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Bedienungsanleitung fiir den volldigitalen
Schrittmotorantrieb- DMS42T

1. Einfiihrung, Funktionen und ,, “-Anwendungen
Einfiihrung

Der DM542T ist ein volldigitaler Schrittmotorantrieb, der mit einem fortschrittlichen DSP-Steuerungsalgorithmus auf Basis der
neuesten Bewegungssteuerungstechnologie entwickelt wurde. Er erreicht ein einzigartiges Ma3 an Laufruhe, liefert ein optimales
Drehmoment und verhindert Instabilititen im mittleren Drehzahlbereich. Dank der automatischen Motorerkennung und der
automatischen Parameterkonfiguration ldsst er sich schnell auf verschiedene Motortypen einstellen und im optimalen Modus
betreiben. Im Vergleich zu herkémmlichen analogen Antrieben kann der DM542T einen Schrittmotor mit deutlich geringerem
Gerduschpegel, geringerer Erwdrmung und sanfteren Bewegungen antreiben. Seine einzigartigen Eigenschaften machen den
DM542T zur idealen Wahl fiir Anwendungen mit hohen Anforderungen.

Merkmale

® Die Anti-Resonanz-Funktion sorgt fiir ein optimales Drehmoment und beseitigt Instabilitdten im mittleren Drehzahlbereich

® Die automatische Motorerkennung und die automatische Parametereinstellung beim Einschalten sorgen fiir optimale
Reaktionsverhalten bei verschiedenen Motoren

® Multi-Stepping ermdglicht es, aus einem Schrittbefehl mit niedriger Auflésung einen Mikroschritt-Ausgang mit hdherer

Aufldsung zu erzeugen, und sorgt so fiir eine gleichméifBigere Motorbewegung

15 wiéhlbare Mikroschrittauflosungen, darunter 400, 800, 1600, 3200, 6400, 12800, 25600, 1000, 2000, 4000, 5000,

8.000, 10.000, 20.000, 25.000

Sanfter Anlauf ohne ,,Sprung® beim Einschalten

Eingangsspannung 20-50 VDC

8 wihlbare Spitzenstrome, darunter 1,00 A, 1,46 A, 1,91 A, 2,37 A, 2,84 A,3,31 A,3,76 A, 4,20 A
Impulseingangsfrequenz bis zu 200 kHz, TTL-kompatibler und optisch isolierter Eingang
Automatische Reduzierung des Ruhestroms

Geeignet fiir 2-Phasen- und 4-Phasen-Motoren

Unterstiitzt den PUL/DIR-Modus

Uberspannungs- und Uberstromschutz
Anwendungen

Geeignet fiir eine breite Palette von Schrittmotoren der Baugroen NEMA 17 bis 24. Der Einsatz ist in verschiedenen
Maschinenarten moglich, wie z. B. X-Y-Tischen, Graviermaschinen, Etikettiermaschinen, Laserschneidern, Bestiickungsautomaten
und so weiter. Besonders geeignet fiir Anwendungen, bei denen es auf geringe Gerduschentwicklung, geringe Wéarmeentwicklung,
hohe Drehzahl und hohe Prézision ankommt.

2. Technische Daten
Elektrische Daten (T; = 25 °C/77 °F)

Parameter . DMST
Min Typisch Max Einheit

Spitzenstrom 1,0 - 4,2 (3,0 RMS) A
Eingangsspannung (Logik) +20 +36 +50 VDC
Signalstrom-Impuls 7 10 16 mA
Eingangsfrequenz Impuls 0 - 200 kHz

Breite 2,5 - - us
Isolationswiderstand 500 MQ

https://www.ayostepper.de
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Bedienungsanleitung fiir den volldigitalen
Schrittmotorantriecb DM542T

Betriebsumgebung und sonstige sdaten

Naturliiftung oder Zwangskiihlung

Kiihlung
Umgebungsbedingungen Staub, Olnebel und korrosive Gase vermeiden
Umgebungstemperatur 0°C-65°C
Betriebsumgebung Luftfeuchtigkeit 40%71.F.—90 %r. F.
Betriebstemperatur -10°C-45°C
Vibration 10-50 Hz / 0,15 mm
Lagertemperatur Gewicht -20°C-65°C
ca.210 g (7,4 oz)
Mechanische Daten (Einheit: mm [1 Zoll = 25,4 mm])
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Abbildung 1: Mechanische Spezifikationen
*Fiir eine bessere Wirmeableitung wird die seitliche Montage empfohlen

Beseitigung der Wérme vom ,, “
® Die zulissige Betriebstemperatur des Antriebs sollte <45 °C (113 °F) betragen, und die Betriebstemperatur des Motors sollte

unter 80 °C (176 °F) liegen;

® Es wird empfohlen, den automatischen Leerlaufmodus zu verwenden, d. h., der Strom wird automatisch auf 50 % reduziert,

wenn der Motor stoppt, um die Erwdrmung des Antriebs und des Motors zu verringern;
Es wird empfohlen, das Laufwerk vertikal einzubauen, um die Kiihlfliche zu maximieren. Verwenden Sie bei Bedarf eine

Zwangskiihlung, um das System zu kiihlen.

https://ww.ogostepper.de
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3. Pinbelegung und Beschreibung der ,,

Der DM542T verfiigt iiber zwei Anschliisse, P1 und P2. P1 dient zum Anschluss der Steuersignale, P2 zum Anschluss der
Stromversorgung und des Motors. Die folgenden Tabellen enthalten kurze Beschreibungen der beiden Anschliisse. Ausfiihrlichere

Beschreibungen der Pins und damit zusammenhdngender Aspekte finden Sie in den Abschnitten 4, 5 und 9.
skonfigurationen fiir Anschluss P1

Pin-Funktion Details

Impulssignal: Im Einzelimpulsmodus (Impuls/Richtung) stellt dieser Eingang ein Impulssignal dar,
wobei jede steigende Flanke aktiv ist; 4-5 V bei PUL-HIGH, 0-0,5 V bei PUL-LOW. Der DM542T-

Antrieb verfiigt iber keinen Doppelimpulsmodus (Impuls/Impuls). Fiir ein zuverldssiges

PUL+

Ansprechverhalten sollte die Impulsbreite langer als 2,5 ps sein. Schalten Sie bei Verwendung von +12 V
oder +24 V Widersténde zur Strombegrenzung in Reihe (1 kQ fiir

+12 'V, 2 k fiir +24 V). Gleich wie bei den Signalen DIR und ENA.

DIR-Signal: Im Einzelimpulsmodus weist dieses Signal niedrige/hohe Spannungspegel auf, die zwei

PUL-

DIR+ Drehrichtungen des Motors darstellen; der DM542T-Antrieb verfiigt {iber keinen Doppelimpulsmodus
(Impuls/Impuls). 4-5 V bei DIR-HIGH, 0-0,5 V bei DIR-LOW. Bitte beachten Sie, dass die
Drehrichtung auch von der korrekten Verdrahtung zwischen Motor und Umrichter abhéngt. Durch
Vertauschen der beiden Leitungen, die von der Spule zum Umrichter fithren, wird die Drehrichtung des

DIR-
Motors umgekehrt.

e Freigabesignal: Dieses Signal dient zum Aktivieren/Deaktivieren des Antriebs. Hoher Pegel (NPN-
Steuersignal; bei PNP- und Differenzsteuersignalen ist es umgekehrt, d. h. niedriger Pegel zum

Aktivieren) zum Aktivieren des Antriebs und niedriger Pegel zum Deaktivieren des Antriebs.
[Enle= Normalerweise

UNVERBUNDEN (AKTIVIERT).

Stecker P2 ,, “-Konfigurationen

Pin Funktion Details
GND Stromversorgungsmasse.
+V Stromversorgung, 20—-50 VDC, einschlieBlich Spannungsschwankungen und EMK-Spannung.
A+, A- Motorphase A
B+, B- Motorphase B

4. Steuersignalanschluss (P1) -Schnittstelle

Der DM542T akzeptiert sowohl Differenz- als auch Single-Ended-Eingénge (einschlieBlich Open-Collector- und PNP-Ausgénge).
Der DM542T verfiigt iiber 3 optisch isolierte Logikeingénge am Anschluss P1 zur Aufnahme von Line-Drive-Steuersignalen. Diese
Eingéinge sind isoliert, um elektrische Storungen, die mit den Antriebssteuersignalen gekoppelt sind, zu minimieren oder zu
beseitigen. Es wird empfohlen, Line-Drive-Steuersignale zu verwenden, um die Storfestigkeit des Antriebs in stdrungsbehafteten
Umgebungen zu erhohen. In den folgenden Abbildungen sind Anschliisse an Open-Collector- und PNP-Signale dargestellt.

https://ww.o3ostepper.de
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‘ Schrittmotorantriecb DM542T
Steuerung Antrie Controller Antrie
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Abbildung 2: Anschliisse an Open-Collector Abbildung 3: Anschliisse an PNP-Signal (gemeinsame

Kathode) und Signal (gemeinsame Anode)

Anschliisse eines 4-poligen Motors vom Typ ,, “

Die 4-poligen Motoren sind am wenigsten flexibel und am einfachsten anzuschlieen. Das Drehzahl-Drehmoment-Verhéltnis des
Motors héngt von der Wicklungsinduktivitit ab. Der Ausgangsstrom des Antriebs ergibt sich aus dem mit 1,4 multiplizierten
Nennphasenstrom, wodurch der Spitzenausgangsstrom bestimmt wird.

P2
A+
A-

B+
B_
Abbildung 4: Anschliisse eines 4-poligen Motors

Anschliisse eines 6-poligen Motors vom Typ ,, ¢

Ahnlich wie bei 8-poligen Schrittmotoren stehen auch bei 6-poligen Motoren zwei Konfigurationen fiir den Betrieb mit hoher
Drehzahl oder hohem Drehmoment zur Verfligung. Im Folgenden wird die Konfiguration fiir héhere Drehzahlen, auch ,,Halbspule®
genannt, beschrieben, da sie nur die Hélfte der Induktionswicklungen des Motors nutzt. Die Konfiguration fiir hoheres Drehmoment,
auch ,,Vollspule* genannt, nutzt die gesamten Spulenwicklungen.

»Half-Coil“-Konfigurationen fiir ,, “~-Motoren

Wie bereits erwéhnt, nutzt die Halbspulenkonfiguration 50 % der Phasenwicklungen des Motors. Dies fiihrt zu einer geringeren
Induktivitit und damit zu einem geringeren Drehmoment. Ahnlich wie bei der Parallelschaltung eines 8-poligen Motors ist das
Drehmoment bei hoheren Drehzahlen stabiler. Diese Konfiguration wird auch als ,,Half Chopper bezeichnet. Zur Einstellung des
Ausgangsstroms des Antriebs multiplizieren Sie den angegebenen Nennstrom pro Phase (oder unipolar) mit 1,4, um den

P2
A+
A...
NC
B+
B NC

Spitzenausgangsstrom zu ermitteln.

Abbildung 5: Halbspulen-Schaltungen (fiir hohere Drehzahlen) bei 6-poligen Motoren

https://ww.offostepper .de
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»Full-Coil*“- -Konfigurationen

Die Vollspulenkonfiguration bei einem 6-poligen Motor sollte in Anwendungen verwendet werden, in denen ein hoheres
Drehmoment bei niedrigerer Drehzahl gewiinscht ist. Diese Konfiguration wird auch als ,Full Copper” bezeichnet. Im
Vollspulenmodus sollten die Motoren nur mit 70 % ihres Nennstroms betrieben werden, um eine Uberhitzung zu vermeiden.

P2
A+
A €
B+
B_

Abbildung 6: Anschliisse fiir die Vollspulenkonfiguration (héheres Drehmoment) eines 6-poligen Motors

Anschliisse eines 8-poligen Motors mit ,, “-Konfiguration

8-polige Motoren bieten dem Systemkonstrukteur ein hohes Mal} an Flexibilitit, da sie in Reihe oder parallel geschaltet werden

konnen und somit ein breites Anwendungsspektrum abdecken.
Reihenschaltung von ,, “-Motoren

Eine Reihenschaltung von Motoren wird typischerweise in Anwendungen eingesetzt, bei denen ein hdheres Drehmoment bei
niedrigerer Drehzahl erforderlich ist. Da diese Konfiguration die hochste Induktivitit aufweist, lasst die Leistung bei hoheren
Drehzahlen nach. Im Reihenschaltbetrieb sollten die Motoren zudem nur mit 70 % ihres Nennstroms betrieben werden, um eine

P2
A+
A_

B+
B_
Uberhitzung zu vermeiden.

Abbildung 7: Reihenschaltung eines 8-poligen Motors
Parallel -Schaltung

Ein 8-poliger Motor in Parallelschaltung bietet ein stabileres, jedoch geringeres Drehmoment bei niedrigen Drehzahlen. Aufgrund der
geringeren Induktivitét steht bei hoheren Drehzahlen jedoch ein hoheres Drehmoment zur Verfiigung. Multiplizieren Sie den
Nennstrom pro Phase (oder unipolar) mit 1,96 bzw. den bipolaren Nennstrom mit 1,4, um den Spitzenausgangsstrom zu ermitteln.

P2
A+
A-

B+
B_

Abbildung 8: Parallelschaltung eines 8-poligen Motors

https://ww.o§ostepper .de
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5. Auswahl des Stromversorgungs- s

Der DM542T ist fiir mittelgroe und kleine Schrittmotoren (Rahmengroflen von NEMA 17 bis 34) von Leadshine oder anderen
Motorherstellern weltweit geeignet. Um eine gute Antriebsleistung zu erzielen, ist es wichtig, die Versorgungsspannung und den
Ausgangsstrom richtig auszuwihlen. Generell bestimmt die Versorgungsspannung die Hochgeschwindigkeitsleistung des Motors,
wihrend der Ausgangsstrom das Ausgangsdrehmoment des angetricbenen Motors bestimmt (insbesondere bei niedrigeren
Drehzahlen). Eine hohere Versorgungsspannung ermdglicht hohere Motordrehzahlen, geht jedoch mit mehr Gerduschentwicklung
und Wirmeentwicklung einher. Wenn die Anforderungen an die Bewegungsgeschwindigkeit gering sind, ist es besser, eine
niedrigere Versorgungsspannung zu verwenden, um Gerduschentwicklung und Wérmeentwicklung zu verringern und die

Zuverléssigkeit zu verbessern.
Geregelte oder ungeregelte Strom

Sowohl geregelte als auch ungeregelte Netzteile konnen zur Versorgung des Antriebs verwendet werden. Ungeregelte Netzteile sind
jedoch aufgrund ihrer Fahigkeit, Stromspitzen standzuhalten, vorzuziehen. Wenn tatséchlich geregelte Netzteile (wie die meisten
Schaltnetzteile) verwendet werden, ist es wichtig, eine hohe Nennstromstirke zu wéhlen, um Probleme wie Strombegrenzung zu
vermeiden, wie im

beispielsweise bei der Verwendung eines 4-A-Netzteils fiir den Betrieb eines 3-A-Motorantriebs. Wird hingegen ein ungeregeltes
Netzteil verwendet, kann ein Netzteil mit einer geringeren Nennstromstérke als die des Motors eingesetzt werden (typischerweise 50

% bis 70 % des Motorstroms). Der Grund dafiir ist, dass

der Antrieb nur wéhrend der EIN-Phase des PWM-Zyklus Strom aus dem Kondensator des ungeregelten Netzteils bezieht, nicht
jedoch wihrend der AUS-Phase. Daher ist der durchschnittlich aus dem Netzteil entnommene Strom deutlich geringer als der
Motorstrom. So kdnnen beispielsweise zwei 3-A-Motoren problemlos von einem Netzteil mit 4 A Nennstrom versorgt werden.

Mehrere ,, “-Antriebe

Es wird empfohlen, mehrere Antriebe an eine einzige Stromversorgung anzuschliefen, um Kosten zu sparen, sofern die
Stromversorgung iiber ausreichende Kapazitit verfiigt. Um gegenseitige Stérungen zu vermeiden, diirfen die Eingangsanschliisse der
Antriebe NICHT in Reihe geschaltet werden. (SchlieBen Sie sie stattdessen bitte separat an die Stromversorgung an.)

Auswahl der Versorgungs sspannung

Die Leistungs-MOSFETs im DM542T konnen tatséchlich im Bereich von +20 bis +50 VDC betrieben werden, einschlielich
Schwankungen der Eingangsspannung und der von den Motorwicklungen wihrend der Verzdgerung der Motorwelle erzeugten
Gegen-EMK. Eine hohere Versorgungsspannung kann das Motordrehmoment bei hoheren Drehzahlen erhdhen und somit dazu
beitragen, Schrittverluste zu vermeiden. Eine hdhere Spannung kann jedoch bei niedrigeren Drehzahlen zu stirkeren
Motorvibrationen fiihren und zudem den Uberspannungsschutz auslésen oder sogar den Antrieb beschidigen. Daher wird empfohlen,
nur eine fiir die jeweilige Anwendung ausreichend hohe Versorgungsspannung zu wéhlen und Netzteile mit einer theoretischen
Ausgangsspannung von +20 bis +45 VDC zu verwenden, um Spielraum fiir Spannungsschwankungen und Gegen-EMK zu lassen.

6. Auswahl der Mikroschrittauflosung und des Ausgangs stroms des Antriebs

Dieser Antrieb verwendet einen 8-Bit-DIP-Schalter zur Einstellung der Mikroschrittauflosung und des Motorbetriebsstroms, wie unten
dargestellt:

Dynamic Current Microstep Resolution

A ~
s ~ - —

11213(4[5]6]|7|8

Standstill Current (half/full)

Auswahl der Mikroschrittauflosung und des s

Die Mikroschritt-Auflosung wird iiber die DIP-Schalter SW5, 6, 7 und 8 eingestellt, wie in der folgenden Tabelle dargestellt:
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Mikroschritte  Schritte/Umdrehung (fiir 1,8°-Motor) SW5 SWe SwW7 SW8
2 400 AUS EIN EIN EIN
4 800 EIN AUS EIN EIN
8 1600 AUS AUS EIN EIN

16 3200 EIN EIN AUS EIN
32 6400 AUS EIN AUS EIN
64 12800 EIN AUS AUS EIN
128 25600 AUS AUS AUS EIN
5 1000 EIN EIN EIN AUS
10 2000 AUS EIN EIN AUS
20 4000 EIN AUS EIN AUS
25 5000 AUS AUS EIN AUS
40 8000 EIN EIN AUS AUS
50 10000 AUS EIN AUS AUS
100 20000 EIN AUS AUS AUS
125 25.000 AUS AUS AUS AUS

Aktuelle Einstellungen des ,,

Bei einem bestimmten Motor fiihrt ein hoherer Antriebsstrom dazu, dass der Motor ein h6heres Drehmoment liefert, verursacht
jedoch gleichzeitig eine stirkere Erwdrmung des Motors und des Antriebs. Daher wird der Ausgangsstrom in der Regel so eingestellt,
dass der Motor bei Langzeitbetrieb nicht iiberhitzt. Da sich durch parallele und serielle Schaltungen der Motorwicklungen die
resultierende Induktivitit und der Widerstand erheblich &ndern, ist es wichtig, den Ausgangsstrom des Umrichters in Abhdngigkeit
vom Phasenstrom des Motors, den Motoranschliissen und den Anschlussarten einzustellen. Die vom Motorhersteller angegebene
Phasenstromnennleistung ist bei der Auswahl des Umrichterstroms wichtig, die Auswahl héngt jedoch auch von den Anschliissen und

Verbindungsarten ab.

Die ersten drei Bits (SW1, 2, 3) des DIP-Schalters dienen zur Einstellung des dynamischen Stroms. Wihlen Sie eine Einstellung, die
dem erforderlichen Strom Thres Motors am niachsten kommt.

Einstellung des dynamischen Stroms ,, ¢

Spitzenstrom Effektivstrom SW1 Sw2 SW3
1,00 A 0,71 A EIN EIN EIN
1,46 A 1,04 A AUS EIN EIN
191 A 1,36 A EIN AUS EIN
2,37 A 1,69 A AUS AUS EIN
2,84 A 2,03 A EIN EIN AUS
331A 2,36 A AUS EIN AUS
3,76 A 2,69 A EIN AUS AUS
4,20 A 3,00 A AUS AUS AUS

Hinweise: Aufgrund der Motorinduktivitét kann der tatséchliche Strom in der Spule insbesondere bei hohen Drehzahlen geringer sein
als der eingestellte dynamische Strom.
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Einstellung des Stillstandsstrom- s

Schrittmotorantrieb DM542T

SW4 dient diesem Zweck. ,,AUS* bedeutet, dass der Stillstandsstrom auf die Hélfte des gewéhlten dynamischen Stroms

eingestellt ist, und ,,EIN* bedeutet, dass der Stillstandsstrom auf denselben Wert wie der gewéhlte dynamische Strom eingestellt

ist.

Der Strom wird 0,4 Sekunden nach dem letzten Impuls automatisch auf 50 % des gewihlten dynamischen Stroms reduziert. Sollte fiir

die Anwendung ein anderer Stillstandsstrom erforderlich sein, wenden Sie sich bitte an Leadshine.

Automatische Motorerkennung und automatische Parametereinstellung

Der Antrieb fithrt beim Einschalten die automatische Motorerkennung und die automatische Parameterkonfiguration durch und

berechnet nach diesem Vorgang die optimalen Parameter fiir die Stromregelung, sodass der Schrittmotor ein optimales Drehmoment

liefern kann.

7. Hinweise zur Verkabelungs

Um die Storfestigkeit des Antriebs zu verbessern, wird die Verwendung eines abgeschirmten Twisted-Pair-Kabels empfohlen.

Um Stérungen im PUL/DIR-Signal zu vermeiden, sollten die Impuls-/Richtungssignalleitungen und die Motorleitungen nicht
miteinander gebiindelt werden. Es ist besser, sie um mindestens 10 cm voneinander zu trennen; andernfalls konnen die vom
Motor erzeugten Storsignale die Impuls- und Richtungssignale leicht storen und zu Motorpositionsfehlern, Systeminstabilitét

und anderen Ausfillen fithren.

Wenn eine Stromversorgung mehrere Antriebe versorgt, wird empfohlen, die Antriebe separat anzuschlieen, anstatt sie in

Reihe zu schalten.

Es ist verboten, den Stecker P2 bei eingeschaltetem Antrieb zu ziehen oder zu stecken, da hohe Strome durch die
Motorwicklungen flieBen (auch wenn der Motor stillsteht). Das Ziehen oder Stecken des Steckers P2 bei eingeschalteter

Stromversorgung verursacht einen extrem hohen Gegen-EMK-Spannungssto83, der den Antrieb beschddigen kann.

8. Typische ,, “-Verbindung

Ein komplettes Schrittmotorsystem sollte aus Schrittmotor, Schrittantrieb, Netzteil und Steuerung (Impulsgenerator) bestehen. Ein

typischer Anschluss ist in Abbildung 9 dargestellt.

Controller Drive.

PUL+ 2700
y —

R PUL- i’ﬁ
PUL 5 DIR+ 2700

— —
R DIR- *’ l:
DIR ﬂ ENA+ 2700

— —
R ENA- i’(
ENABLE—SW GND-

VCCo

20~45VDC. W
A+
A-
Stepping Motor B+
B-
R=0 if VCC=5V;
R=1K(Power>0.125W) if VCC=12V;
R=2K(Power>0.125W) if VCC=24V;
R must be connected to control signal terminal. @

Abbildung 9: Typischer Anschluss
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9. Ablaufdiagramm der Steuer ssignale

Um bestimmte Fehlfunktionen und Abweichungen zu vermeiden, sollten PUL, DIR und ENA bestimmten Regeln entsprechen, die im
folgenden Diagramm dargestellt sind:

—] g )t — — — High Level>3. 5V
] | 1 !

- —L|_|—m
High Level’3.5V

i [ Low Level<0. 5V

l U
]

! Low Level<0. 5V

PUL

DIR

PUL/DIR CW/CCW

Abbildung 10: Ablaufdiagramm der Steuerxml-ph-0000@deepl.internalsignale

Anmerkung:
a) tl: ENA muss mindestens 5 ps vor DIR anliegen. In der Regel sind ENA+ und ENA- nicht angeschlossen (NC). Weitere
Informationen finden Sie unter ,,Konfigurationen des Steckers P1*.

b) t2: DIR muss der aktiven Flanke von PUL um 5 ps voraus sein, um die richtige Richtung sicherzustellen;
c) t3: Die Impulsbreite darf nicht weniger als 2,5 us betragen;
d) t4: Die Dauer des Low-Pegels darf nicht weniger als 2,5 us betragen.

10. Schutz sfunktionen

Zur Verbesserung der Zuverldssigkeit verfiligt der Antrieb iiber einige integrierte Schutzfunktionen.

Zeit(en) des
Prioritit . Blinksequenz der roten LED Beschreibung
Blink

Uberstromschutz wird aktiviert, wenn der

1. 1 . . .
Spitzenstrom den Grenzwert tiberschreitet.

5 . M I_L Der Uberspannungsschutz wird aktiviert, wenn die

’ Betriebsspannung des Umrichters 60 VDC

iiberschreitet.

Wenn die oben genannten Schutzfunktionen aktiv sind, ist die Motorwelle frei drehbar oder die rote LED blinkt. Setzen Sie den
Umrichter durch erneutes Einschalten zuriick, damit er nach Behebung der oben genannten Probleme wieder ordnungsgemaf

funktioniert.
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11. Héiuﬁg gestellte Fragen 7, < Schrittmotorantrieb DM542T

Falls Thr Umrichter nicht ordnungsgeméf funktioniert, miissen Sie zunédchst feststellen, ob es sich um ein elektrisches oder
mechanisches Problem handelt. Im néchsten Schritt miissen Sie die Systemkomponente isolieren, die das Problem verursacht.
Im Rahmen dieses Vorgangs miissen Sie mdglicherweise die einzelnen Komponenten Thres Systems trennen und iiberpriifen, ob
sie unabhéngig voneinander funktionieren. Es ist wichtig, jeden Schritt der Fehlerbehebung zu dokumentieren. Moglicherweise
bendétigen Sie diese Dokumentation zu einem spéteren Zeitpunkt als Referenz, und diese Details werden unseren Mitarbeitern

des technischen Supports erheblich dabei helfen, das Problem zu ermitteln, falls Sie Unterstiitzung bendtigen.

Viele der Probleme, die bei Bewegungssteuerungssystemen auftreten, lassen sich auf elektrische Storungen, Fehler in der
Steuerungssoftware oder Fehler in der Verkabelung zuriickfiihren.

Problemsymptome und mégliche Ursachen fiir ,, ¢
Symptome Mbogliche Probleme
Keine Stromversorgung
Die Einstellung der Mikroschritt-Auflosung ist falsch
Der Motor dreht sich nicht Falsche Stromeinstellung am DIP-Schalter
Es liegt ein Fehlerzustand vor
Der Umrichter ist deaktiviert

Der Motor dreht sich in die falsche Die Motorphasen sind moglicherweise vertauscht angeschlossen

Richtung Fehler im Antrieb Falsche Stromeinstellung am DIP-Schalter
Ein Problem mit der Motorwicklung
Das Steuersignal ist zu schwach
Das Steuersignal ist gestort
Unregelmiflige Motorbewegung Falscher Motoranschluss
Ein Problem mit der Motorwicklung
Die Stromeinstellung ist zu niedrig, es kommt zu Schrittverlusten
Die Stromeinstellung ist zu niedrig

Der Motor blockiert wihrend der Der Motor ist fiir die Anwendung unterdimensioniert

Beschleunigung Die Beschleunigung ist zu hoch eingestellt

Die Versorgungsspannung ist zu niedrig

Unzureichende Wérmeableitung/Kiihlung
Ubermiiige Erwirmung von Motor und Die automatische Stromreduzierungsfunktion wird nicht genutzt
Antrieb Der Strom ist zu hoch eingestellt

10

https://www.oyostepper.de


https://www.oyostepper.de



