














Schrittmotor-Leistungsendstufen

W) Nanotec’
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B Kompakte Mikroschritt-Leistungsendstufe SMC42

Technische Daten

Betriebsspannung:
max. Phasenstrom:
Stromeinstellung:
Betriebsart:
Betriebsmodus:
Schrittfrequenz:
Stromabsenkung:
Eingangssignale:
LED:
Temperaturbereich:
AnschluBart:

Befestigungsart:
Gewicht:

DC 21V bis 37V

2 A/Phase

Uber Sensewiderstande

Bipolar-Chopper-Driver

Voll- (1/1), Halb-, Viertel-, Achtelschritt

0 bis 50 kHz

automatisch auf 65%

0V aktiv (L< 0,8 V; 3,5 V< H < 24V oder offen)
Error-Meldung (Uberspg.; Kiihlkérpertemp.>80°C)
0 bis + 40°C

Uber Schraubklemmen

Option (Schraub-Steckklemmen)

fur DIN-Tragschiene EN 50 022 35 x 7,5

1309

I8 Achtung: An der Versorgungsspannung muss ein Ladekondensator von mind.
4.700 uF (Z-K4700/50) vorgesehen werden, damit beim Bremsvorgang die zul.
Spannung nicht Gberschritten wird. Die Verbindung zum Motor darf im laufenden
Betrieb nicht getrennt werden! Ein falscher AnschluB der Stromversorgung oder
des Motors kann die Steuerung zerstéren!

MaBbild (mm)

Pin-Belegung: (AWG 26-16)

1= GND (Signal Ground)

2= + 5V (MeBpunkt ohne Funktion)

3= Richtung (DIR)

4= Clock (Takt)

5= Enable (H od. offen=Enable / L=Disable)
6= VSS Betriebsspannung

7= GND (Power Ground)

8= Nicht belegt

Ist der Phasenstrom unter 1,5 A eingestellt, muss

Ri = 2,7kOhm sein, da sonst die rote LED eine Error-
Meldung anzeigt.

(Ri Standard 12 kOhm); Position Ri - siehe Skizze

Eingangsbeschaltung

Bestellbezeichnung

40

Motoranschluf3
Standard fur JST- Stecker 04NR-E4K

A A\ B B\
|

Ri ( ILIU

!

Phasenstrom Rsens1 Rsens2
A Ohm Ohm
0,3 nc 2,20
0,5 nc 1,50
0,8 nc 1,00
1,0 0,82 nc
1,3 0,82 2,20
1,5 0,82 1,50
1,7 0,82 1,00
2,0 0,82 0,82
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SMC 42 -( )-(

Stromangabe z.B. 0,8 = 0,8 A/Phase

AnschluBart Klemme 1-8:

1 = Schraubklemme Standard
2 = Schraubsteckklemme

Schrittumschaltung

&= ]

Lifter

10.7

J

45

|- LED

Konfiguration:
Das Modul ist werkseitig auf Achtelschritt konfiguriert.

Schrittmodus Br.1 Br2
1/1 Schritt X X
1/2 Schritt X

1/4 Schritt X
1/8 Schritt

B Kompakte Mikroschritt-Leistungsendstufe SMC61

Technische Daten

DC 24 V bis 80 bzw. 130 V

5 bzw. 10 A/ Phase (je nach Umgebungstemperatur
Kuhlkorper erforderlich)

Gber BCD-Schalter 0-F

Bipolar-Chopper-Driver

Voll-, Halb-, Viertel-, Funftel-, Achtelschritt

0 bis 150 kHz

Betriebsspannung:
max. Phasenstrom:

Stromeinstellung:

Betriebsart:

Betriebsmodus:

Schrittfrequenz:

Stromabsenkung: automatisch auf 60%

Eingéange: Optokoppler 5V (24 V)

LED: Stromabsenkung, Nullposition, Power, Ubertemperatur,
Uberspannung, Uberstrom, Kurzschluss

AnschluBart: Schraubsteckklemmen (Motor), D-Sub (Signal)
Befestigungsart: Wandmontage
Gewicht: 490g

N Achtung: An der Versorgungsspannung muss ein Ladekondensator von mind.
6800 uF (siehe Zubehor) vorgesehen werden, damit beim Bremsvorgang die
zul. Spannung nicht Gberschritten

MaBbild (mm) AnschluBbezeichnung

Eingangsbeschaltung

N

LRI

Stromeinstellung

Die Stromwerte in der Tabelle geben die geometrische
Summe lyoor ¥ 42+1,%) der beiden Phasenstrome
I, und |, wieder.

Position SMC61-1 SMC61-2
0 1,25 2,50
1 1,50 3,00
2 1,75 3,50
3 2,00 4,00
4 2,25 4,50
5 2,50 5,00
6 2,75 5,50
7 3,00 6,00
8 3,25 6,50
9 3,50 7,00
A 3,75 7,50
B 4,00 8,00
C 4,25 8,50
D 4,50 9,00
E 4,75 9,50
F 5,00 10,00

Schrittumschaltung

199
190
171

o&=0

M
L0

BN Kihtkorper optional

Schrittauflésung (Schritte/Umdr.)

Vollschritt 1/1

Halbschritt 1/2

Viertelschritt 1/4

Achtelschritt 1/8

Funftelschritt 1/5

2,5telschritt 1/2,5

Stromeinstellung

Phase A Phase B

105

Bestellbezeichnung

SMC 61-( )-(

Ausfihrung: 1 =80V,5A —

Eingangsbeschaltung: 5=5V
24 =24V

Zubehor: optionaler Kiihlkérper SMC61-KK
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M Positioniersteuerung fur zwei Schrittmotoren bis 0,9 A/Phase, SMCI21

Technische Daten

Betriebsspannung:
Phasenstrom:
Betriebsart:
Betriebsmodus:
Schritteinstellung:
Schrittfrequenz:
Stromabsenkung:
Eingangssignale:
LED:
Temperaturbereich:
AnschluBart:
Befestigungsart:
Gewicht:

I8 Achtung: An der Versorgungsspannung muss ein Ladekondensator von mind.
4.700 uF (Z-K4700/50) vorgesehen werden, damit beim Bremsvorgang die zul.

DC 12V bis 32V

0,7 A/ Phase (bei 2 Motoren im Mikroschritt-Modus)
Positionierung, Drehzahlbetrieb

1/1,1/2,1/4,1/8, 1/16

Uber RS485

10 kHz, automatische Anpassung der Mikroschrittrate
einstellbar Uber RS485

HTL-Pegel 24 V, Low < 3V, High > 12V

griine Power On LED

0 bis + 40 °C

JST-Stecker Typ XH

4*M3

509

Spannung nicht Uberschritten wird.

MaBbild (mm)

Spannungsversorgung ( X1)

Pin Bezeichnung Bemerkung
1 Betriebsspannung U, = 12..32V
5 Optionaler Bei Standardversion nicht
+5V Eingang beriicksichtigt
3 GND

RS485-Anschluss ( X2 )

Pin Bezeichnung Bemerkung
1 A RS-485 Rx+
2 B RS-485 Rx-
3 Y RS-485 Tx+
4 Z RS-485 Tx-

Zur Versorgung vom externen
Optionaler +5V RS485 Adapter,

Kurzschlussfest
6 GND

Ausgang Strombelastung Imax=100mA,

Eingénge ( X3 und X6 )

X3 XL S1 X5 X6

ay

70

433

n
A\
&

203

L4

X1 X2

5.5

1] 1[I

o
N\

65

Pin Bezeichnung Bemerkung

H-Pegel = 12..U, V
Ext.Referenz- L-Pegel = 0..3V
schalter | =3mA

Keine galvanische Trennung

H-Pegel = 12..Ub V
L-Pegel = 0..3V

| =3mA

Keine galvanische Trennung

2 Start-Eingang

Motor Anschluss ( X4 und X5)

Pin Bezeichnung
1 Motor Spule A +
2 Motor Spule A -
3 Motor Spule B +
4 Motor Spule B -

B Positioniersteuerung mit Encodereingang, SMCI32

Technische Daten

Betriebsspannung:
Phasenstrom:
Schnittstelle:
Betriebsmodus:
Schrittauflosung:
Schrittfrequenz:

Eingange:
Ausgange:

Positionsiiberwachung:

Stromabsenkung:
Schutzschaltung:
Temperaturbereich:

DC 24 bis 48 V

Nennstrom 2A, einstellbar bis max. 3 A / Phase

RS485 oder USB

Position, Drehzahl, Flagposition, Takt-Richtung, Analog, Joystick
1/1,1/2,1/4,1/5, 1/8, 1/10, 1/32, Adaptiv (1/128 )

0 bis 50kHz im Takt-/Richtungsmodus,

0 bis 25kHz in allen anderen Modi

6 Optokopplereingange (5V,optional 24 V)

3 Transistorausgéange (open collector)

automatische Fehlerkorrektur bis 0,9°

einstellbar 0- 100%

Uberspannung, Unterspannung und Kihlkérpertemperatur > 80 °C
0 bis + 40°C

* Phonix-Stecker sind im Lieferumfang enthalten.

I¥ Achtung: An der Versorgungs-

Eingangsbeschaltung

Ein/Ausgéange (X1)

3
E

Funktion
Input1
Input2
Input3
Input4
Input5
Input6
Signal GND
Output 1
Output 2
Output 3
Analog
GND

0N ORA WD =

- o
N - O ©

Optokoppler

spannung muss ein Ladekondensator “2bv

von mind. 4.700 uF (Z-K4700/50)
vorgesehen werden, damit beim

Bremsvorgang die zul. Spannung ot
nicht Gberschritten wird. XD VA (

MaBbild (mm)

2,2k

~

I

N=)

22

%
?
e
T

m

Encoder (X2)

h)
5

Funktion
+5V
CH-B
CH-A
INDEX
GND

a s W NN =

Motor Anschluss (X3)

Pin Funktion
1 Motor Spule A
2 Motor Spule A\
3 Motor Spule B
4 Motor Spule B\

Versorgung (X4)

Pin Funktion
1 UB24-48V
2 GND

SMCI32-2: RS485 (X5)

2
5

Funktion
NC

RX+
+5V
TX+
N.C.
N.C.

RX-

GND

TX-

© O N O ON =

34
4-4.5
1
> 1ok
T

L1
T L
IR

Tk 8, 38 5.
‘ 131 .98
X1 X2 X3 X4 |
N2
Toovrsorssone]foosd] o
90 N[ 1 :
~
83 m 59 ‘
| | |
= Rems
E
&7
)
N
1 X1-X4: Phonix-Stecker
Typ MICRO COMBICON
X5: Mini-USB Typ B (SMCI32-1)
Sub-D 9-polig (SMCI32-2)

SMCI32-1: USB (X5)
USB-Standard

Bestellbezeichnung

SMCI32§>
1= USB
2= RS485
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Schrittmotor-Leistungsendstufen W) Nanotec
B Positioniersteuerung mit Encodereingang, SMCIl47 B Closed Loop Positioniersteuerung mit Encodereingang, SMCI47-S
Ein/Ausgéange (X1) Ein/Ausgéange (X1)
Pin Funktion Pin Funktion
1 Input1 1 Input1
2 Input2 2 Input2
3 Input3 3 Input3
4 Input4 4 Input4
5 Input5 5 Input5
6 Input6 6 Input6
7 Signal GND 7 Signal GND
8 Output 1 8 Output 1
9 Output 2 9 Output 2
10 Output 3 10 Output 3
1 Analog 1 Analog In
12 GND 12 GND
- Encoder (X2) - Bremse (X2)
Technische Daten Technische Daten
Betriebsspannung: DC 24 bis 48 V Al Eunktion Betriebsspannung: DC 24 bis 48 V P1in ;lrl:r:tsl:n
Phasenstrom: Nennstrom 7,5A, Einstellbar bis max. 12 A/ Phase ; gf'\_’B Phasenstrom: Nennstrom 7,5A, einstellbar bis max. 11,25 A/ Phase 2 GND
Schnittstelle: RS485 3 CHA Schnittstelle: RS485, CAN
Betriebsmodus: Position, Drehzahl, Takt-Richtung, Analog, Joystick, 4 INDEX Betriebsmodus: Position, Drehzahl, Flagposition, Takt-Richtung, Analog, Joystick
Schrittauflésung: 1/1,1/2,1/4,1/5,1/8, 1/16, 1/32, Adaptiv (1/128 ) 5 GND CANOPEN: Profile Position; Homing Mode; Velocity Mode Encoder (X3)
Schrittfrequenz: 0 bis 50kHz im Takt-/Richtungsmodus, Schrittauflésung: 11,1/2,1/4,1/5, 1/8, 1/10, 1/32, Adaptiv (1/128 )
0 bis 25kHz in allen anderen Modi Schrittfrequenz: 0 bis 50kHz im Takt-/Richtungsmodus, pi Funki
Eingange: 6 Optokopplereingange (5V bis24 V) Motor Anschluss (X3) 0 bis 25kHz in allen anderen Modi 1'" f;l n
Ausgange: 3 Transistorausgange (open collector) Eingéange: 6 Optokopplereingange (5V bis 24 V) 2 CH-B
Positionsiiberwachung: automatische Fehlerkorrektur bis 0,9° Ausgange: 3 Transistorausgange (open collector) 1 Ausgang fur Bremse 3 CH-A
Stromabsenkung: einstellbar 0- 100% Pin Funktion Positionsiiberwachung: automatische Fehlerkorrektur bis 0,9° 4 INDEX
Schutzschaltung: Uberspannung, Unterspannung und Kihlkdrpertemperatur > 80 °C ; mm‘” :p“:e’/: Stromabsenkung: einstellbar 0- 100% 5 GND
Temperaturbereich: 0 bis + 40°C 5 Mz:z: SSEIZ B\ Schutzschaltung: Uberspannung, Unterspannung und Kiihlkdrpertemperatur > 80 °C
* Phonix-Stecker sind im Lieferumfang enthalten. 4 Motor Spule B\ Temperaturbereich: 0 bis + 40°C Motor Anschluss (X4
* Phonix-Stecker sind im Lieferumfang enthalten. i)
Eingangsbeschaltung Versorgung (X4) Eingangsbeschaltung Pin Funktion
1 Motor Spule A
Il Achtung: An der Versorgungs- Il Achtung: An der Versorgungs- 2 Moo oo A
a Optokoppler N Optokoppler p
spannung muss ein Ladekondensator Pin Funktion spannung muss ein Ladekondensator 3 Motor Spule B\
von mind. 4.700 uF (Z-K4700/50) 1 UB24-48V von mind. 4.700 uF (Z-K4700/50) d Motor Spule B
vorgesehen werden, damit beim vl z__| GO vorgesehen werden, damit beim
g H +5V-24vo{ |
i o Al = K RiiE e = o I
’ ° SMCI47-2: RS485 (X5) ’ o
Pin Funktion
Pin Funktion 1 UB24-48V
1 NG 2 GND
MaBbild (mm) 2 RX+ MaBbild (mm)
3 +5V
4 TX+ SMCI47-S-2: CAN (X6)
5 CAN+
6 CAN-
105 7 RX- Pin Funktion
885 8 GND X1 X2 X3 XL X5 1 NC
- o - X cooce 2 CAN low (CAN-)
9 ® Q s o e | -
= — — ‘[ HH H H‘, t H’H @I]@I] hy 3 CAN Ground (intern verbunden mit Pin6)
z Toves ‘ ‘ 4 NC
[feoeecoeecee [ . . s 5 Schirm
| | Bestellbezeichnung 6 CAN Ground (intern verbunden mit Pin3)
I [ I [ 7 CAN high (CAN+)
8 NC
‘ ‘T— 9 Versorgung Vcce bis 30V
TT T O (wird fur Sicherheitsfeature genutzt)
HH ! U 5* ‘ % 3 X View
= s Bestellbezeichnun
. i sMclaz- () 2 ? 2
e " 2= RS485 i . ;@
=) & ! [ [T
’ e j SMCI47-S-
p ) I | R I 2= RS485
3= CANOPEN
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