétigen Anschllisse zwischen dem Stecker J3

mit Klemmenkasten der DSM und denBautz- Schrittmotoren mit Klemmenkasten am hinteren Motor-
schild. Gezeigt wird der Anschluss von 4 Leiter- Motoren, von 8 Leiter- Motoren
bei parallel angeschlossenen Wicklungen, sowie von 8 Leiter- Motoren bei
Reihenschaltung der Wicklungen.

KLEI\/II\/IE

ZU J3-1
7U J3-2 3 GEHAUSE
ZU J3-3 2
5 2UJ3-4 4
SCHUTZLEITER 24435

4-LEITER MOTOR

>

w >

KLEMME

ZU J3-1
ZU J3-2

pd|

GEHAUSE

5 ZUJ3-3
_ 2UJ3-4

ZU J3-5

SCHUTZLEITER
8-LEITER MOTOR PARALLEL ANGESCHLOSSEN

KLEMME

/—\ GEHAUSE

ZU J3-1

ZU J3-2

>

ZU J3-3

5 2UJ3-4 R
SCHUTZLEITER 2 J3-5 °

8-LEITER MOTOR IN REIHE ANGESCHLOSSEN

22 Technische Beschreibung



BAUTZ 07/2002 Schrittmotoransteuerung DSM

Anschluss von System- Die Abbildung unten zeigt die Anschlisse zwischen dem Stecker J3 des
Motoren mit MS- Stecken  DSM und den Bautz- Schrittmotoren mit MS-Rundsteckern.
Gezeigt wird der Anschluss von 4 Leiter- Motoren, von 8 Leiter- Motoren bei
parallel angeschlossenen Wicklungen, sowie von 8 Leiter- Motoren bei
Reihenschaltung der Wicklungen.

MS-STECKER
A ZUJ3 A
x ZU J3-2 ‘B ( 3 GEHAUSE
g ZUJ3-3 C
= V34 D
SCHUTZLEMER £493-5 E

4-LEITER MOTOR

MS-STECKER
A ZUJ3T A
5 2UJ3-2 E/ 3
/ GEHAUSE
5 2UJ3-3 C
SB[ G
-H
D
SCHUTZLEER 24932 M

8-LEITER MOTOR PARALLEL ANGESCHLOSSEN

MS-STECKER
A U3 A
s GEHAUSE
A
5 2UJ3-3
5 2UJ34 D
SCHUTZLEER £Y43-5 M

8-LEITER MOTOR IN REIHE ANGESCHLOSSEN
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Anschluss von Die Abbildung unten zeigt die zwischen der DSM und den Bautz

Power-Max- Motoren Power-Max- Motoren nétigen Anschlisse. Power-Max- Motoren haben einen 8-
poligen Stecker. Die Wicklungen einer Phase kénnen, wie gezeigt, entweder
parallel geschaltet oder in Reihe geschaltet werden.

STECKER
A ZU J3-1
U J3-2
A
GEHAUSE
m/
-]
g ZUJ3-3
_ ZUJ3-4
B
ZU J3-5
SCHUTZLEITER
PARALLEL GESCHALTETE WICKLUNGEN
STECKER
A 2UJ31 ;é
2/ 3
GEHAUSE
5 ZUJ3-2
g 2UJ3-3
5 U4 3
SCHUTZLEITER 2 J3-5

IN REIHE GESCHALTETE WICKLUNGEN
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3.2.2 Stecker J2: Spannungsversorgung

Einfihrung

Belegung J2

Spannungsversorgung

Anforderungen ans Kabel

Die Spannungsversorgung vom Netzteil wird der DSM an J2 zugefihrt. Siehe
Anhang B bezliglich der Anforderungen an ein Netzteil. Dort finden Sie
Informationen zu Auslegung und Bau bzw. zur Auswahl des Netzteils.

(Siehe auch Abbildung Klemme J2 weiter hinten)

Eingang Pin Erlauterung

+24 bis max. +75 V DC, max. 5A

DC - J2-1 Der Minuspol der Spannungsversorgung
muss extern mit PE verbunden werden.
Es gibt im DSM Gerét intern keine Ver-
DC + J2-2 bindung zwischen J2-1 (DC-) und J2-3
(PE).

Schutzleiteranschluss fir das DSM-
@ J2-3 Chassis, intern verbunden zur
Schutzleiterklemme des Motorsteckers J3-
5.

Das Blockschaltbild auf der folgenden Seite zeigt die Verbindungen zwischen
dem Gerat und dem Netzteil. In diesem Beispiel wird ein einfaches, ungeregeltes
Netzteil eingesetzt.

Sehen Sie zwischen Netzteil und Kondensator eine Schmelzsicherung (keinen
Automat) fir 10 A mit trdger Charakteristik vor.

Bei Anordnung mehrerer DSM- Ansteuerungen nebeneinander verteilen Sie bitte
nicht die DC- Versorgungspannung durch Drahtbriicken vor den Geraten auf alle
Ansteuerungen. Sehen Sie stattdessen fir jede DSM eine eigene
Schmelzsicherung und ein eigenes Kabel vom Netzteil bis zum Kondensator bei
jedem DSM vor.

Zwischen Netzteil, Sicherung und Kondensator kénnen Sie normale, geschirmte
Leitung verwenden. Schirm groRflachig auf eine Erdungsschelle auflegen.

Der Kondensator (bzw. ein Stutzkondensator) zwischen DC+ und DC— muss
nahe beim DSM angeordnet sein. Die Verbindung zwischen DSM und
Kondensator muss ein verdrilltes Aderpaar fir DC+ und DC- haben. Die Adern
sollen 1 bis 1 2 mal pro Zentimeter verdrillt sein. Die Schutzleiter- Ader soll
nicht mit verdrillt sein. Diese Verbindung darf nicht langer als 1 m sein. Die 3
Adern mussen mit einem Abschirmgeflecht umhiillt sein. Verwenden Sie fir die
Spannungsversorgung Kabel mit 1,5 mm? Querschnitt.

Technische Beschreibung
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WICHTIGER HINWEIS

Die Versorgungsspannung darf niemals, auch nicht kurzzeitig,

75 V Ubersteigen.

Spannungsspitzen in der Versorgungsspannung sind haufigste
Ursache fir Geratefehler.

Die pulsbreitenmodulierte Chopper- Steuerung nimmt ihren Strom
nicht gleichférmig auf, sondern gepulst. Deswegen spielt die
Leitungsinduktivitat zwischen DSM und dem externen Kondensator
eine wichtige Rolle. Darum missen beide durch ein maximal 1 m
langes, verdrilltes, geschirmtes Leiterpaar miteinander verbunden

werden.
Anschlussdiagramm Hinweis: Abschirmungen nicht gezeichnet.
SICHERUNG | MAX. 1 m N
T10A
J2 J3
. R — -~ o .|, VERDRILLT >
<7 L Al 1
ACIN < |, T 8
< > =
/ e o o 1
EINZELACHSE -
MAX. 1 m
SICHERUNG ‘ A
T10A -
VERDRILLT
N - FE—'WZ
< - ( E 1
ACIN < |||~ [ @ 3
M -
SICHERUNG
T10A
J2 J3
— A .|, VERDRILLT 2
Q R L 1
’JI” 3
oo 1
ZU ANDEREN ACHSEN —
MEHRFACHACHSEN
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Abbildung
Klemme J2
Grin-geb ©
DC(+) — 1 3O
pc( 20
1
Vorgehensweise 1. Litze 0,7 mm abisolieren.

2. Litzen wie im Diagramm gezeigt an den Stecker anschlief3en.

Hinweis: Achten Sie darauf, dass die Schrauben auf der steckbaren
Schraubklemme gut angezogen sind, damit ein fester Sitz der Litzen
sichergestellt ist.

ACHTUNG:
Litzenenden nicht verléten. Kaltes Lot , fliet* unter Druck und wird
dadurch mit der Zeit Ursache fiir eine lose Verbindung.
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3.2.3 Stecker J1: Signalanschluss

Einfihrung Am Signalstecker J1 werden Takt- und Drehrichtungssignale von einem
externen Indexer oder einem Taktgenerator sowie das Freigabesignal aufgelegt.
Auch der Ausgang ,Freigegeben” der DSM kann hier abgegriffen werden. Es
zeigt an, dass die Motorwicklungen bestromt werden.

J1: Signalstecker- Hinweis: Alle Ein- und Ausgéange sind durch Optokoppler getrennt.
Belegung
Eingang / Ausgang Pin Erlauterung
STEP+ (Takt +) J1-1 Takteingang zur Steuerung der Motordrehung. Siehe folgende

Abbildung fur Informationen zu Schaltung und Timing.

DIR + (Drehrichtung +) J1-2 Drehrichtungseingang zur Steuerung der Motordrehrichtung.
Bei standardmaRiger Motorverdrahtung dreht der Motor im
Uhrzeigersinn, wenn der Optokoppler nicht bestromt ist, d.h.
wenn kein Strom von DIR+ nach DIR- flief3t.

Der Wirkungssinn des DIR (Drehrichtungs-) Eingangs kann

durch Vertauschen des Aderpaares einer Motorphase (nicht

beider) am Motorstecker invertiert werden (also A mit A oder

B mit B tauschen). Siehe folgende Abbildung fir

Informationen zu Schaltung und Timing.

ENABLE + (Freigabe +) J1-3 Dieser Eingang dient zur Freigabe oder zum Sperren des
Motorstroms. Ist die Briicke J6 5-6 gezogen
(Werkseinstellung), wird die Endstufe freigegeben, wenn kein
Strom durch den Optokoppler fliet. Die Endstufe wird
gesperrt, wenn der Optokoppler bestromt ist.

Ist die Brucke J6 5-6 gesteckt, wird die Funktionsweise des
Eingangs invertiert. Siehe folgende Abbildung fir
Informationen zur Schaltung. Zwischen der Freigabe des
Antriebs am Eingang und der Aktivierung des Leistungsteils

gibt es eine Zeitverzégerung von ca. 500 ps.

Enabled Collector J1-4 Kollektoranschluss. Transistor ist durchgeschaltet, sobald die
(Ausgang , Freigegeben*) Endstufe der DSM aktiviert ist. Siehe folgende Abbildung fiir
- Kollektoranschluss - Informationen zu Schaltung und Timing.

J1-5 frei
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Fortsetzung der Tabelle

Eingang / Ausgang Pin Erlauterung

STEP - (Takt -) J1-6 Takteingang zur Steuerung der Motordrehung. Siehe folgende

Abbildung fir Informationen zu Schaltung und Timing.

DIR — (Drehrichtung -)

J1-7 Drehrichtungseingang zur Steuerung der Motordrehung. Bei
standardmaRiger Motorverdrahtung dreht der Motor im
Uhrzeigersinn, wenn der Optokoppler nicht bestromt ist, d.h.
wenn kein Strom von DIR+ nach DIR- flief3t.

Der Wirkungssinn des DIR (Drehrichtungs-) Eingangs kann

durch Vertauschen des Aderpaares einer Motorphase (nicht
beider) am Motorstecker invertiert werden (also A mit A oder

B mit B tauschen). Siehe folgende Abbildung fur

Informationen zu Schaltung und Timing.

ENABLE - (Freigabe -)

J1-8 Dieser Eingang dient zur Freigabe oder zum Sperren des
Motorstroms. Ist die Briicke J6 5-6 gezogen
(Werkseinstellung), wird die Endstufe freigegeben, wenn kein
Strom durch den Optokoppler flieRt. Die Endstufe wird
gesperrt, wenn der Optokoppler bestromt ist.

Ist die Briicke J6 5-6 gesteckt, wird die Funktionsweise des
Eingangs invertiert. Siehe folgende Abbildung fir
Informationen zur Schaltung. Zwischen der Freigabe des
Antriebs am Eingang und der Aktivierung des Leistungsteils

gibt es eine Zeitverzégerung von ca. 500 ps.

Enabled Emitter
(Ausgang , Freigegeben®)

- Emitteranschluss -

J1-9 Emitteranschluss. Transistor ist durchgeschaltet, sobald die
Endstufe der DSM aktiviert ist. Siehe folgende Abbildung fur

Informationen zu Schaltung und Timing.

Gegenstecker

Der Signalstecker J1 ist eine 9-polige Sub-D- Buchse. Der passende
Gegenstecker ist z.B. von Fa. ITT erhaltlich. Bestellangaben bei ITT: Sub-D-
Stecker

DE-9P mit Haube Sub-D DE110963 und Zugentlastung D20419.
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Typische Verdrahtung Das Schaltbild auf der folgenden Seite zeigt eine typische Verdrahtung zwischen
einem externen Indexer und der DSM- Ansteuerung. Die TTL- Gatter sollten
Gegentakt- Treiber haben und mindestens 10,0 mA bei max.0,4 V
Spannungsabfall ziehen kénnen.

Schaltbild und
Timing 5VTTL DSM5-70-003
an der DSM5-70-003

STEUERUNGS- J1
ELEKTRONIK SCHRITTMOTOR-
DES ANWENDERS | ANSTEUERUNG
|
+5VDC STEP (TAKT) + 1 TLP 2601
o 221K ],
I STEP (TAKT) — 6 464 >

DIR (DREHR.) + 2

TLP 621
TTL 1K %Z®I>

|: DIR (DREHR.) — 7
ENABLE (FREIGABE) + 3 TLP 621
TTL >—
_D ENABLE (FR) — 8 1K %Z\w

ENABLED (AUSGANG "FREIGEGEBEN?")

(KOLLEKTOR) 4 TLP 621
| 5V DC
ENABLED (AUSGANG "FREIGEGEBEN") sig
(EMITTER) 9 | DRIVER_ENABLED
|
MIN. 250 ns (MIN. 1us WENN
TAKT- BEWEGUNG TRITT AN e SCHRITTFILTER FREIGEGEBEN)
EINGANG DIESER FLANKE AUF
VORLAUFZEIT
F———  MIN.50 ps
DREHR.- a
EINGANG
1 ! RICHTUNGSDATEN MUSSEN

IN DIESER ZEITSPANNE
STABIL ANSTEHEN

30 Technische Beschreibung



BAUTZ 07/2002 Schrittmotoransteuerung DSM

Signale mit héheren Zur Einspeisung der Optokopplerspannung in die DSM- Ansteuerung sind
Spannungen an der Spannungen bis zu 30 V zulassig. Allerdings muss wie unten gezeigt ein
DSM5-70-003 Widerstand in Reihe mit der Optokopplerdiode geschaltet werden.

Fuhrt Inr Frequenzgeber oder Indexer an seinen Ausgangssignalen hohere
Spannungen als 5 V, dann finden Sie Vorwiderstandswerte fir diverse
Versorgungsspannungen in der nachstehenden Tabelle.

Hat der Indexer bzw. Taktgenerator ausgangsseitig keine Gegentakt-
Treiberschaltungen, sondern Transistorausgange mit offenem Kollektor, dann
sollten Sie - wie dargestellt — einen Pull- Up- Widerstand (R3) vorsehen. Ein
typischer Wert fur R3 ist 2,7 kQ.

Optokoppler-
Vorwiderstande R1 R2
+12VDC TKQ 1,5 kQ
+15V DC 1,5 kQ 2.2kQ
+24VDC 2.4 kQ 47 kQ
+30VDC 3,3kQ 6,8 KQ
STEUERUNGS- J1 DSM
ELEKTRONIK SCHRITTMOTOR-
DES ANWENDERS | ANSTEUERUNG
OPTOKOPPLER- STEP + 1 |
VERSORGUNG sk ot 2601
<R3 % 464 gﬁ“
B STEP, . — 6
R1
DR + 2

TLP 621

1K %N%

_Dji??" DR — 7

|
|
|
|
|
|
|
R2 |
|
|
|
|
I
I

ENABLE + 3

TLP 621

1K %Z“S%

_D%RC” ENABLE — 8

R2
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Schaltbild und

Timing 24V/SPS DSM5-70-001
an der
DSM5-70-001
STEUERUNGS- J1 DSM 5-70-001
ELEKTRONIK SCHRITTMOTOR-
DES ANWENDERS | ANSTEUERUNG
|
+24VDC o STEP (TAKT) + 1 TLP 2601
B
STEP (TAKT) — 6 | § 3,3kQ >
SPS Ausg. °© |
|
DIR (DREHR.) + 2 |
| TLP 621
DIR(DREHR) — 7 |  6,6kQ %Z“ >
SPS Ausg.° |
|
ENABLE (FREIGABE) -~ 3 | TLP 621
| %@%
) — 6,6kQ
SPS Ausg.e ENABLE (FR.) 8 :
ENABLED (AUSGANG "FREIGEGEBEN") |
(KOLLEKTOR) 4 | TLP 621
| 5V DC
ENABLED (AUSGANG "FREIGEGEBEN") = SE
(EMITTER) 9 | DRIVER_ENABLED
|
— k= MIN. 250 ns (MIN. 1ps WENN
TAKT- BEWEGUNG TRITT AN SCHRITTFILTER FREIGEGEBEN)
EINGANG DIESER FLANKE AUF _‘
VORLAUFZEIT
— MIN. 50 ps —
DREHR.- s
EINGANG
1 ! RICHTUNGSDATEN MUSSEN
IN DIESER ZEITSPANNE
STABIL ANSTEHEN
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4 Inbetriebnahme des DSM-Antriebs

In diesem Kapitel

Dieses Kapitel erlautert, wie der DSM Antrieb nach der Installation in Betrieb
genommen wird. Folgende Punkte werden behandelt:

» Einstellen von Funktionen Uber den Schalter S1 und die Briicke J6

» Testen der Installation

Dieses Kapitel soll den Anwender mit den fiir die Inbetriebnahme und den
Betrieb des DSM Antriebs nétigen Einstellungen vertraut machen.

4.1 Einstellen von Schalter S1 und Briucke J6

Einfihrung

Mit DIP-Schalter S1 und Brucke J6 wird eingestellt:

» die Schrittweite

» der Motorstrom

» die Resonanzunterdriickung

» die Stillstandsstromreduzierung

» der Wirkungssinn des Freigabeeingangs

o der Filter im Takteingang.

Technische Beschreibung
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Lage von Schalter S1
und Steckbriucken

WIRKUNGSSINN FREIGABE-EING. DEZIMALBRUCKE (S.U. TABELLE FUR S1) \\\

GEST.: OPTO AN FUR FREIGABE GESTECKT: DEZIMALSCHRITTW. WAHLEN

GEZ.: OPTO AUS FUR FREIGABE GEZOGEN: BINARE SCHRITTW. WAHLEN WERKSVOREINSTELLUNGEN:

STILLSTANDSSTROMREDUZ. BRUCKE: FILTER IM TAKTEINGANG
ZEIT BIS ZUM WIRKSAM- GESTECKT: 500 kHz MAX TAKTFREQ
WERDEN WAHLEN GEZOGEN: 2 MHz MAX TAKTFREQ:
NACH TABELLE UNTEN

A 4.1 WERKSVOREINSTELLUNG:
J6 ¥ *| BRUCKEN 1-2, 3-4 UND 7-8 GESTECKT
.8 .6 .4 L]
-
OFFEN wn

// LEITERPLATTENKANTE ULLTN NI
/

OFTN n g E

1

N —1
o
o ]
~
co ]

EFF. MOTORSTROM 5,0 A

SCHRITTWEITE: 1/25
EINES VOLLSCHRITTS

FILTER GESETZT FUR
MAX TAKTFREQUENZ 500 kHz

STLLSTANDSSTROMREDUZ.
WIRKSAM NACH 0,1 SEK.

RESONANZ-
UNTERDRUCKUNG AKTIV

ENDSTUFE FREIGEGEBEN.
ZUM SPERREN MUSS STROM
IM OPTOKOPPLER FLIESSEN.

S1 SEITENANSICHT
WERKSVOREINSTELLUNGEN GESETZT

[ |
SCHRITTWEITE EFFEKTIVER
POSITION S1 DEZ.- BESCKE POSITION S1 MOTORSTROM
BRUCKE
1 2 3 |GesT ] GezG: 6 7 8 N AMPERE
GESCHL. | GESCHL.| GESCHL.| 1/1 1/2 GESGHL.| GESCHL| GESCHL. [ 20
GESCHL. | GESCHL | OFFEN | 12 | 1/4 GESCHL.| GESCHIL{ OFFEN | 3973
GESCHL. | OFFEN GESCHL.| 1/5 1/8 GESCH OFFEN | OFFEN 3125
Ghecl | ces | S | R | 18 G| e e | B
FFEN ESCHL.| GESCHL. . ,
OFFEN GESCHL.| OFFEN | 1/50 1/64 OFFEN OFFEN | GESCHL. 5%25
OFFEN | OFFEN | GESCHL.| 1/125 | 1/128 OFFEN OFFEN | OFFEN '
OFFEN | OFFEN | OFFEN | 1/250 | 1/256
I .
- BRUCKE
St RESONANZUNTERDRUGCKUNGS-
ST.STR-| S1 STILLSTANDSSTROM-
POSITION 4 | SCHALTUNG REDUZ. POSITION 5 | REDUZIERUNG
GEST. GESCHL. |KEINE ST.STR.RED.
GESTHL. | QUSCESCHALTET GEST.| OFFEN ~ [NACH0.1SEK WIRKS
GEZ. GESCHL. [NACH 0,05 S. WIRKS.
GEZ. OFFEN  |NACH 1.0 S. WIRKSAM
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4.1.1 Schrittweite

Definition

Vorteile

Konsequenz

Die Schrittweite bestimmt, wie weit sich der Motor pro Taktsignal am Eingang
dreht. In der folgenden Tabelle wird diese Drehung in Bruchteilen eines
Vollschritts angegeben.

Bei allen Pacific- Scientific- Schrittmotoren und allen 1,8°- Schrittmotoren gilt

aufgrund lhrer Konstruktion:
Ein Vollschritt bewirkt die Drehung der Motorwelle um 1,8° Winkelgrad.
Fir diese gilt die Umrechnung in Schritte pro Umdrehung.

Mit Kombinationen von Briicke J6, Position 3-4, und dem DIP-Schalter S1,
Positionen 1-3 stehen, wie aufgefihrt, 15 Schrittweiten zur Verfiigung.

Dezimale Schrittweiten Binéare Schrittweiten
VS- Bruchteile | =Schritte/lUmdr. VS- Bruchteile | =Schritte/lUmdr.
11 200 1/2 400
(Vollschritt) (Halbschritt)
1/2 400 1/4 800
(Halbschritt)

1/5 1.000 1/8 1.600
1/10 2.000 1/16 3.200
1/25 5.000 1/32 6.400
1/50 10.000 1/64 12.800
1125 25.000 1/128 25.600
1/250 50.000 1/256 51.200

Wenn Sie eine Mikroschrittweite von 1/4 oder kleiner auswahlen, dann verfligen
Sie Uber:

* eine hohere Auflésung
» einen gleichmafigeren Betrieb bei kleinen Drehzahlen
« die Moglichkeit, den Antrieb in Resonanzbereichen mit geringen Drehzahlen

zu betreiben.

Ihr Indexer bzw. Taktgenerator Frequenzgeber muss die entsprechend héheren
Taktfrequenzen auch ausgeben kdnnen.
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4.1.2 Resonanzunterdrickungsschaltung

Definition

Vorteile

Resonanzen im mittleren Frequenzbereich und der daraus resultierende Verlust
an Drehmoment tritt bei jeder Schrittmotoransteuerung dadurch auf, dass die
Gegen-EMK die Motorwicklungsstrome bei bestimmten Drehzahlen moduliert.
Resonanzen im mittleren Drehzahlbereich kénnen als ein Bereich potentieller
Instabilitat erklart werden, der als Ergebnis elektronischer, magnetischer und
mechanischer Eigenschaften jedes Schrittmotorsystems auftritt. Die zur
Unterdriickung dieses Phanomens eingesetzte, patentierte Schaltung wirkt
aufgrund eines vorgezogenen bzw. verzdgerten Schaltens des Ausgangsstroms
in Abhangigkeit von der eingehenden Taktfrequenz. Dies sollten Sie als
Anwender bertcksichtigen, wenn Sie Takt- (bzw. Schritt-) plazierungstechniken
verwenden wollen.

Sie aktivieren die Resonanzunterdriickungsschaltung, indem Sie den DIP-
Schalter S1, Position 4 wie gezeigt auf ‘Offen’ stellen. Dies ist die Voreinstellung
und ist in der Mehrzahl der Anwendungen gunstig, besonders, wenn |hre
Anwendung Drehmomentverlust und Resonanzen im mittleren
Geschwindigkeitsbereich zeigen sollte.

Wenn Sie Impulsplazierungstechniken verwenden, deaktivieren Sie die
Resonanzunterdriickungsschaltung durch Umschalten des DIP- Schalters S1,
Position 4, auf ‘Geschlossen’.

Diese besondere Schaltung verhindert Drehmomentverlust im mittleren Ge-
schwindigkeitsbereich. Wenn sie eingeschaltet ist, behalt der Motor sein Dreh-
moment bei Betrieb mit mittleren Geschwindigkeiten.
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4.1.3 Stillstandsstromreduzierung

Definition

Vorteile

Die Stillstandsstromreduzierung reduziert den Phasenstrom immer dann, wenn
der Motor steht. Der Motorstrom wird reduziert, sobald fiir eine vorgegebene
Zeitdauer keine Schrittbefehle empfangen werden. Diese Zeit kann 0,05 s, 0,1 s
oder 1 Sekunde betragen. Der zu beiden Motorwicklungen flieRende Strom wird
um die Halfte reduziert.

Die Stillstandsstromreduzierungs-Funktion kann gesperrt werden, damit der
Haltestrom gleich dem Laufstrom ist. Das ist thermisch ungiinstig. Wird sie
freigegeben, dann kann eine Zeitverzdgerung zwischen dem letzten Taksignal
und dem Wirksamwerden der Stromreduzierung gewahlt werden. Eine langere
Zeitverzdgerung ist bei nachschwingender Last sinnvoll. Die Zeitverzégerung
kann auf 0,05 s, 0,1 s oder 1,0 s gesetzt werden. Mit einer Kombination der
Stellungen von DIP-Schalter S1, Position 5 und Bricke J6, Position 7-8 kann
zwischen 4 Mdglichkeiten gewahlt werden.

Die Reduzierung um 50% bezieht sich immer auf den eingestellten Motorstrom.

Briicke J6, Pos. 7-8 DIP-Schalter Stillstandsstrom-
Stillstandsstrom-reduzierung | S1, Position 5 |reduzierung

Gesteckt Geschl. Funktion auf3er Kraft
Gesteckt Offen nach 0,1 Sek. wirksam"
Gezogen Geschl. nach 0,05 Sek. wirks.
Gezogen Offen nach 1,0 Sek. wirksam
(T

1) Werksvoreinstellung

Hinweis:

Wenn die Stillstandsstromreduzierungs-Funktion aktiv ist, werden sowohl
das vom Motor erzeugte Haltemoment, als auch die Motorsteifigkeit in der
Halteposition um ca. 50 % reduziert.

Die Stillstandsstromreduzierungs- Funktion vermindert die Erwdrmung von Motor
und Antrieb bei Motorstillstand und freigegebener Endstufe.
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41.4 Setzen des Motorstroms

Der Motorstrom muss mittels DIP-Schalter S1, Positionen 6, 7 und 8 eingestellt
werden. Der eingestellte Strom muss zu den Motornennstrémen passen.
Schalten Sie einen 8-Leiter-Motor in Serie, bedenken Sie bitte, dass dann der
halbe Motorstrom des parallelgeschalteten Motors dieselbe Motorerwarmung
bewirkt. Die Wicklungsinduktivitat ist vervierfacht.

Eine Tabelle mit den Schalterstellungen flr verschiedene Stromwerte finden Sie
in der Abbildung ,Lage von Schalter S1 und Steckbriicken* auf Seite 34.

Hinweise:

1.) Die Verlustwarme der DSM Ansteuerung steigt mit der Erh6hung des
Ausgangsstroms an, so dass bei héheren Motorstrémen eine verstarkte
Kuhlung notwendig ist.

2.) Alles Wichtige zur Kiihlung der DSM finden Sie in Abschnitt 2.4

- Mechanische Montage der DSM — auf Seite 12.

4.1.5 Konfiguration des Freigabeeingangs

Die Konfiguration des Freigabeeingangs kann mittels Bricke J6,
Position 5-6 invertiert werden.

Bei gesteckter Briicke muss Strom durch den Optokoppler im Freigabe- Eingang
flieRen, damit die Ansteuerung freigegeben wird.

Anders formuliert: Wenn die Briicke J6, 5-6 gesteckt ist, muss ein externes
Freigabesignal anliegen, damit die Endstufe der DSM Ansteuerung den Motor
Uberhaupt bestromt.

Bei gezogener Briicke muss Strom durch den Optokoppler des
Freigabeeingangs flie3en, damit die Ansteuerung deaktiviert wird.

So ist es mdglich, die DSM Ansteuerung zu betreiben, ohne den Freigabe-
eingang zu benutzen. (Werksvoreinstellung)

4.1.6 Filter im Takteingang

Zur Verringerung der Stérempfindlichkeit am Takteingang kann ein Digitalfilter
zugeschaltet werden, wobei dies allerdings zu einer niedrigeren maximalen
Taktfrequenz fihrt. Wenn die Briicke J6, Positione 1-2, gesteckt ist
(Werskvoreinstellung), ist das Filter aktiv, und die Schrittimpulse missen eine
Mindestbreite von 1 pys haben. Impulse von weniger als 0,5 ys Breite werden
unterdriickt. Wenn das Filter ausgeschaltet ist, also Briicke J6, Positionen 1-2
gezogen, mussen die Schrittimpulse mindestens 0,25 us breit sein. Deshalb
betragt die maximale Schrittfrequenz bei zugeschaltetem Filter 500 kHz und 2
MHz, wenn das Filter ausgeschaltet ist.

38 Technische Beschreibung



BAUTZ

07/2002 Schrittmotoransteuerung DSM

4.2 Testen der Anlage

Hintergrund

Vorgehensweise

Anschlusse prifen

Mit den nachfolgend beschriebenen Testschritten wird die DSM Ansteuerung auf
richtige Installation und verdeckte Transportschaden Uberprift.

Nachdem Sie die DSM installiert haben wie in Kapitel 2 beschrieben, testen Sie
Ihre Anlage folgendermalRen:

WARNUNG !

Fehler kbnnen unerwiinschte Motorbewegungen bewirken.
Deshalb gilt:

Beim ersten Einschalten muss die Motorwelle frei sein, d. h. es ist
keine Last angekuppelt.

Befestigen Sie den Motor mechanisch so, dass er bei ruckhaften
Bewegungen nicht herunterfallen oder sonstigen Schaden
anrichten kann.

Unterbrechen Sie die Spannungsversorgung, wenn eine uner-
winschte Bewegung auftritt.

1.

Uberpriifen Sie richtige Montageweise und Kiihlung, séamtliche Kabel-
verbindungen, Erdungen, und Schirmungen, um eine ordnungsgemafe
Installation sicherzustellen.

Prifen Sie bei ausgeschalteter Spannungsversorgung, ob am DIP-Schalter

S1 die Positionen 1 bis 8 richtig gesetzt sind.
Die Werksvoreinstellung ist hier dargestellt:

1 2 3 4 5 6 7 8
= = E

=

Die Werksvoreinstellung bedeutet:

» Schrittweite: 1/25 eines Vollschritts
* Resonanzunterdriickung wirksam
» Stillstandstromreduzierung wirksam

e Motorstrom 5 Ag.

ACHTUNG

Setzen Sie die Positionen 6, 7 und 8 entsprechend, wenn der Motor
weniger als 5 A Nennstrom hat.
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WARNUNG !

Uberpriifen Sie, dass die Anlage spannungsfrei ist, bevor Sie
fortfahren.

3. Uberpriifen Sie, ob der Jumper J6 richtig gesetzt sind. Hier ist die
Werksvoreinstellung gezeigt:

O | |°| o |o] |0
"2 ol o |ol| |o

8 2

Diese Einstellungen bedeuten:

» Stillstandsstromreduzierung wirksam (0,1 s verzogert)
+ DSM freigegeben bei unbelegtem Freigabe- Eingang
» Dezimale Schrittweitenteilungen gewahlt

» Filter im Takteingang wirksam.

4. Schalten Sie die Spannungsversorgung ein.

Signale testen
1. Uberpriifen Sie, ob der Motor Haltemoment hat, indem Sie versuchen, die
Motorwelle von Hand zu verdrehen. Ein bestromter Motor kann entweder gar
nicht oder nur schwer verdreht werden.

2. Geben Sie Taktimpulse vor und Gberprifen Sie, ob der Motor dreht.

3. Kehren Sie die Polaritat des Drehrichtungssignals (DIR) um und geben Sie
Schritte fir den Motor vor. Die Drehrichtung muss wechseln.

Hilfestellung Falls Sie weitere Unterstiitzung bei Ihrer Anwendung benétigen sollten,
setzen Sie sich bitte mit lhrem Distributor in Verbindung.
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5 Instandhaltung / Fehlerbeseitigung

In diesem Kapitel

Dieses Kapitel beinhaltet Instandhaltung und Fehlerbeseitigung der DSM
Ansteuerung.

5.1 Reinigung der DSM Ansteuerung

Vorgehensweise

5.2 Status LEDs

Grine LED

Gelbe LED

Rote LED

Die DSM Ansteuerungen bendétigen keine regelmafiige Wartung. Allenfalls kann
das Gerat zur Vermeidung von Problemen durch Staub- und
Schmutzansammlung bei Bedarf wie folgt gereinigt werden:

Entfernen Sie Oberflachenstaub und Schmutz am Gerat unter Verwendung von
sauberer, trockener Pref3luft mit geringem Druck.

Nach Freigabe (Motorbestromung) leuchtet die griine LED an der Frontseite des
Gerates und die DSM ist betriebsbereit

Die gelbe LED zeigt an, dass Taktsignale von der Steuerung erhalten werden.

Die Fehlererkennung (siehe unten) hat ausgel6st

5.3 Fehlerbeseitigung beim DSM-Antrieb

Einfihrung

Die DSM Ansteuerung hat einen optoentkoppelten Transistor- Ausgang
.Freigegeben®.

Er ist durchgeschaltet, wenn der Antrieb freigegeben ist, der Motor also bestromt
ist.

Er ist offen, wenn die Ansteuerung durch entsprechenden Signalpegel am
Freigabeeingang gesperrt ist, oder wenn sie sich zum eigenen Schutz deaktiviert
hat, weil von den internen Schutzschaltungen einer der folgenden Fehler
festgestellt wurde:

+ Uberstrom am Ausgang (Kurzschluss zwischen zwei Motorphasen oder zwi-
schen einer Phase und Erde)

» Ubertemperatur
+ Uberspannung am Spannungsversorgungs- Eingang J2
* Unterspannung am Spannungsversorgungs- Eingang J2

» Ein Fehler wird durch die rote Status-LED an der Frontseite des Gerates
angezeigt, sobald eine der 0.g. Schutzschaltungen angesprochen hat.

Verwenden Sie die nachfolgende Fehlersuchtabelle und nutzen Sie den
Ausgang ,Freigegeben” zur Diagnose, wie es das folgende Schaltbild zeigt.
Mit diesen beiden Hilfsmitteln ist die Mehrzahl aller Probleme zu beheben.
Wenn sich die Ansteuerung so nicht in Betrieb nehmen 1a3t, wenden Sie sich
bitte an Ihren Bautz- Distributor.
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Wenn Sie zu dem Schluss kommen, dass die DSM Ansteuerung defekt
ist, dann ersetzen Sie sie NICHT einfach durch eine andere und schalten
wieder ein.

Uberpriifen Sie statt dessen:

Nicht ordnungsgemafRe Spannungsversorgung ist der haufigste Grund
fuir Ansteuerungsdefekte.

WICHTIGER HINWEIS !

die Netzteilauslegung.
Hierzu finden Sie wichtige Hinweise im Anhang B am Schluss dieses
Handbuchs.

die Art der Verdrahtung der Spannungsversorgung.
Hierzu finden Sie wichtige Hinweise im Abschnitt 3.2.2 - Stecker J2:
Spannungsversorgung — auf Seite 25.

ob die Temperatur des Geratechassis unter 60 °C geblieben war.
Wichtige Hinweise zur thermischen Auslegung finden Sie im Abschnitt 2.4
- Mechanische Montage der DSM — auf Seite 12.
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Fehlersuchtabelle

BEOBACHTUNG

MASSNAHMEN

Motor hat kein
(Halte)moment,
und

Griine LED aus
Rote LED ein

Zustand: Freigabe fehlt, oder eine interne Schutzschaltung hat angesprochen
und nimmt die Freigabe weg.

Stellen Sie sicher, dass die Briicke J6, Position 5-6, gezogen ist, oder, - falls
sie gesteckt ist - dass durch den Optokoppler im Freigabeeingang mindestens
3 mA flieBen.

Schalten Sie die Spannungsversorgung aus, ziehen Sie das Motorkabel am
Stecker J3 ab und schalten Sie die Spannungsversorgung wieder zu.
Wenn der Ausgang ,Freigegeben® jetzt LOW ist, klemmen Sie am
motorseitigen Ende den Motor ab.

Uberpriifen Sie das Motorkabel auf Durchgang, auf Kurzschliisse zwischen
den Adern und auf Kurzschliisse zwischen Adern und Schirm. Uberpriifen
Sie, ob J3 richtig belegt ist.

Uberpriifen Sie den abgeklemmten Motor auf Durchgang der einzelnen
Phasen und auf Kurzschliisse zwischen den Phasen oder zwischen einer
Phase und dem Motorgehause.

Klemmen Sie den Motor nach einem der in Abschnitt 3.2.1 ab Seite 18
gezeigten Schaltbilder wieder an.

Uberpriifen Sie, ob die Versorgungsspannung am Stecker J2 =24 V bzw.
<75V DC ist. Falls méglich, Gberprifen Sie dies mit einem Oszilloskop und
achten Sie auf kurzzeitige Spannungstberhéhungen oder -einbriiche.

Motor hat kein Drehmoment,
und

Griine LED ein

Rote LED aus

Zustand: Ansteuerung ist freigegeben, aber es flieRt zu wenig oder kein
Motorstrom.

Uberpriifen Sie, ob am DIP-Schalter S1 die Positionen 6, 7 und 8
(Stromeinstellung) richtig gesetzt sind.

Uberpriifen Sie wie oben beschrieben, ob das Motorkabel korrekt verdrahtet
und ordnungsgemalf am Antrieb eingesteckt ist.

Motor hat Haltemoment,
dreht aber nicht.

Griine LED ein

Gelbe LED aus

Zustand: Es werden keine Taktsignale am Takteingang erkannt.

Testen Sie den Takteingang z. B. mit einer (richtig gepolten) 4,5 V- Batterie.
Ist keine extrem kleine Schrittweite gewahlt, muss mehrfaches Antippen zu
einer flhlbaren Drehung der Motorwelle fiihren.

Stellen Sie sicher, dass der Takteingang richtig beschaltet ist, und dass lhre
Taktquelle den spezifizierten elektrischen und zeitlichen Anforderungen
entspricht.

Motor dreht in die falsche
Drehrichtung

Zustand: Sie wollen die Wirkung des Drehrichtungseingangs invertieren.

Spannung ausschalten. An J3 die Adern einer Motorhase (nicht beider)
untereinander tauschen. Damit ist die Vorzugsdrehrichtung getauscht.

Motor reagiert nicht auf den
Drehrichtungseingang

Testen Sie bei kleiner Taktfrequenz den Drehrichtungseingang z. B. mit einer
(richtig gepolten) 4,5 V- Batterie.

Stellen Sie sicher, dass der Drehrichtungseingang richtig beschaltet ist und ob
das Signal den spezifizierten elektrischen und zeitlichen Anforderungen
entspricht.
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Fortsetzung Fehlersuchtabelle

BEOBACHTUNG

MASSNAHMEN

Motor erreicht die erwartete
Position nicht.

Uberpriifen Sie, ob die an der DSM Ansteuerung eingestellte Schrittweite mit
der Schrittweite Ubereinstimmt, auf die Ihr Indexer parametriert ist.

Prifen Sie, ob der Motor deshalb stehenbleibt oder Schritte verliert, weil er
durch zu hohes Beschleunigungs- oder Lastmoment Uberfordert wird, oder
weil er im Resonanzbereich arbeitet. Die Betriebsgerdusche geben oft
Anhaltspunkte.

1.

Uberpriifen Sie nochmals die Antriebsauslegung. Berlicksichtigen Sie,

dass die Drehmomentkurve eines Schrittmotors abhangig ist von

- der Zwischenkreisspannung der Ansteuerung (das ist bei der DSM-
Ansteuerung die Versorgungsspannung)

- der Verschaltungsweise eines 8-Leiter-Motors (parallel oder seriell)

. Verwenden Sie eine kleinere Schrittweite zur Vermeidung von Reso-

nanzproblemen bei niedrigen Geschwindigkeiten (unter ca. 120 min™).

. Aktivieren Sie die Schaltung zur Resonanzunterdriickung im mittleren

Drehzahlbereich (S1 Position, 4 auf ,geschlossen®).

Denken Sie an das zuschaltbare Filter im Takteingang. Bei kleinen
Schrittweiten mussen Sie das Filter im Takteingang ausschalten, damit
hohe Taktfrequenzen erkannt werden. Bei grofReren Schrittweiten ist es
sinnvoll, das Filter zu verwenden (s. Abschnitt 4.1.6 auf Seite 38).

Wenn sich kleine Schrittfehler beim Hin- und Herfahren aufaddieren
sollten, dann Uberpriifen Sie besonders, ob lhr Indexer die erforderliche
Vorlaufzeit beim Drehrichtungssignal von mindestens 50 ys eininhalt,
bevor der erste Takt einer neuen Bewegung ausgegeben wird.

Uberpriifen Sie, ob die Signale am Takt- und Drehrichtungseingang
samtlichen spezifizierten elektrischen und zeitlichen Anforderungen
entsprechen und ob sie nicht durch Stérungen verfalscht werden.
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Rucksendung zur Wenn Sie zu dem Schluss kommen, dass die DSM- Ansteuerung und / oder
Reparatur oder zum der Schrittmotor defekt ist, verfahren Sie wie folgt:
Austausch

Sind Sie Kunde eines Maschinenherstellers, in dessen Maschine Bautz-
Produkte eingesetzt sind, wenden Sie sich bitte zuerst an den
Maschinenhersteller, und nicht an den nachsten Pacific- Scientific- Distributor.
Oft nehmen Maschinenhersteller insbesonders an Motoren noch Veranderungen
vor, die der Distributor nicht kennen kann, so dass Austauschgerate oder —
motoren trotz gleicher Typennummer beim Distributor nicht mehr kompatibel
sind.

Wenn Sie die Produkte direkt von einem Distributor bezogen haben, wenden Sie

sich bitte an genau diesen Distributor. Er nennt lhnen den schnellsten Weg fur
Reparatur und Austausch.

6 Zusatz zum Betrieb mit Profibusinterface

Dieses Handbuch MAEDSM-D beschreibt den Betrieb der Endstufe DSM mit Takt- und Drehrichtungseingang.
Beim Betrieb mit dem Profibus Interface werden diese Signale von dem Indexer
der Zusatzkarte erzeugt.

Bitte beachten Sie deshalb folgende Hinweise:

Beim Betrieb des Profibus Steppers 6410-PBX hat der Stecker J1 des DSM keine Funktion und darf nicht
angeschlossen werden.

An den Steckbriicken (J6) durfen die Bricken 1-2 (gesteckt) und 5-6 (gezogen) nicht gedndert werden.
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7 Technische Daten

7.1 Elektrische Daten

Spannungsversorgung 24 -75VDC,50A

Ausgangsstrome der bei den Einstellungen:

Ansteuerung

(Motor- Phasenstrome)
5A 5A+£0,25A
4,375 4,375+ 0,2 A
3,75 3,75+ 0,2A
3,125 3,125+ 0,15 A
2,5 25+0,15A
1,875 1,875+ 0,125 A
1,25 1,25+ 0,125 A
0,625 0,625+0,1 A

Art der Ansteuerung Bipolare Zweiphasen- Chopper- Ansteuerung

Chopper- Frequenz nominal 20 kHz

Schrittweite 3
Uber Schalter einstellbar Schritte pro Motorumdrehung

(1,8°-Schrittmotor)

11 (1/2) 200 (400)
1/2 (1/4) 400 (800)

1/5 (1/8) 1.000 (1.600)
1/10 (1/16) 2.000 (3.200)
1/25 (1/32) 5.000 (6.400)
1/50 (1/64) 10.000 (12.800)
1/125 (1/128) 25.000 (25.600)
1/250 (1/256) 50.000 (51.200)
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Signaleingénge

(Siehe Schaltbild, Abschnitt 2.5.3)

Signaleingdnge durch Optokoppler getrennt

Eingang min. Strom zum Ansprechen | max. Strom durch den max. Ruckwartsspannung
des Optokopplers Optokoppler

J1-1,J1-6  Takt 55 mA 10 mA 5V

J1-2, J1-7 Drehrichtung 3,0 mA 4,5 mA 5V

J1-3, J1-8 Freigabe 3,0 mA 4,5 mA 5V

Eigenschaften des
Signalausgangs

J1-4, J1-9
Ausgang ,Freigegeben

Maximale Taktfrequenz
am Takteingang

Vorlaufzeit des
Drehrichtungseingangs

(Siehe Schaltbild im Abschnitt 3.2.3 ab Seite 28)

Optokoppler mit npn—Transistor im Ausgang, offener Kollektor und

offener Emitter

Maximaler Spannungsabfall 0,5 V in durchgeschaltetem Zustand (bei LOW),
wenn 2 mA flieRen.

2 MHz, wenn das zuschaltbare Filter im Takteingang nicht aktiv ist.
500 kHz, wenn das Filter aktiv ist.

Die nachfolgende Abbildung zeigt die erforderliche zeitliche Beziehung
zwischen dem Takt- und dem Drehrichtungseingang:

MIN. 250 ns (MIN. 1 us WENN
TAKT- BEWEGUNG TRITT AN L FILTER IM TAKTEINGANG AKTV)
EINGANG DIESER FLANKE AUF ﬁﬂ
VORLAUFZEIT
F——  MINS50ps —
DREHR.-
ENGANG [/ /|
1 1 DREHRICHTUNGSSIGNAL

Mindestrampendauer
far Taktfrequenz
(Beschl./Abbrems.)

MUSS IN DIESER ZEIT-
SPANNE STABIL ANSTEHEN

50 ms (Diese Einschrankung gilt nur bei aktivierter Resonanzunterdriickung
bei mittleren Drehzahlen.
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Verzogerung
zwischen Taktsignal
und Motorschritt

1. Bei aktivierter Resonanzunterdriickung fiir mittlere Drehzahlen
ist bei Taktfrequenzen unter 500 Vollschritt/Sekunde die Zeitverzégerung
kleiner als 500 ps. Bei Frequenzen ber 500 Vollschritt/Sekunde
ist die Zeitverzégerung kleiner als 270° von einer Periode der Taktfrequenz.

2. Bei deaktivierter Resonanzunterdriickung fir mittlere Drehzahlen ist die
Zeitverzdgerung bei allen Taktfrequenzen kleiner als 10 ps.

7.2 Umgebungsdaten

Betriebstemperatur

Lagertemperatur

Maximale Chassis-
temperatur

Luftfeuchtigkeit

Konvektionskihlung

Mit optionalem Kiihl-
Korper HS6410

Ohne Kiihlkorper

Zulassige Umgebungstemperatur 0 °C bis 50 °C mit oder ohne Gehause,
vorausgesetzt, dass das Chassis ordnungsgemafl so montiert und gekuhlt ist,
dass die héchstzulassige Chassistemperatur von 60 °C nicht Gberschritten wird.
Details zur thermischen Auslegung im Abschnitt 2.4 ab Seite 12.

—55 °C bis +70 °C

60 °C

Hinweis: Montieren Sie das DSM- Chassis (mit Ruck- oder Seitenwand) auf
einer Kuhlplatte oder einem Kihlkérper, um optimale Verlustwarmeabgabe
sicherzustellen. Verwenden Sie Warmeleitfolie oder Warmeleitpaste. Die
Chassistemperatur muss unter allen Umstanden unter 60 °C gehalten werden.
Um das sicherzustellen, kann ein Lifter eingesetzt werden. Wird die
Stillstandsstromreduzierung benutzt, wird u.U. weniger Verlustwarmeleistung
produziert.

10 bis 90 %, keine Betauung zulassig

(Angaben gelten, wenn die DSM nicht auf einer Kihlplatte montiert ist.)

Voller Motorstrom (5 A) bei +25 °C Umgebungstemperatur
max. 2,5 A Motorstrom bei +45 °C Umgebungstemperatur

max. 2,5 A Motorstrom bei +25 °C Umgebungstemperatur
max. 1,25 A Motorstrom bei +45 °C Umgebungstemperatur

Die Kurve der abgegebenen Warmeverlustleistung Uber dem eingestellten
Motorstrom hilft bei der thermischen Auslegung. Siehe Abbildung 1 auf der
nachsten Seite.

Abbildung 1
30T
[
<
S
25—+
20+
156+
10 +
5 .
0.625 1.25 1.875 25 3.125 375 4.375 5.0
A eff
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7.3 Mechanische Daten

Abmessungen Vgl. Abschnitt 2.4

Gewicht ca. 0,5 kg nominal

Stecker und Gegenstecker
Spannungsversorgung Phoenix Contact MSTBT 2,5/3-ST RM5

Signal 9-polige Sub-D- Buchse. Passender Gegenstecker: ITT Sub-D DE-9P
mit Haube ITT Sub-D DE110963 und Zugentlastung D20419

Motor Phoenix Contact MSTBT 2,5/5-ST RM5
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Anhang A - Bestellangaben

Hintergrund

In diesem Anhang wir der Typenschlissel und und die Bestellnummern fir die
DSM Ansteuerung und das Zubehér genannt.

zum DSM
Bezeichnung Bestellnummer Kommentar
Schrittmotor- DSM5-70-003 5V-Eingange
ansteuerung
Schrittmotor- DSM5-70-001 24V/-Eingange
ansteuerung
Steckersatz CK-DSM 5-poliger Stecker von PCD-
3-poliger Stecker von PCD
Optionaler HS6410 Mit Befestigungsmaterial und
Kihlkérper zum Warmeleitfolie
Anschrauben an die
Chassis-
Seitenwand
Technische MAEDSM-D MAEDSM-D.pdf
Beschreibung zur
DSM in Deutsch
Technische MAEDSM-E MAEDSM-E.pdf
Beschreibung zur
DSM in Englisch:
Installation- &
Hardware
Reference Manual
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Anhang B Uberlegungen zum Netzteil

B1 Netzteil aus Bruckengleichrichter und Kondensator

Prinzipschaltbild

Das Schaltbild unten zeigt einen Aufbau aus Trafo, Briickengleichrichter und
Kondensator. Ein derartiges Netzteil wird am haufigsten zur Versorgung eines
oder mehrerer DSM- Ansteuerungen verwendet.

Ein Trenntransformator besorgt die Umspannung auf das Niveau, das
gleichgerichtet die erwlinschte Zwischenkreisspannung (DC-Bus) ergibt.
Gleichzeitig isoliert er vom Netz. Zwischen dem Gleichrichter und jeder DSM mit
ihrem zugehdrigen Zwischenkreiskondensator sollen jeweils einzelne
Sicherungen vorgesehen werden. Sie sind flir den Strombedarf der einzelnen
DSM zu dimensionieren bieten so optimalen Schutz. Die Kondensatoren missen
nahe bei jedem einzelnen DSM angebracht sein. Zwischen Kondensator und
den Klemmen fur DC+ und DC- am DSM ist ein verdrilltes, moglichst
geschirmtes Aderpaar zu benutzen, Leitungslange maximal 1 m. Dies begrenzt
die Auswirkung der Leitungsinduktivitat.

Manchmal muss eine Ballastschaltung zur Begrenzung der Spannungs-
Rickspeisung aus bremsenden Motoren vorgesehen werden.

Hier im Anhang B finden Sie Richtlinien zur Auslegung der Komponenten des
Netzteils.

J2
3
104 J_ 2 |Dsm
B TW
: ) 2
<«— maximal Tm! ——»
Litze verdrillen.
J2
3
T10A
——1 : 2 | DSM
\_ l
ZS\ 51k o
ZD
1
<« maximalim!_ ]
Al Litze verdrillen.
=

Dieses Bild dient nur als Prinzipschaltbild. In der praktischen Ausfiihrung sind
geschirmte Kabel zu verwenden. Zur Schirmfihrung und CE- gerechten
Installation siehe Abschnitt 3.2 - Elektrischer Anschluss der DSM - ab Seite 17.
Der grof¥flachige Anschlag der Schirme auf einer Erdungsschiene ist zwingend
notig.
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ACHTUNG

Das Netzteil muss so ausgelegt sein, dass die Spannung zwischen
J2-2 und J2-1 unabhangig von den jeweiligen Betriebsbedingungen
niemals auch nur kurzzeitig tber 75 Volt ansteigt.

Zu diesen Bedingungen gehdren maximal mogliche Netzspannung,
Sekundarspannungsschwankungen aufgrund unterschiedlicher
Trafobelastung, Spannungsspitzen aufgrund pulsférmiger
Stromentnahme durch die DSM- Ansteuerung, sowie riickgespeiste
Spannungen beim Bremsen des Motors. Werden diese Faktoren
nicht beachtet, kdnnen dauerhafte Schaden an der DSM- Ansteuer-
ung die Folge sein.

Vorsicht: Bei der Verwendung von Schaltnetzteilen kénnen
Spannungsspitzen entstehen, die das Gerat beschadigen!

B1.1 Auslegung des Netztrafos

Netzspannung und
-frequenz

Uberlegungen zur
Sekundéarspannung

Beispiel

Berucksichtigen Sie bei der Trafoauslegung die hochste mdgliche
Netzspannung und der niedrigste méglichen Netzfrequenz, die in Ihrem Netz
vorkommen kann. Andernfalls kann es zu Sattigung, groRem Stromanstieg und
Wicklungsdefekten kommen.

Die maximale Motorleistung laRt sich mit der hdchsten Versorgungs-
spannung erreichen, bei der 75 V DC niemals Uberschritten werden.
Selbstverstandlich kdnnen Sie auch eine niedrigere Spannung verwenden,
solange sie Uber der Mindestspannung von 24 V DC liegt. Je niedriger die
Versorgungsspannung ist, desto starker sinkt das verfligbare Motor-
Drehmoment bei steigender Drehzahl.

Die héchste Spannung fur die DC- Versorgung lalt sich (ohne Berlicksichtigung
von Spannungsspitzen aufgrund der pulsférmigen Stromaufnahme der DSM
naherungsweise wie folgt berechnen:

(1,414 x tatsachliche Sekundarspannung eff) — 1,5

Hinweis: Hierbei wird ein Spannungsabfall von 0,75 V Uber jede Gleich-
richterdiode angenommen. Um dies sicherzustellen, und um die Kondensatoren
bei Abschalten der Wechselspannung zu entladen, empfehlen wir, bei jedem
Kondensator einen Entladewiderstand zu vorzusehen. (Siehe Bild)

Betragt die Sekundarspannung beispielsweise 40 V AC effektiv, dann ist die
héchste DC- Spannung 1,414 x 40 — 1,5 =55 V. Ein Trafo mit 230 V AC Primar-
und 40 V AC Sekundarspannung wirde unter normalen Netzbedingungen und
bei Nennlast als héchste Spannung fur die DC- Versorgung 55 V ergeben.

Wenn jedoch die Netzspannung um 10 % ansteigt, dann steigt die
Spitzenspannung der DC- Versorgung bei Nennlast des Trafos auf:

(1414 x 1,1 x40) - 1,5= 60,7 V.
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Trafo- Steifigkeit

Sekundarseitige Trafo-
Nennspannung
bestimmen

Sekundarseitigen Trafo-
Nennstrom bestimmen

Beispiel:

Bei der Trafoauswahl muss auch die Steifigkeit des Trafos berticksichtigt
werden. Trafos sind so ausgelegt, dass sie ihre spezifizierte Sekundarspannung
bei Belastung mit Nennstrom abgeben.

Bei Stromen kleiner als Nennstrom steigt die Sekundarspannung an.
Als typisch kénnen die Angaben der Fa. ,Signal Transfomer* fir die Steifigkeit
der von ihnen hergestellten Transformatoren angesehen werden:

Trafo- Scheinleistung Sekundarspannungsanstieg
bei Leerlauf in %

1-100 VA +10 %

100 — 350 VA +8 %

> 500 VA +5 % und weniger

Das heil’t, dass die Sekundarspannung eines 100 VA- Trafos im Leerlauf um 10
% hoher liegt als die angegebene Nennspannung.

Weil der Spannungsanstieg im Trafo- Leerlauf bei der/den DSM-
Ansteuerung(en) zu Abschalten mit Uberspannungsfehler fiihren kann, muss bei
der Trafoauslegung neben der maximal méglichen Netzspannung auch die
Trafosteifigkeit berticksichtigt werden. Sicherheitshalber sollten Sie primar
zusatzliche Klemmen vorsehen, bei Einphasen- Trafos beispielsweise
0-230V—-240V-250V.

Unter Beriicksichtigung dieser Uberlegungen gibt Ihnen die folgende Tabelle
die maximale Nenn- Sekundarspannung fiir ein Netz mit einer Spannungs
toleranz von +10% an:

Trafo- Schein- Max. Trafo- Nenn-
leistung ' Sekundarspannung
1-100 VA 44,7V AC

100 — 350 VA 455V AC

> 500 VA 46,8 V AC

Die maximale Stromaufnahme der DSM- Ansteuerung ist im wesentlichen
Funktion der abgegebenen Motorleistung. Am besten die DC- Stromaufnahme
der DSM bei maximaler Motorleistung mit einem MeRgerat vor dem Kondensator
messen.

Sonst schatzen: Die DC- Stromaufnahme aus dem Zwischenkreis wird
hoéchstens etwa so grol3 wie der am DIP- Schalter eingestellte
Motorphasenstrom Bei mehreren DSM an einem Trafo Strome addieren. Dabei
Gleichzeitigkeitsfaktor beriicksichtigen.

Stillstehende Achsen haben vernachlassigbar wenig Stromaufnahme.

Der fur die Versorgung von drei DSM- Ansteuerungen mit je 5 Ay
ausgelegte Trafo sollte einen sekundarseitigen Nennstrom von
(5+5+5)=15A haben.

Hinweis: Grobe Uberdimensionierung des Trafos ist ungiinstig, weil damit der
EinschaltstromstolRR in die Kondensatoren steigt und somit die
Gleichrichterdioden hoher belastet werden.

! Trafo- Scheinleistung in VA = sekundarseitiger Trafo- Nennstrom x sekundéarseitige Trafo-

Nennspannung.
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B1.2 Auswahl der Gleichrichterdiode

Auslegung

Beispiel

Der Igsy (max. zul. einmaliger Strom der Diode) der Gleichrichterdiode
muss grofer sein als der Einschaltstrom, der die Kondensatoren aufladt.
(kapazitive Last). Gangige Praxis ist: Wahle den Dauergrenzstrom der
Gleichrichterdioden Igay ca. doppelt so grof® wie den sekundarseitigen

Trafonennstrom.

wie oben seien 3 Geréate zu je 5 A am Trafo:

Dauergrenzstrom Iga=2 x3 x5 A =30 A

Sperrspannung: groRer als 1,5 x Zwischenkreisspannung 70 V = 105 V

= wahle Brickengleichrichter, z.B. Type KBPC3504 F/W von

Fa. Diotec, Heitersheim

mit den Daten:

leav = 35 A ohmisch, 28 A kapazitiv, lgsy = 400 A, Vgry = 400 V

oder ahnliche Type.

B1.3 Auswahl des Kondensators

Ripple- Strom

Spannungsfestigkeit

Anordnung

Entladewiderstand

Fur ca. 10 % Spannungsripple sind am 50 Hz- Netz sind fur jedes einzelne DSM
folgende Kondensatoren vorzusehen:

Motor- Zwischenkreis Zwischenkreis Zwischenkreis
Phasenstrom 30 Vpe 50 Vp¢ 70 Vpe
50A 18.000 puF 10.000 pF 7.500 puF
4,375 A 15.000 puF 9.100 puF 6.800 uF
3,75 A 12.000 pyF 8.200 uF 5.600 puF
3,125 A 11.000 pyF 6.800 uF 4.700 yF
25A 9.100 puF 5.600 puF 3.600 pF
1,875 A 6.800 uF 3.900 pF 2.700 yF
1,25 A 4.700 yF 2.700 yF 1.800 uF
0,625 A 2.200 yF 1.200 yF 910 uF

Bei einem 60Hz- Netz kénnen die Kondensatoren ca. 20% kleiner bemessen
werden.

Der zulassige 100 Hz- Ripple- Strom des Kondensators sollte gleich grof3 oder
groRer als der eingestellte Strom des DSM sein.

Die Nennspannung des Kondensators muss unter allen tiber der maximalen DC-
Spannung liegen. Wahlen Sie einen Kondensator aus, der mindestens fiir das
1,3-fache der gewlinschten DC- Versorgungsspannung ausgelegt ist.

Der Kondensator bei jedem einzelnen DSM muss uber ein verdrilltes, moglichst
geschirmtes Leiterpaar mit einer Lange von maximal 1 m angeschlossen
werden.

Schalten Sie als Entladewiderstand einen Leistungswiderstand, z.B.
5,1 kQ, 2 W {iber die Kondensatoren zu jedem Gerat.

B 1.4 Auswahl der Sicherungen

Vor den DSM

Vor dem Trafo

Ist der Motorstrom auf 5 A eingestellt, dann sehen Sie eine trage 10 A-
Sicherung vor jeder DSM vor. Wird ein Motorstrom von kleiner als 5 A
eingestellt, kann die Sicherung proportional kleiner sein.

Der Netztrafo wird im Einschaltmoment einen hohen Strom ziehen. Wahlen
Sie eine entsprechend trage Auslosecharakteristik der Trafo- Vorsicherung.
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B1.5 Uberlegungen zur Riickspeisung

Wenn ein Motor bremst, wird der Motor zum Generator, der die im rotierenden
Motor und rotierender Last gespeicherte mechanische Energie in elektrische
Energie umwandelt. Die DSM- Ansteuerung kann diese Energie als Spannung in
die Versorgung zurtickspeisen.

Wenn die mechanische Energie geringer als die Verluste in Ansteuerung und
Motor, dann steigt die Versorgungsspannung nicht an. Ist jedoch die
mechanische Energie groer als die Verluste, dann steigt die
Versorgungsspannung an und ladt die Kondensatoren, um so mehr, je héher
das angekuppelte Massentragheitsmoment und je héher die Drehzahl ist.

Die mechanische Energie einer rotierenden Masse ergibt sich aus folgender
Gleichung:

Wiin =% J a2
mit Wiin = kinetische Energie in Ws = Joule
w= 1% n/ 30 Kreisfrequenz in s™
n = Drehzahl in min”’
J = rotatorisches Massentragheitsmoment in kgm?

Ergebnis der Spannung Wenn diese Energie in elektrische Energie in Form von Ladung des/der
Buskondensators/en umgewandelt wird, dann ergibt sich die Spannung wie folgt:

U= U02 + 2Wkin
C
mit U= Spannung (nach Energietransfer in die Kondensatoren)
U, = Anfangsspannung

C= Gesamtkapazitat in Farad

Wi» = anfangliche kinetische Energie in Joule

Beispiel Lauft ein unbelasteter E34- Motor (Rotortragheitsmoment = 0,247 x 10”° kgm?
mit einer Drehzahl von 1500 min™, ist die gespeicherte Energie gleich:

0,5 x 0,247 x 10” x (11x 1500 / 30)2 = 3,0 Joule.
Bei Ubertragung dieser gesamten Energie in einen Kondensator mit 6.800 pF,
der anfanglich auf 70 V geladen wird, ist die Spannung am Kondensator

hinterher gleich 76 V.

Hinweis: Dies liegt Uber der fir den DSM Antrieb spezifizierten
Maximalspannung.
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Ballastschaltung

Zenerdiode

In der Praxis wird die meiste oder sogar samtliche kinetische Energie in den
Motorwicklungen oder in der Schaltung der Ansteuerung verbraucht, so dass
rickgespeiste Spannung oft kein Problem darstellt. Wo jedoch mit hohen
Drehzahlen und einem hohem Lasttragheitsmoment gearbeitet wird, kann die
Spannung erheblich steigen, und es missen zusatzliche Schaltungen
vorgesehen werden, um sicherzustellen, dass die Grenze von 75 V niemals
Uberschritten wird.

Hinweis: Rickgespeiste Spannungen kdnnen kritisch werden, wenn die
Netzspannungsschwankungen an der oberen Toleranz liegen.

Um herauszufinden, ob riickgespeiste Energie ein Problem ist, liberwachen Sie
die Versorgungsspannung im Betrieb mit einem Speicheroszilloskop. Notfalls
kénnen Sie auch einen Spitzendetektor, bestehend aus einer Diode und einem
Kondensator, an die Gleichspannung anschlieen und die Spitzenspannung mit
Hilfe eines digitalen Voltmeters messen.

Drehen Sie den Motor hoch und bremsen Sie zunachst nur mit geringer
Verzogerung, um zu sehen, ob die Spannung beim Abbremsen ansteigt. Flihren
Sie das mehrmals durch, wobei Sie die Bremszeit von Mal zu Mal verkUirzen.
Beobachten Sie dabei die DC- Versorgungsspannung. Wenn die riickgespeiste
Energie die Versorgungsspannung in der Spitze Uber 75 V DC anhebt, dann ist
eine Ballastschaltung notwendig.

Hinweis: Vergessen Sie nicht, bei dieses Tests die hdchste mdgliche
Netzspannung zu berticksichtigen.

Fur eine ggf. notwendige Ballastschaltung kann im einfachsten Fall, wie in der
Abbildung gezeigt, eine Leistungs- Zenerdiode verwendet werden. Die
Ballastschaltung muss bei 75 V voll greifen.

ACHTUNG !

Bei Einsatz einer Zenerdiode oder einer anderen Ballastschaltung
muss die Sekundéarspannung des Trafos erneut tberprift werden,
damit gewahrleistet ist, dass die Ballastschaltung nicht schon
eingreift, wenn die maximale Netzspannung anliegt und der Trafo
unbelastet ist.

Andernfalls wird die Zener-Diode oder eine andere
Ballastschaltung zu heil3 werden und ausfallen.

Nehmen Sie mindestens 5 W- Zenerdioden. Sehen Sie Leistungs- Zenerdioden
vor, deren Zener- Spannung kleiner als 75 V und gréfier als die maximal
maogliche Zwischenkreisspannung ist.

Zenerdioden lassen sich auch in Serie schalten, die Zenerspannungen addieren
sich dann.

Vorschlag: 2 Stck. 1IN5365B727 (36V Zener, 5 W) in Reihe schalten.
Schaltschwelle ist dann 72 V, bei 75 V flieRen etwa 100 mA, was fur die meisten
Anwendungen ausreichend ist.

WARNUNG !

Die Zenerdioden kdnnen heild werden! Gentigend Freiraum vorsehen!
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Aktive Ballastschaltung

Wenn die durchschnittliche Leistung so hoch ist, dass sie nicht problemlos in
einer Zener- Diode abgebaut werden kann, kann stattdessen die im Folgenden
beschriebene aktive Ballastschaltung verwendet werden. Die Leistung wird im
Widerstand mit 25 Q und 30 W abgebaut, wenn die Spannungsversorgung des
Motors 75 V Ubersteigt.

SPANNUNGSVERSORGUNG MOTOR

!

o +12
% 49.9K 25Q
30W

4.02K
2N IN4002
% 64.9K 4.02K 5 8
ANV + 7
| 0.01uF 3| 7 1
100V 2200PT LM311 A
0.1 uF| 499K IRF633
LM336BZ AAN ==01 o 1K

B2 Versorgung der DSM- Ansteuerung Uber ein elektronisch
geregeltes Netzteil

Die DSM- Ansteuerungen ziehen Strom pulsférmig mit steilen Flanken aus der
Versorgung. Manche geregelten DC- Spannungsversorgungen sind daftr nicht
geeignet.

Bei Problemen schalten Sie in die Versorgungsleitung zum DSM zwischen +DC
und -DC einen Stiitzkondensator von 470 pF.

Der Kondensator muss 20 kHz Stromripple glatten kénnen.

Seine Nennspannung muss mindestens das 1,3-fache der max.
Zwischenkreisspannung betragen.

Installieren Sie je einen Kondensator moglichst dicht bei jeder DSM, jedenfalls
nicht weiter als 1 m entfernt, und verdrillen und schirmen Sie die Litzen zur DSM.

Geregelte Stromversorgungen konnen normalerweise keine Energie ins Netz
zurlckspeisen. Deswegen kann die beim Bremsen des Motors riickgespeiste
Energie die Zwischenkreisspannung anheben und die Stromversorgung (oder
die DSM) beschadigen. Sehen Sie deshalb auch hier eine passende Leistungs-
Zenerdiode vor. Bei gro3en Leistungen wird eine aktive Ballastschaltung nétig.
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Uber geregeltes Netz- Die folgende Schaltung illustriert die Versorgung der DSM mit einem geregel-
teil versorgte DSM ten Netzteil, wobei sowohl ein externer Kondensator, als auch eine
Ballastschaltung benétigt werden. Die Absicherung ist ebenfalls dargestellt.
J2
3
—_ +——o 2
1+
il 1
DSM
J2
3
SICHE-  ENTLADE-
n RUNG WIDERSTA‘ND . VERDRILLT4 >
GEREGELTES T10A Jf T
NETZTEIL 5.1K 75 VOLT
oW 470 uF MAX
-] [ ] L
BALLAST- DSM
DIODE MAX. 1 m
PE
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B 3 Lieferbare fertige Netzteile

Fir Versuchsaufbauten und Tests bietet BAUTZ |hnen Netzteile in zwei
Baugréfen an. Es handelt sich um Trafos mit einem angebautem Blechwinkel,
der Gleichrichter und Kondensator tragt. Die Netzteile geben nominal 52,5 V¢
ungeregelte, gesiebte Gleichspannung ab. Die Zwischenkreisspannung ist so
niedrig, dass normalerweise keine Ballastschaltung nétig ist.

B 3.1 Netzteil 0,386 kVA - Bestellbezeichnung: T0188-GL oder TS65-5

128 mm

© ©
90 mm
120 mm

M
T

— 58x11 n:m I
101 mm
ca. 151 mm
ca. 167 mm
Bild: T0O188-GL

Technische Daten T0188-GL.:

Primar:

Sekundar 1:

Sekundar 2:

Leistung:

Schutzart:
Frequenz:
Nach VDE

0-230-240-250VvO

beschaltet mit Briickengleichrichter u. Kondensatoren 6900
MF -100V

erzeugt Gleichspannung 52,5 Vp¢, 5,1 A

19VvO/2,0A

0,386 kVA

IP 00

50/60 Hz

0551

Technische Daten TS65-5:

Primar:

Sekundar 1:

Leistung:

Schutzart:
Frequenz:
Nach EGS

0-230 - 240 - 250 VO

beschaltet mit Briickengleichrichter u. Kondensatoren
4700uF and 2200uF, 100 V

erzeugt Gleichspannung von 65 Vpc, 5 A

325W

IP 00

50/60 Hz

EN 61558-2-6
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B 3.2 Netzteil 0,741 kVA - Bestellbezeichnung T0189-GL oder TS65-10

155 mm

BAUTZ

21N

— B

© ©
————————————————————— — 7x13 mm
[ —
122 mm 126 mm
150 mm ca. 196 mm
ca. 216 mm
Bild: T0O189-GL
Technische Daten T0189-GL:
Primar: 0-230-240-250 Vv
Sekundar 1: beschaltet mit Briickengleichrichter u. Kondensatoren
6900 pF - 100 V
erzeugt Gleichspannung 52,5 Vpc, 10,3 A
Sekundar 2: 19vO/2,0A
Leistung: 0,741 kVA
Schutzart: IP 00
Frequenz: 50 /60 Hz
Nach VDE 0551
Technische Daten TS65-5:
Primar: 0-230-240-250 v
Sekundar 1: beschaltet mit Briickengleichrichter u. Kondensatoren
4 x 2200uF,
erzeugt Gleichspannung von 65 Vpc, 10 A
Leistung: 650W
Schutzart: IP 00
Frequenz: 50 /60 Hz
Nach EGS EN 61558-2-6
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