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Wichtiger Hinweis

Lesen Sie dieses Handbuch vor der Montage und Inbetriebnahme sorgfiltig durch. Eine unsachgemifle Handhabung der in diesem
Handbuch beschriebenen Produkte kann zu Verletzungen sowie zu Personen- und Maschinenschiden fiihren. Halten Sie sich strikt an die

technischen Angaben zu den Installationsanforderungen.

Diese Anleitung darf ohne Genehmigung nicht auBlerhalb von Leadshine verwendet oder weitergegeben werden. Alle Rechte
vorbehalten. Kein Teil dieser Anleitung darf ohne Genehmigung von Leadshine vervielfiltigt, in abrufbarer Form gespeichert oder auf
irgendeine Weise — sei es elektronisch, mechanisch, durch Fotokopieren, Aufzeichnen oder auf andere Weise — iibertragen werden.
Obwohl bei der Erstellung dieser Anleitung alle Sorgfalt aufgewendet wurde, libernimmt Leadshine keine Verantwortung fiir Fehler oder
Auslassungen. Ebenso wird keine Haftung fiir Schaden {ibernommen, die aus der Verwendung der hierin enthaltenen Informationen

resultieren.

Dieses Dokument enthélt geschiitzte Informationen von Leadshine, die AUSSCHLIESSLICH fiir die Nutzung durch Kunden bereitgestellt
werden. Die Informationen in diesem Dokument kénnen ohne vorherige Ankiindigung geéndert werden und stellen keine Verpflichtung
seitens Leadshine dar. Daher kénnen die in diesem Handbuch enthaltenen Informationen aufgrund von Produktverbesserungen usw. von

Zeit zu Zeit aktualisiert werden und stimmen moglicherweise nicht in jeder Hinsicht mit fritheren Ausgaben iiberein.

Anderungsprotokoll
Revision Datum Beschreibung der Version
1.0 Okt. 2017 Erstverdffentlichung
3.0 Januar 2019  Habe Brems- und Steuersignalkreise usw. hinzugefiigt.
3.1 September Die Beschreibung der Filterzeiteinstellung in Kapitel 7.4 wurde gedndert,
2019 Fehlerbeziige zu

Kabel-Fehler usw.

https://www.oyostepper.de/


https://www.oyostepper.de/

DM556 Digitaler Schrittmotorantrieb —

Inhaltsverzeichnis pedienungsaniettung
Lo EEDLEREUIIE ...ttt ettt ettt s s e bt s e bbb e e bbb s e bbb s e bbb a e b et s e bbb e e e b b s e b bt s et b b e e st s s 1
Lol MEETKIMALE. ...t a4 sttt 1
1.2 ANWENAUNZEN ......ooevvieeee ettt sttt a et ettt et e b b e as st ene s e et s s s e e s b s ass et ebanssa et e b s sneese s s asaetes s snassesesnsetesesanansesesnanens 1
2. TECHIISCRE DIALENL.............oovvieieiieiieecte ettt b st bbb s e b s s s b b s bbb es bbb s s b b s bbb s e bbbt bbb s bbb nenbesessnsnes 2
2.1 BIEKLIISCRE DALEN ...ttt sa st s s s s s s s st s s e s sse st s s s s s s ss st enes 2
2.2 UMEEDUNGSDEAINGUNZEN. .......ovveveieiecviieiecie ettt ettt ettt sttt a et e s s beseste s bsss e e s s bssae s e s es s et et s s saeb s s sesaesenssasae s sansnaesans 2
2.3 MechaniSChe SPEZIFIKALIONEN............c.ouiueueeieieceeeeeeececececeeeceescaceessesseaesessassesessssessssssesssssesssesessssssssssassesssesssesssssssesesssssssesesssessssasanssseenanes 2
2.4 WHITNEADTUNT .......ocvvvieieteic ettt ettt e et ettt s a et s ss et et s s aet et b ena s e et et esssae s et s s e et et esssa st et s nseaesesenass et sananaesans 3
3. Anschlussbelegung Und LED-ADZEIGE. ................c.cccocvovuiuireviiieeieseeieetesetseeae et sassesesssssae st ssssesesssassesesssssaesesssassesessssstesesssssesessestesessnsnens 3
3.1 P1 — Konfigurationen des StEUETANSCRIUSSES..............c.evevevrieieeieeeeeseeeeeseseseeeseseseteseseseseseseseseseseseses s s esessesessssesesasasesesssssnssssasans 3
3.2 P2 — Stecker fiir Fehler- und BremMSAUSZANZE .........c..veveiveierrieriieeiiiessiessesessesessssessesessesessesssse st s sse s sse s sessesessesessesessessssessssessnsenans 4
3.3 P3 — SITOMANSCRIUSS .......ocvviveieectetteecte st ee sttt et ae s s e s s s et e s s s e s s b s s et e s e b ss e s et e s s esee e st s s s e s e s ssneeses s snssbe b sssssaesessnanaesessnsneas 4
3.4 P4 — MOTOTANSCRIUSS ...ttt st a bbb s e bbb s s bbb s s e s s s s s e s s es e s s e b s bs e s e s b s st e b b s e s e s e s s snsnsesessnsesas 4
3.5 P5 — AbSHMMUNZSANSCRIUSS ........cvvveieivetteieieesetceeaeseseesasse st essesesesesassesesssssesesessesesesessssesesesses s s et essnsssesesasassesessnsssesessssssesesssansesesnsneas 4
3.0 STATUS-LEDS ..ottt sttt a st a s b s et e s s s et b b s A s babe et b e b e s e b a e h ettt b b s s a s b s et et s sneneas 4
4, Steuersignal UNd FERICIAUSGANG .................ccococvviviiiiiieeieeeeieete et sae ettt se st s s ae et s s ae s et s s et et es s s s et s nsssesesenassesesesastesesnenans 5
4.1 ANSChIUSS fUI STEUETSIZNAL ........v.veeeiviviieieceeteececae st ceeee et ee et s s et e s e st s eaea et sesass s essasaes et esssaese s sassesesssse st et s sesaesesssassesesenanaesans 5
4.2 Anschluss von Fehler- Und BIeMSAUSZANG...........c.evuvviveriiisitereiiseaesesescseaesessie st sssessesessssssesessssssesessssssesessssssesessssssssesessssssesssnsnsesans 5
5. ANSCHIESSE flE SCRITEIMOTOTEIL...........eeieieieeieeitce ettt es e st e e oo ee ettt sttt et esees 6
5.1 4-adriger Motoranschluss (€MPFONLEN) ...........c.c.cviueveviieeieriieiicieteeiee sttt essae s sttt ss e st sssaese s sasasse s ssns et e s s sseesesesssanaesessnenens 6
5.2 6-POIIGET MOLOTANSCRIUSS .......voevvveieieceesisiscieset st teesae b esss et s s aesessees s s s s et e s s ssseaes s es et e st sse s e b b sssaes s s snseb b s s s eaesesssasaesessnsneas 6
5.3 8-AdTIZET MOLOTANSCRIUSS .........orveieveieieiaeieieeieceetsee e caeta e teea e s sae s st se st s s s s ss s bs s s s e s s es st s s st s b s et ss st ssesenas 7
0. AUSWAI] eI SEFOMVEISOIGUNE .............ovvieieivtieieieeteeceeaesetcesaesseteeaese s sesassesesssssae st ssstesesssasaesesssssaes et ssssesessssass et ssns et esesnsstesesesentesessnenens 7
6.1 Geregelte oder UNZeregelte SITOMVETSOTZUNE ........c.cevvviveveiisieeresiseeesesesseesaesesssetesessssaesesssssee st ssssesessssassesssssssbesssnssaesesssanaesessnsneas 7
6.2 Gemeinsame NUZUNG VO NEIZEETLEN ...........c.vuiveiirieiieieiieieeieieei ettt ss st s et ss st s s s s s ss s ssssenas 8
6.3 Auswahl der VErSOTGUNESSPANIUING. ..............oev.veveruererseereesesssssesesessssssesessssssesesssesesesessssssesssssessessssssssesessssssessssssssesassssssesesssassesessnssens 8
7. DIP-Schalter-KONIGUIAtIONEN ....................cccoeoioiieieeeeeeeeeee ettt ettt ettt et ettt e et et et et et e s et e s e s et et esesesesesenas 8
7.1 Konfiguration des Ausgangsstroms (SW1-3)
7.2 Konfiguration des Ruhestroms (SW4)
7.3 Konfiguration der Mikroschritte (SW5-8)
7.4 Konfiguration der Glattungsfilterzeit (SW9-10)................
7.5 Keine Konfiguration fiir die automatische Abstimmung
10
7.6 Konfiguration des Alarmausgangs (SWIL2) et sa s sssesasasssasasesssasasansseranans 10
7.7 Konfiguration der aktivierten ImpulSflanke (SW13)......cccueueuiuiieiereieieeeieietete ettt ettt ettt st s st s s s senene 10
7.8 Konfiguration des SteuerungSmOAUS (SWI4) .......cocvcueiieiuiueriiieieeseiiestesetesste st ae st s et e et ss s s s sssa st sesstesassssaesesssarasssaes 10
7.9 Konfiguration der Wellenverrie@EIUNG (SW15) .......c.cuoueueuiieeeeeeeteeeee ettt ettt ettt sttt et et et e s et ete st et esesesesesenns 10
7.10 Konfiguration des Selbsttests (SWLO).en ettt s bbbt s et anaenas 10
8. HINWeise ZUK VEIKADEIUNE ................cccoiviviiiiieieiteiiitcte ettt ettt a bbb a s s e et b s st b s s et e bbb a s et s s et e bbb s e et esasanas s s s snesans 11
0. TYPISCHET AMSCRIUSS ..........ovviiiiieieeteee ettt ettt ettt ettt ettt ettt ettt et et et sttt e s s s et et s et et ettt e st esas et et sasasesesasasasanana 1
10. Ablaufdiagramm der STEUETSIGNALE ................c..cc.covoiiiiieiriieieiieieeteiee ittt ettt s e ss s s s ss s se ettt ban st s s s senses 11
11, SCRUEZIUNKLIONEN ............oocvviiieieiiiecectei ettt ettt a e a e s s bbb s e s s be s s s s et e bbb s e e s s e e b b s e b e b sn st b s ee s s seseee 12
12, FERIEIDEREDUNG .............c.covvviiieeeeeeee ettt ettt ettt ettt ettt et e s et et et e s et et et et et et et et et et et e s et et et et et et et et et et et esesesetetesesesesesesesne 13
130 GATANEIC ........o.oveecee ettt ettt ettt ettt b et e a et a ettt e et et et a et et na sttt s et ettt 14

https://www.oyostepper.de/


https://www.oyostepper.de/

DM556 Digitaler Schrittmotorantrieb —
Bedienungsanleifung

1. Einleitung

Der DMS556 ist ein neuer digitaler Schrittmotorantrieb, der auf den weit verbreiteten DM-Schrittmotorantrieben von Leadshine basiert
(iiber 10 Millionen Einheiten im Einsatz). Unter Beibehaltung der Merkmale wie einfaches Design, einfache Inbetriebnahme, hohe
Prézision und Zuverléssigkeit hat Leadshine das Gerit durch den Einsatz der neuesten Schrittmotorsteuerungstechnologie weiterentwickelt
und um zusétzliche fortschrittliche Funktionen fiir ein hoheres Drehmoment (10-25 %), schnellere Reaktionszeiten, Glittung der

Steuerbefehle, einfachen Selbsttest usw. erweitert.

Der DM556 ist in der Lage, 2-Phasen- (1,8°) und 4-Phasen- (0,9°) Schrittmotoren reibungslos anzutreiben, wobei die Erwdrmung und
Gerduschentwicklung des Motors sehr gering sind. Er kann mit einer Versorgungsspannung von 20-50 VDC betrieben werden und liefert
einen Ausgangsstrom von 0,5 bis 5,6 A. Alle Mikroschritt- und Ausgangsstromkonfigurationen lassen sich einfach tiber integrierte DIP-
Schalter vornehmen. Auch die Steuerungsart (Schritt & Richtung oder CW/CCW) sowie die Glattungsfilterung der Steuerbefehle kénnen
iiber DIP-Schalter konfiguriert werden. Daher ist der DM556 die ideale Wahl fiir viele Anwendungen, die eine einfache Schritt- und
Richtungssteuerung oder CW/CCW-Steuerung von NEMA-17-, NEMA-23- und[NEMA-24-Schrittmotoren| erfordern.

1.1 Merkmale

Steuerung nach Schritt und Richtung (PUL/DIR) oder CW/CCW (Doppelimpuls)

20-50 VDC Versorgungsspannung

Max. Impulseingangsfrequenz 200 kHz (optional 500 kHz)

16 Mikroschritt-Auflésungen von 200-25.600 iiber DIP-Schalter oder 200-51.200 iiber Software (in Schritten von 200)
8 Ausgangsstrom-Einstellungen von 1,8-5,6 A iiber DIP-Schalter oder 0,5-5,6 A iiber Software (in Schritten von 0,1)
Konfigurierbare Gléttung der Steuerbefehle zur Reduzierung von Motorvibrationen

Reduzierung des Ruhestroms auf 50 % oder 90 % wéhlbar {iber SW4

Praktischer Selbsttest zur einfachen Diagnose

Automatische Abstimmung auf ein breites Spektrum an NEMA 17-, 23- und 24-Schrittmotoren

Antiresonanz fiir optimales Drehmoment, besonders gleichméBige Bewegung, geringe Motorwirmeentwicklung und Gerduscharmut
Sanfter Anlauf ohne ,,Ruck® beim Einschalten

Optisch getrennte Eingéinge mit 5 V oder 24 V

Fehler- und Bremsausgang

Uberspannungs-, Uberstrom- und Motorkabel-Fehlerschutz

CE-zertifiziert und RoHS-konform

1.2 Anwendungen

Der Schrittmotorantrieb DM556 ist fiir den Betrieb von 2-phasigen (1,8°) oder 4-phasigen (0,9°) NEMA17-, 23- und 24-Hybrid-
Schrittmotoren ausgelegt. Er kann in vielen Branchen (CNC-Maschinenbau, Elektronik, Medizintechnik, Automatisierung,
Verpackungsindustrie...) fir Anwendungen wie CNC-Frisen, Frdsmaschinen, Plasma- und Laserschneider, Fertigungsstrafien,
Verkaufsautomaten usw. eingesetzt werden. Dank seiner hervorragenden Leistung, seines einfachen Designs und seiner
benutzerfreundlichen Einrichtungsfunktionen eignet sich der DMS556 ideal fiir zahlreiche Anwendungen mit Schritt- und
Richtungssteuerung.

Seite | 1
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2. Technische Daten
2.1 Elektrische Daten
Parameter Min. Typisch Max Einheit
Ausgangsstrom 0,5 - 5,6 (4,0 RMS) A
Versorgungsspannung 20 24-48 50 VDC
Logiksignalstrom 7 10 16 mA
Impulseingangsfrequenz
PRSI 0 - 200 kHz
Minimale Impulsbreite
Minimale Richtungs- 2,5 ) ) Hs
Einstellung 5.0 - - [P
Isolationswiderstand 500 - - MQ

2.2 Umgebung
Natiirliche Kiihlung oder Zwangskiihiung

Kiihlung
Umgebung Staub, Olnebel und korrosive Gase vermeiden
Umgebungstemperatur 0 - 65 °C (32 — 149 °F)
Betriebsumgebung Luftfeuchtigkeit 40-90%r. F.
Betriebstemperatur 0 - 50 °C (32 — 122 °F)
Vibration 10-50 Hz / 0,15 mm
Lagertemperatur Gewicht —20 °C - 65 °C (—4 °F — 149 °F)
ca. 250 g (8,8 0z)
2.3 Mechanische Daten
(Einheit: mm [1 Zoll = 25,4 mm])
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Abbildung 1 Mechanische Spezifikationen
* Seitliche Montage fiir eine bessere Warmeableitung empfohlen
Seite | 2
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2.4 Wirmeableitung

@® Die Betriebstemperatur des DM556 liegt unter 60 °C (140 °F)

@® Es wird empfohlen, den automatischen Ruhestrommodus zu verwenden, um die Erwdrmung des Motors zu reduzieren. Das bedeutet,
dass der SW4-Pin des DIP-Schalters auf die Position ,,OFF* gestellt werden muss.

® Es wird empfohlen, den Antrieb vertikal zu montieren, um die Kiihlfldche zu maximieren. Verwenden Sie bei Bedarf eine
Zwangskiihlung.

3. Anschlussbelegung und LED-Anzeige

[ 200 @I » e h@e actorlR
5@ 1 g o
P33 oo @ a@otage@e arior
P60 R, CR40
At sEAR s @
B1@®ortra B igna @ puis
S PIVERI R o e
[ 4l Meoctorl B2a v e c@rakedd viputs
N3Bow et onncctar
Abbildung 2 Anschliisse, DIP-Schalter und LED-Positionen

Der DMS556 verfiigt iiber 5 Anschliisse (P1, P2, P3, P4 und P5) sowie 3 DIP-Schalter (S1, S2 und S3). P1 dient zum Anschluss der
Steuersignale, P2 fiir die Fehlerausgabe, P3 fiir den Stromanschluss, P4 fiir den Motoranschluss und P5 fiir die Feineinstellung.

3.1 P1 — Konfigurationen des Steueranschlusses

PIN Details

Anschluss fiir Impuls und Richtung:
(1) Optisch isoliert, High-Pegel 4,5-5 V oder 24 V, Low-Pegel 0-0,5 V
(2) Maximale Eingangsfrequenz 200 kHz, ein kundenspezifisches Modell mit 500 kHz ist erhéltlich

PUL+ (CW+)

PUL- (CW-)
(3) Die Breite des PUL-Signals betriigt mindestens 2,5 ps, als Tastverhéltnis werden 50 % empfohlen

(4) Einzelimpuls (Schritt & Richtung) oder Doppelimpuls (CW/CCW) wird iiber den DIP-Schalter SW14

DIR+ (CCW+) eingestellt

(5) Das DIR-Signal erfordert im Einzelimpulsmodus eine Vorlaufzeit von mindestens 5 ps gegeniiber dem PUL-
DIR- (CCW-) Signal

(6) Die aktive Flanke von PUL und DIR wird iiber den DIP-Schalter SW13 eingestellt

(7) Die Werkseinstellung der Steuersignalspannung betrigt 24 V; bei 5 V muss S3 (Abbildung 2) eingestellt
ENA+ werden. Enable-Anschluss: Optional.

(1) Optisch isoliert, differentiell.

(2) Deaktivieren Sie den Antrieb iiber den 4,5-5,0 V- oder 24 V-Eingang; aktivieren Sie den Antrieb iiber den

0-0,5 V-Anschluss (standardméaBig kein Anschluss).
ENA- (3) Das ENA-Signal erfordert im Einzelimpulsmodus ein vorangehendes DIR-Signal von mindestens 5 us

(4) Die Standard-Steuerspannung betriigt 24 V; bei 5 V muss S3 (Abbildung 2) eingestellt werden

Hinweise: (1) Fiir P1 sind abgeschirmte Kabel erforderlich; (2) P1/P2-Kabel und P3/P4-Kabel diirfen nicht miteinander verbunden
werden.

Seite | 3
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3.2 P2 — Stecker fiir Fehler- und Bremsausgang

Pin Details
Ausgangsanschluss: Optional.
ALM
(1) Maximal 30 V/100 mA Ausgang
(2) Sink- oder Source-Betrieb
BR
(3) Der Widerstand zwischen ALM und COM- ist standardmiRig niederohmig (konfigurierbar iiber DIP-
Schalter SW12) und wechselt auf hoch, wenn der Antrieb in den Fehlerschutz iibergeht.
COM-

(4) Anschluss von Fehler- und Bremsleitung siehe Kapitel 4.2

3.3 P3 — Stromanschluss

Pin Details
GND An den Masseanschluss des Netzteils anschlieen.
+VDC An den Pluspol des Netzteils anschlieBen. Empfohlene Versorgungsspannung: 24—48 VDC

Warnung: Stecken Sie den P3- oder P4-Stecker nicht ein oder aus, wihrend das Gerét eingeschaltet ist, um Schidden am Laufwerk
oder Verletzungen zu vermeiden.

3.4 P4 — Motoranschluss

PIN Details
A+ An den A+-Draht des Motors anschlie3en

A- An den A-Leiter des Motors anschliefen

B+ An den B+-Draht des Motors anschlielen

B- An den B-Anschluss des Motors anschlieffen

3.5 P5 — Tuning-Anschluss

Der DM556 verfiigt iiber einen Tuning-Port mit RS232 zum Anpassen der Antriebsparameter. Dieser dient ausschlielich der Abstimmung
und nicht zur Anlagensteuerung, da weder die Prizision noch die Stabilitét ausreichend sind. Wenn Sie einen Feldbus-Antrieb benétigen,
verwenden Sie einen Leadshine-Antrieb vom Typ RS485 oder EtherCAT:
(http://www.leadshine.com/ProductSubType.aspx?type=products&category=stepper-products&producttype=stepper-dr

ives&subtype=network-stepper-drives

Die Schnittstellendefinition lautet wie folgt:

GND
TXD

2 J
0 $o0.bd0

4-pin white connector O go so 706

Female DB9

(Look from the front side)

3.6 Status-LEDs

Der DM556 verfiigt iiber zwei LED-Anzeigen. Die GRUNE LED ist die Betriebsanzeige, die unter normalen Umstinden stindig leuchten
sollte. Die ROTE LED dient zur Anzeige des Antriebsstatus; sie ist im Normalbetrieb ausgeschaltet, leuchtet jedoch bei aktivierter
Uberstrom- oder Uberspannungsschutzfunktion und blinkt dabei 1- bis 2-mal innerhalb von 3 Sekunden.

Seite | 4
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4. Steuersignal und Fehlerausgang

4.1 Anschluss der Steuersignale

Der DM556 kann iiber den P1-Stecker (Abbildung 2) differentielle oder single-ended-Steuersignale (Impuls, Richtung und Freigabe) im
Open-Collector- oder PNP-Anschluss empfangen. Es wird empfohlen, einen EMI-Leitungsfilter zwischen der Stromversorgung und dem
Antrieb einzubauen, um die Storfestigkeit des Antriebs in stérungsbehafteten Umgebungen zu erhdhen.

Controller Drive Controller Drive
vCC
Step ‘@_( pUL+ ) 1
vee pUL- | 2 ’|{_ vee ) PULY > i
JL~- s 4
Direction ‘®_< — 3 - Y L PUL- 2 }, I::_
— B Step DIR+ L 3 .
Vee pIR-_[ 4 EXi4} -4 X z |{
Enable ENA+ 5 . ) 4}_ DIR- el |
- Direction ENA+ 5
ENA- L 6 7h| @T =
—& ENA- L 6 4 |{_

N/

Enable _@

Abbildung 3: Anschliisse an Open-Collector-Signale Abbildung 4: Anschliisse an PNP-Signale
(gemeinsame Anode) (gemeinsame Kathode)

4.2 Anschluss fiir Fehler- und Bremsausgang

*  Fehlerausgang

Bei Auslosung des Uberspannungs- oder Uberstromschutzes blinkt die rote Status-LED des DM556, und der Impedanzzustand zwischen
ALM und COM- dndert sich (je nach Konfiguration von , low* auf ,high* oder von ,high* auf ,,Jow*) und kann somit erkannt werden. Der
Anschluss des Fehlerausgangs ist optional und kann entweder als Sink- oder als Source-Ausgang angeschlossen werden.

Drive Drive
5-24VDC 5.24VDC
Load
ALM ALM
COM- COM-
Load
Abbildung 5 Sinking-Ausgang Abbildung 6 Sourcing-Ausgang

*  Bremssteuerung

Es wird empfohlen, eine Freilaufdiode parallel zu einem 24-VDC-Relais und dem Anschluss der Bremsspule zu schalten. Den Anschluss der
Bremse entnehmen Sie bitte der folgenden Abbildung.

Seite | 5
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+24VDC
[ i Bl |
1 I
N 1 I
24VDC X A
Relay -, 1 Drive
Qe S |
.4Brak‘é‘ BR
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Abbildung 7 Anschluss des Bremsausgangs

5. Anschliisse fir Schrittmotoren

Der DM556 kann 2-phasige und 4-phasige bipolare |Hybrid-Schrittm0t0ren| mit 4, 6 oder 8 Anschliissen ansteuern. Leadshine
bietet zudem benutzerfreundliche und leistungsstarke 4-polige Motoren an, die mit dem DMS56 getestet wurden:

(http://www.leadshine.com/series.aspx ?type=products&category=stepper-products&producttype=stepper-motors&subt ype=hybrid-stepper-
motors&series=cm)

5.1 Anschluss eines 4-poligen Motors (empfohlen)

Der 4-polige Motor ist einfach zu handhaben und bietet eine hervorragende Leistung. Informationen zum Anschluss eines 4-poligen
Schrittmotors finden Sie in Abbildung 8.

P4

B+
B_
Abbildung 8: 4-Leiter-Motoranschluss

5.2 6-Leiter-Motoranschluss

Der DMS556 kann 6-Leiter-Schrittmotoren iiber eine Halbspulen-Anschlussart (Half Chopper) oder eine Vollspulen-Anschlussart (Full
Copper) ansteuern. Bei der Halbspulen-Anschlussart wird nur die Hélfte der Motorwicklung genutzt; diese wird in der Regel fiir
Anwendungen gewihlt, die hohe Drehzahlen, aber ein geringeres Drehmoment erfordern. Bei der Vollspulen-Anschlussart wird die

gesamte Spulenwicklung genutzt; diese wird in der Regel fiir Anwendungen gewéhlt, die ein hohes Drehmoment erfordern. Die beiden
Anschlussarten sind in Abbildung 9 und 10 dargestellt.

P4 .
v -
NC
B+ B+
B- NC B-
Abbildung 9: Halbspulenanschluss fiir 6-poligen Motor Abbildung 10: Vollspulenanschluss eines 6-poligen Motors
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5.3 Anschluss eines 8-poligen Motors
Der DM556 kann 8-polige Motoren in Reihen- oder Parallelschaltung betreiben.

In Reihe geschaltete 8-polige Schrittmotoren werden typischerweise in Anwendungen eingesetzt, bei denen ein héheres Drehmoment bei
niedrigerer Drehzahl erforderlich ist. Da ein Schrittmotor in Reihenschaltung die hochste Induktivitit aufweist, lasst die Leistung nach,
wenn der Motor mit hoherer Drehzahl 14uft. Fiir diese Schaltung wird empfohlen, den Ausgangs-Effektivstrom des DM556 auf maximal 70
% des Phasenstroms des Schrittmotors einzustellen, um eine Uberhitzung zu vermeiden. In Abbildung 11 ist dargestellt, wie ein 8-poliger
Schrittmotor fiir den Reihenschluss angeschlossen wird.

Parallel geschaltete 8-polige Schrittmotoren werden typischerweise in Anwendungen eingesetzt, bei denen ein hoheres Drehmoment bei
hohen Drehzahlen erforderlich ist. Im Vergleich zur Reihenschaltung weist ein parallel geschalteter Schrittmotor eine geringere
Induktivitdt auf und bietet daher eine bessere Drehmomentleistung bei hoheren Drehzahlen. Obwohl durch die Einstellung des
Ausgangsstroms des Antriebs auf das 1,4-Fache des Phasenstroms des angetriebenen Motors das maximale Drehmoment erzielt wird, wird
empfohlen, den Ausgangsstrom (Sinusspitzenwert) des DM556 auf hochstens das 1,2-Fache des Phasenstroms des Schrittmotors
einzustellen, um eine Uberhitzung zu vermeiden. In Abbildung 12 ist dargestellt, wie ein 8-poliger Schrittmotor fiir den Parallelanschluss

angeschlossen wird.

P4 P4
A+ A+ —

" N

o Bﬁﬁ

B- B

Abbildung 11: Reihenschaltung eines 8-poligen Motors Abbildung 12: Parallelschaltung eines 8-poligen Motors

6. Auswahl der Stromversorgung

Der DMS556 ist fiir die Versorgung von Schrittmotoren (BaugroBen NEMA 17 bis 24) von Leadshine oder anderen Motorherstellern
ausgelegt. Um eine optimale Leistung zu erzielen, ist es wichtig, den richtigen Netzteiltyp, die richtige Spannung und den richtigen
Ausgangsstrom auszuwihlen. Im Allgemeinen bestimmt die Versorgungsspannung die Hochgeschwindigkeitsleistung eines Schrittmotors,
wihrend der Ausgangsstrom des Antriebs das Drehmoment des angetriebenen Motors bestimmt. Eine hohere Versorgungsspannung kann
die Drehzahl- und Drehmomentleistung des Motors steigern, fiihrt jedoch gleichzeitig zu mehr Gerduschentwicklung und einer stirkeren
Erwdarmung des Motors. Fiir Anwendungen mit niedrigen Motordrehzahlen wird empfohlen, Netzteile mit niedrigerer

Versorgungsspannung zu verwenden.
6.1 Geregelte oder ungeregelte Stromversorgung

Sowohl geregelte als auch ungeregelte Netzteile konnen zur Stromversorgung eines DM556 verwendet werden. Theoretisch sind
ungeregelte Netzteile vorzuziehen, da sie Gegen-EMK-Stromspitzen besser standhalten und schneller auf Stromé@nderungen reagieren.
Wenn Sie stattdessen ein geregeltes Netzteil verwenden mdchten, wird empfohlen, ein speziell fiir Schritt- oder Servoantriebe entwickeltes
Modell zu wihlen, wie beispielsweise ein Netzteil der Leadshine RPS-Serie:_
http://www.leadshine.com/ProductSubType.aspx?type=products&category=other-products&producttype=power-suppli

es&subtype=regulated-switching-power-supplies.Falls nur universelle Schaltnetzteile verfligbar sind, wihlen Sie ein Modell mit einer
,,UBERDIMENSIONIERTEN* Nennstromstirke (z. B. ein 4-A-Netzteil fiir einen 3-A-Schrittmotor), um eine Strombegrenzung zu
vermeiden. Wird hingegen ein ungeregeltes Netzteil verwendet, kann ein Netzteil mit einer geringeren Nennstromstirke als die des Motors

eingesetzt werden (typischerweise 50 % bis 70 % des Phasenstroms des Motors). Der Grund dafiir ist, dass der Antrieb aus einer
ungeregelten Stromversorgung nur wihrend der EIN-Phase des PWM-Zyklus Strom bezieht, nicht jedoch wéhrend der AUS-Phase.
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6.2 Gemeinsame Nutzung der Stromversorgung

Mehrere DMS556-Antriebe konnen sich dieselbe Stromversorgung teilen, sofern diese iiber ausreichende Kapazitdt verfiigt. Um
gegenseitige Storungen zu vermeiden, schliefien Sie jeden DM556 DIREKT und separat an diese gemeinsame Stromversorgung an, anstatt
die Stromanschliisse der Antriebe in einer Reihenschaltung zu verbinden.

6.3 Auswahl der Versorgungsspannung

Die Betriebsspannung des DMS556 betrdgt 20-50 VDC. Aufgrund von Spannungsanstiegen durch mogliche Schwankungen der
Netzspannung und durch die beim Abbremsen des Motors entstehende Gegen-EMK wird die Verwendung einer 24-48-VDC-
Stromversorgung empfohlen.

7. DIP-Schalter-Konfigurationen

Der DM556 verfiigt iiber zwei 8-Bit- und einen 1-Bit-DIP-Schalter. ,,Standard* bedeutet, dass die Parameter mit der Leadshine ProTuner-
Software gedndert werden kénnen.

Der erste 8-Bit-DIP-Schalter befindet sich an der Seite (DIP-Schalter 1 in Abbildung 2) und dient zur Konfiguration der Mikroschritt-
Auflosung, des Ausgangsstroms und des Motorstillstandsstroms, wie unten dargestellt. Die Werkseinstellung von SW1-SWS lautet OFF,
OFF, OFF, OFF, OFF, OFF, ON, ON.

SW1 SwW2 SW3 Sw4 SW5 SW6 SW7 SW8
— D A
Ausgangsstrom Leerlaufstrom Mikroschritt

Der zweite 8-Bit-DIP-Schalter befindet sich auf der Oberseite (DIP-Schalter 2 in Abbildung 2) und dient zur Konfiguration der
Einstellungen fiir die Filterzeit der Steuerbefehle, die automatische Motorkonfiguration, die Fehlerausgangsimpedanz, die aktive
Impulsflanke, den Steuermodus, die Wellenarretierung und den Selbsttest, wie unten dargestellt. Die Werkseinstellung von SW1-SW8

Filter Time Alarm Cutput Control mode Self Test
= = | | |

WO BWI0 | BWILL | BWIL2 | BWIL3 | BWIL4 | BWILS | BWl6

Mo Auto Tuning Pulse edge Shaft Lock
lautet AUS, AUS, AUS, EIN, EIN, AUS, AUS, AUS.

Der dritte 1-Bit-Schalter befindet sich oben (DIP-Schalter 3 in Abbildung 2) und dient zur Konfiguration der Spannung der Steuersignale.
Aus Sicherheitsgriinden bei der optischen Kopplung betriagt die Werkseinstellung 24 V, wodurch der Anschluss von 2-kQ-Widerstinden
wie bei den alten Antrieben entféllt, was die Handhabung vereinfacht. Wenn die Spannung des Steuersignals 5 V betrégt, muss S3 auf 5 V

eingestellt werden; andernfalls funktioniert der Motor nicht.

7.1 Konfiguration des Ausgangsstroms (SW1-3)
Der DM556 verfiigt iiber 8 Ausgangsstrom-Einstellungen, die iiber die DIP-Schalter SW1, SW2 und SW3 konfiguriert werden koénnen.

Bei einem bestimmten Schrittmotor fithrt die normale Einstellung des Ausgangsstroms auf das 1,4-Fache des Motorphasenstroms zwar zu
einem hoheren Drehmoment, verursacht aber gleichzeitig eine stirkere Erwdrmung sowohl des Motors als auch des Antriebs. Daher wird
empfohlen, den Ausgangsstrom (Sinusspitzenwert) auf hochstens das 1,2-Fache des Phasenstroms des Schrittmotors (bei 4-Leiter-

Motoren) einzustellen, um eine Uberhitzung zu vermeiden.

Die Schalter SW1, SW2 und SW3 dienen zur Einstellung des dynamischen Stroms. Wéhlen Sie eine Einstellung, die dem erforderlichen Strom
Ihres Motors am néchsten kommt.
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Wenn sie auf ON, ON, ON eingestellt sind, kann der Ausgangsstrom iiber den Leadshine Pro Uner et gestelltwerden.

AUS AUS AUS
EIN AUS AUS
AUS EIN AUS
EIN EIN AUS
AUS AUS EIN
EIN AUS EIN
AUS EIN EIN
EIN EIN EIN

7.2 Konfiguration des Leerlaufstroms (SW4)

Der Schalter SW4 eines DM556 dient zur Einstellung des prozentualen Ausgangsstroms im Stillstand des Motors. Der Leerlaufstrom wird
in der Position ,,AUS* auf 50 % und in der Position ,,EIN* auf 90 % eingestellt. Wenn der angesteuerte Schrittmotor 0,4 Sekunden lang im
Leerlauf ist (keine Bewegung), wird der Ausgangsstrom des DM556 automatisch auf den konfigurierten Prozentsatz reduziert.

7.3 Mikroschritt-Konfiguration (SW5-8)

Jeder DM556 verfligt tiber 16 Mikroschritt-Einstellungen, die iiber die DIP-Schalter SW5, SW6, SW7 und SW8 konfiguriert werden
konnen. Einzelheiten entnehmen Sie bitte der folgenden Tabelle. Wenn diese auf ON, ON, ON, ON eingestellt sind, kann der Mikroschritt
iiber Leadshine ProTuner eingestellt werden.

S e s w

EIN AUS EIN EIN
AUS AUS EIN EIN
EIN EIN AUS EIN
AUS EIN AUS EIN
EIN AUS AUS EIN
AUS AUS AUS EIN
EIN EIN EIN AUS
AUS EIN EIN AUS
EIN AUS EIN AUS
AUS AUS EIN AUS
EIN EIN AUS AUS
AUS EIN AUS AUS
EIN AUS AUS AUS
AUS AUS AUS AUS

7.4 Konfiguration der Glittungsfilterzeit (SW9-10)

Der DM556 verfligt liber eine erweiterte Funktion namens ,,Gléttung von Steuerbefehlen, um den Eingangsimpuls vom Impulsgenerator
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(Regler, SPS usw.) in eine S-Kurven-Beschleunigung umgewandelt wird, um die Beweguggggl%%ﬁ%%ﬁ%ﬁgit und die Startfrequenz bei

hohen Geschwindigkeiten in vielen Situationen zu verbessern.
Dies wird durch das Hinzufiigen einer Filterzeit erreicht, die iiber SW9-SW10 konfiguriert wird. Informationen zur Konfiguration finden
Sie in der folgenden Tabelle.

Filterzeit SW9 SW10

0 ms (deaktiviert) EIN EIN
6 ms AUS EIN

12 ms EIN AUS

25 ms AUS AUS

er Wert fiir die Filterzeit muss bei mehrachsigen Anwendungen fiir jeden DM556 gleich eingestellt werden

7.5 Keine Konfiguration fiir die automatische Abstimmung (SW11)

Der DM556 kann sich selbst so konfigurieren, dass er optimal auf den angesteuerten Schrittmotor abgestimmt ist. Diese Funktion muss
moglicherweise fiir bestimmte Anwendungen oder beim Betrieb eines speziell entwickelten Schrittmotors deaktiviert werden. Stellen Sie
dazu den DIP-Schalter SW11 auf die Position ,,ON*; der Antrieb wird dann auf seine Standardeinstellungen zuriickgesetzt.

7.6 Konfiguration des Alarmausgangs (SW12)

Der DIP-Schalter SW12 dient zur Konfiguration des Impedanzzustands des Alarmausgangs (Fehlerausgang). In der Position ,,OFF*
(Werkseinstellung) ist der Widerstand zwischen ALM und COM- im Normalbetrieb auf niedrige Impedanz eingestellt und wechselt zu
hoher Impedanz, wenn der Antrieb in einen Fehlerzustand iibergeht. Wenn SW12 auf die Position ,,ON*“ gestellt ist, wird dieser
Widerstand im Normalzustand auf hohe Impedanz eingestellt und wechselt bei Fehlerabschaltungen zu niedriger Impedanz.

7.7 Konfiguration der aktivierten Impulsflanke (SW13)

Der DIP-Schalter SW13 dient zur Konfiguration der Impulsflanke. Die Einstellung auf ,,OFF“ (Werkseinstellung) bedeutet, dass ein
Impuls an der steigenden Flanke der Spannung ausgelost wird, wihrend die Einstellung auf ,,ON“ bedeutet, dass ein Impuls an der
fallenden Flanke ausgeldst wird. Stellen Sie sicher, dass diese Einstellung mit dem Impulsgenerator (Steuerung, SPS usw.) iibereinstimmt.

Wenn die Schrittmotoren Schritte verlieren, schalten Sie zundchst SW13 testweise um.
7.8 Konfiguration des Steuerungsmodus (SW14)

Der DIP-Schalter SW14 dient zur Konfiguration des Steuerungsmodus. Die Werkseinstellung ist die Einzelimpulssteuerung (Schritt &
Richtung oder Impuls & Richtung). Durch Einstellen auf ,,ON* wird der Steuerungsmodus auf die Doppelimpulssteuerung (CW/CCW)

umgestellt.
7.9 Konfiguration der Wellenarretierung (SW15)

Verwenden Sie den DIP-Schalter SW15, um den Wellenverriegelungsmodus einzustellen, wenn der DM556 deaktiviert ist (lesen Sie die
Erlduterungen zu ENA+ und ENA- am Steueranschluss, um zu erfahren, wie der DM556 deaktiviert wird). Stellen Sie ihn auf die Position
,»OFF“ (Standard), um bei deaktiviertem Antrieb keine Motorwellenverriegelung (freier Lauf) zu aktivieren. Stellen Sie ihn auf die

Position ,,ON“, um die Motorwellenverriegelung zu aktivieren.
7.10 Konfiguration des Selbsttests (SW16)

Zu Test- und Systemdiagnosezwecken verfiigt der DMS556 {iber eine Selbsttestfunktion. Immer wenn SW16 in die Position ,,ON*
geschaltet wird, dreht der Antrieb den angetriebenen Schrittmotor automatisch einmal in jede Richtung hin und zuriick. Stellen Sie diesen
Schalter fiir den Normalbetrieb auf ,,OFF*.
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8. Hinweise zur Verkabelung

@® Um die Storfestigkeit des Antriebs zu verbessern, wird die Verwendung von abgeschirmtem Twisted-Pair-Kabel empfohlen.

® Um Stérungen im PUL/DIR-Signal zu vermeiden, sollten die Impuls-/Richtungssignalleitungen und die Motorleitungen nicht
miteinander gebiindelt werden. Es ist besser, einen Abstand von mindestens 10 cm einzuhalten; andernfalls konnen die vom Motor
erzeugten Storsignale die Impuls- und Richtungssignale leicht beeintrdchtigen, was zu Motorpositionsfehlern, Systeminstabilitdt und

anderen Ausfillen fiihren kann.

@® Wenn mehrere DM556-Antriebe von nur einer Stromversorgung gespeist werden, wird empfohlen, die Antriebe einzeln an die

Stromversorgung anzuschlieen, anstatt sie in Reihe zu schalten.

@ s ist verboten, die Stecker P3 und P4 bei eingeschaltetem Umrichter zu ziechen oder zu stecken, da hohe Stréme durch die
Motorwicklungen flieBen (auch wenn der Motor stillsteht). Das Ziehen oder Stecken des Steckers P4 bei eingeschalteter
Stromversorgung verursacht einen extrem hohen Gegen-EMK-Spannungsstof3, der den Umrichter beschiddigen kann.

9. Typischer Anschluss

Ein komplettes Schrittmotorsystem sollte aus Schrittmotor, Schrittmotorantrieb, Netzteil und Steucrung (Impulsgenerator) bestehen. Eine

typische Anschlusskonfiguration ist in Abbildung 12 dargestellt.

Controller Drive
PUL+ 1
Step PUL- 2 1;
DIR+ 3 _—
Direction DIR- 4 £ Ié
ENA+ 3
Enable m ENA- 6 z E
- \—
Control Signal
Connector
Fault pLM }1
-
_H‘ 5 +Vdo 24-48VDC recommended,
— BR 2 leaving rooms for voltage fluctuation
BR L 6 GND and back EMF of the motor
ol oo Yo T ToE
Ta ’ -
Status Signal
Connector Power &
Motor Connector

Abbildung 12 Typischer Anschluss

10. Ablaufdiagramm der Steuersignale

Um bestimmte Fehlfunktionen und Abweichungen zu vermeiden, sollten die Signale PUL, DIR und ENA bestimmten Regeln entsprechen, die
im folgenden Diagramm dargestellt sind:
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L High Level=5V or 24V

PUL/CW —‘ ’7
High Level=5V or 24V
i

11
1t 5 S i l Low Level<0. 5V

l I

PUL

DIR

DIR/CCW

Low Level<0. 5V

ENA ENA J

PUL/DIR cw/ccw

Abbildung 13  Ablaufdiagramm der Steuersignale
Anmerkung:
a)  u: ENA muss DIR um mindestens 300 ms vorausgehen. In der Regel sind ENA+ und ENA- nicht angeschlossen (NC). Weitere
Informationen finden Sie unter ,,Konfigurationen des Steckers P1°.
b) . DIR muss der aktiven Flanke von PUL um 5 ps voraus sein, um die richtige Drehrichtung sicherzustellen;
¢) u: Die Impulsbreite darf nicht weniger als 2,5 us betragen, empfohlen wird ein Tastverhéltnis von 50 %

d) «: Dauer des Low-Pegels mindestens 2,5 ps

11. Schutzfunktionen

Der DM556 verfiigt iiber integrierte Uberspannungs- und Uberstrom-Fehlerschutzfunktionen. Im Fehlerschutzmodus blinkt die rote
LED innerhalb von 3 Sekunden 1-, 2- oder 4-mal. Ist der Fehlerausgang angeschlossen, dndert sich der Impedanzmodus zwischen

ALM+ und ALM- (Einzelheiten siche Abschnitt ,,Konfiguration des Fehlerausgangs®).

Anzahl der
Prioritit Blinken Blinksequenz der roten LED Beschreibung
flE3s Standig ein | | Der Umrichter wurde kurzgeschlossen oder ist
durchgebrannt.
1 1 ﬂ Der Uberstromschutz wurde ausgeldst, als der
Spitzenstrom den Grenzwert iiberschritten hat.
2nd 5 M I—L Der Uberspannungsschutz wurde ausgelost, als die
Betriebsspannung des Antriebs 60 VDC iiberschritt

Abbildung 14  Fehlerschutz
Wenn der Uberstrom- und der Uberspannungsschutz aktiviert werden, wird die Motorwelle freigegeben oder die rote LED blinkt. Setzen Sie
den Umrichter durch einen Neustart zuriick, damit er nach Behebung der oben genannten Probleme wieder ordnungsgemaf funktioniert.
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12. Fehlerbehebung

Falls Thr Umrichter nicht ordnungsgemél funktioniert, miissen Sie zundchst 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 moglicherweise die einzelnen Komponenten IThres Systems trennen und iiberpriifen, ob sie unabhingig voneinander
funktionieren. Es ist wichtig, jeden Schritt der Fehlerbehebung zu dokumentieren. Moglicherweise bendtigen Sie diese Dokumentation zu
einem spiteren 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 mogliche Ursachen

Problem Mafinahmen zur Behebung

Keine Stromversorgung; Stromversorgung einschalten

Die Einstellung fiir Impulse/Umdrehung ist falsch
Der Motor dreht sich nicht

Die aktuelle Einstellung des DIP-Schalters ist falsch

Es liegt ein Fehlerzustand vor oder der Antrieb ist deaktiviert

Der Motor dreht sich in die falsche Die Motorphasen sind moglicherweise vertauscht angeschlossen
Richtung
Richtung Der Impulsmodus ist moglicherweise falsch

Die rote LED blinkt einmal oder leuchtet stindig; versuchen Sie, den Motor nicht anzuschlielen,
und starten Sie die

Rote LED blinkt Stromversorgung neu

Die rote LED blinkt zweimal; tiberpriifen Sie die Versorgungsspannung und schalten Sie die
Stromversorgung erneut ein

Rotes Licht blinkt viermal: Der Motor ist nicht angeschlossen oder es liegt ein
Stromkreisunterbruch vor.

Die Stromeinstellung ist zu niedrig, es kommt zu Schrittverlusten
Falscher Motoranschluss oder Unterbrechung in der Motorspule.
UnregelméifBiige Motorbewegung Der Strom der Steuersignale liegt nicht im Bereich von 7-15 mA

Die Steuersignale entsprechen nicht den Anforderungen in Kapitel 10; iiberpriifen Sie die
Wellenform

der Steuersignale
Der Ausgangsstrom des Umrichters ist zu gering oder das Motordrehmoment reicht nicht aus
Die Beschleunigung ist zu hoch eingestellt

Motor blockiert oder verliert Schritte  Versorgungsspannung zu niedrig

Andern Sie den aktivierten Schwellenwert im ProTuner, oder das Steuersignal wird gestort

. Unzureichende Wiarmeableitung / Kithlung
Ubermifiige Erwirmung von Motor

. Automatische Stromreduzierungsfunktion wird nicht genutzt
und Umrichter

Reduzieren Sie den Ausgangsstrom
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