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Datenblatt des integrierten Easy-Servomotors

1. Ubersicht

Der [integrierte Schritt-Servomotor| 1SS24 vereint Schritt-
Servotreiber und Motor in einem Gerat. Dieses Motorsystem
integriert die Servosteuerungstechnologie nahtlos in den digitalen
Schrittmotorantrieb. Dieses Produkt verfiigt iber einen optischen
Encoder mit einer schnellen Positionserfassung von 50 ps; sobald
eine Positionsabweichung auftritt, wird diese sofort korrigiert.
Dieses Produkt vereint die Vorteile des Schrittmotorantriebs und
des Servoantriebs, wie z. B. geringere Warmeentwicklung,
weniger Vibrationen, schnelle Beschleunigung und vieles mehr.

2. Merkmale

#Integrierte, kompakte Bauweise fur Platzersparnis bei der Montage
&Schrittverlustfrei, hohe Positioniergenauigkeit

4100 % Nennausgangsdrehmoment

#Technologie zur variablen Stromregelung, hohe Stromeffizienz

+Geringe Vibrationen, gleichméafiger und zuverlédssiger Lauf bei niedrigen
Drehzahlen

& Integrierte Beschleunigungs- und Verzdgerungssteuerung, deutliche
Verbesserung der Laufruhe beim Anlaufen und Abbremsen des Motors

#Benutzerdefinierte Mikroschritte
#Keine Einstellung bei allgemeinen Anwendungen erforderlich
#Schutz vor Uberstrom, Uberspannung und Positionsfehlern

+Griines Licht bedeutet Betrieb, rotes Licht bedeutet Schutzmodus
oder AufSerbetriebnahme
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3. Einfithrung in die Anschliisse

3.1 ALM-Signalausgénge

av- (O[] |
ave | O P

PED- O [l]] >
pep+ | (O I]]] )
Symbol Bezeichnung Anmerkung

ALM* Alarmausgang +

+
ALM- Alarmausgang — _ )

+
PED- Ankunftspositionsausgang — —
§ :

PED+ Ankunftspositionsausgang*

S

3.2 Steuersignal-Einginge

ea- O[] »

AT | O ”]] »

o | O[] P

o (O[] P

eo- O[] P

ror | O H]] D
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Symbol Name Anmerkung
ENA- Freigabesignal —
ENA™ Freigabesignal +
DIR- Richtungssignal - Kompatibel mit
DIR" Richtungssignal® 5V oder 24V
PUL- Impulssignal -
PUL* Impulssignal +

3.3 Leistungsanschliisse

o+ |O P

oo | Off p
Symbol Bezeichnung
VCC Eingangsspannung
GND Eingangs-Masse

https://www.oyostepper.de/



https://www.oyostepper.de/

Datenblatt des integrierten Easy-Servomotors

4. Technischer Index

Eingangsspannung 24-50 VDC (typischerweise 36 V)
Ausgangsstrom 4,5 A, 20 kHz PWM
Max. Impulsfrequenz 200K
Kommunikationsrate 57,6 Kbit/s
Uberstrom-Spitzenwert 8 A +10 %
Uberspannungswert 80 V
Der Fehlerbereich bei Uberpositionie-
Schutz rung kanniiber HISUeingestellt werden
Umgebungsbedingungen | Staub, Olnebel und korrosive Gase vermeiden
Betriebs
MAX. 70 °C
Lager )
Umgebungsbe- -20 °C bis +65 °C
dingungen — N
Luftfeuchtigkeit 40-90%r. F.
Technische Y )
Kiihl
Daten sverfahren Nattrliche Kiithlung oder Zwangsluftkiihlung
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5. Anschliisse fiir das Steuersignal

5.1 Anschliisse an die gemeinsame Anode

| (S "
| Steuerung | ISS24
| [
| |
i vece |
: i It : PUL+
| | PUL-
| Impuls [ DIR+
! Signal I %;1{
| | «
: : DIR-
I T
| Richtungs- | ENA)
e T
| ! ENA-
! Freigabe 4% :
| .
i Signal 1 = -
| vee |
: X i W
| ~ i pep-
| i
| ! ALM+
| I »
i | A Y
| L
b scosmmee sl
Anmerkung:

VCC ist mit 5 V oder 24 V kompatibel;

R(3-5 kQ) muss an den Steuersignalanschluss angeschlossen werden.
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5.2 Anschliisse an die gemeinsame Kathode

o
| Steuergerit I ISS24
i vee |
| Impuls |
1 Signal i
9 ! PULs
I vee T
I | Z 2
e L
igna .
| 9 | DIR+
| we
: o1 * «
Freigab -«
! Sr?'ga 7 ! DIR- a
| igna
g I ENAA
| T
: - «
[ vee | A *,
I | ENA-L
i R1 |
' e
‘ : PED+
| !
*
' | rd ‘+ v
| | PED-
l }
: : ALM+
I I
' 13
! ! Fj,* %
| | ALM-
Lo _‘i 7

Anmerkung:

VCC ist mit 5 V oder 24 V kompatibel;

R(3-5 kQ) muss an den Steuersignalanschluss angeschlossen werden.
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5.3 Anschliisse fiir Differenzsignale

o
! |
: Steuergerit | 1SS24
! | PUL+
|
! |
I Impuls | A *:q
I Signal , el
I p DIR+
| Richtung ! & *:4
" Signal ! s -
: | ENA+ >
I |
I Aktivieren | /-ll-\ *;E
I Signal I S
! [
! R1 l
! i
! ' PED+
: 4
i @ "X ¥
: | PED- ==
! i
B s N
! [ ALV
: :
' |
i : Fj;# ¥
; ; ALM-
! |
e 1

Anmerkung:

VCC ist mit 5 V oder 24 V kompatibel;

R(3-5 kQ) muss an den Steuersignalanschluss angeschlossen werden.
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5.4 Anschliisse an die serielle Schnittstelle 232

NC |Of P
RX O[I]] )
GND | O[]

™ (O]l
vee [Off p

T 7

Definition Anmerkung
NC Reserviert
RX Empfangsdaten
GND Stromversorgungs-Masse
X Daten senden -\
+5V Stromversorgulgjjr HISU

5.5 Ablaufdiagramm der Steuersignale

Um Fehlfunktionen und Abweichungen zu vermeiden, sollten PUL, DIR und ENA
bestimmten Regeln entsprechen, die in der folgenden Abbildung dargestellt sind:
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0 t5>5ps
[N 1o | | Hochpegel > 3,5V
> 13 [ It > <
PUL |
|
|
I
| | - & .
t | + >
|
_’: |<_ | Hochpegel > 3,5V Niedriger Pegel >3,5V
DIR ©2>6pus
iLT Sus :‘_ Niedriger Pegel >3,5V
ENA| |—
|
|
|
PUL/DIR
Anmerkung:

a. t1: ENA muss mindestens 5 ps vor DIR liegen. In der Regel sind ENA+
und ENA- nicht angeschlossen (NC).

b. t2: DIR muss der aktiven Flanke von PUL um6 psvoraus sein, um die
richtige Richtung sicherzustellen;

c. t3: Die Impulsbreite darf nicht weniger als 2,5 psbetragen;

d. t4: Die Dauer des Low-Pegels darf nicht weniger als 2,5 ps betragen.
6. Einstellung der DIP-Schalter

6.1 Einstellung der Mikroschritte

Die Einstellung der Mikroschritte ist in der folgenden Tabelle
aufgefiihrt. Solange SW1, SW2, SW3 und SW4 alle eingeschaltet sind, ist
die interne Standard-Mikroschrittzahl aktiviert; dieses Verhaltnis kann
uber das HISU eingestellt werden.
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Drehschalter ,,
" Mikroschritte SW1 SW2 SW3 SW4
Standard ein ein ein ein
800 aus ein ein ein
1600 an aus ein ein
3200 aus aus ein ein
6400 ein ein aus ein
12800 aus ein aus ein
25.600 ein aus aus ein
51200 aus aus aus ein
1000 ein ein an aus
2000 aus ein ein aus
4000 ein aus ein aus
5000 ~ aus aus ein aus
8000 ein ein aus aus
100007 ~ aus ein aus aus
20.000 ein aus aus aus
40.000 aus aus aus aus

6.2 Einstellung der Laufrichtung

SWS5 dient zur Einstellung der aktivierenden Flanke des Eingangssignals. ,,Aus“
bedeutet, dass die aktivierende Flanke die steigende Flanke ist, wdhrend ,,Ein“ die
fallende Flanke bezeichnet.
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6.3 Einstellung der Aktivierungsflanke

SW6 dient zur Einstellung der Laufrichtung; ,,aus“ bedeutet gegen
den Uhrzeigersinn (CCW), ,,ein“ bedeutet im Uhrzeigersinn (CW).

7. Fehleralarm und LED-Blinkfrequenz

Rote Alarm-LED blinkt Zeitintervall

Der Fehler tritt auf, wenn der Strom in der Motorspule den Strombegrenzungswert des Antriebs Uberschreitet.

Spannungsreferenzfehler im Umrichter

Fehler beim Hochladen von Parametern in den Umrichter

Fehler tritt auf, wenn die Eingangsspannung den Spannungsgrenzwert des Umrichters tberschreitet.

Es tritt ein Fehler auf, wenn der tatsachliche Positionsfolgefehler den durch den Positionsfehlergrenzwert festgelegten
Grenzwert Uberschreitet.
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8. Aussehen und Einbaumafie
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Modell Léange (mm)

ISS24 118

9. Parametereinstellung

Die Parametereinstellung des ISS24-Antriebs erfolgt tiber einen HISU-
Einsteller mittels der seriellen 232-Schnittstelle; nur auf diese Weise
konnen die gewtlnschten Parameter eingestellt werden. Fir den
jeweiligen Motor gibt es eine Reihe von optimalen Standardparametern,
die von unseren Ingenieuren sorgféltig abgestimmt wurden. Der
Anwender muss lediglich die folgende Tabelle sowie die konkreten
Bedingungen berticksichtigen und die richtigen Parameter einstellen.

Istwert = Sollwert x das entsprechende Mafs

Stromschleife Kp 0- 1 N 1000
4000
Stromschleife Ki 0- 1 N 100
1000
Dampfungskoeffizient 0- 1 N 100
1000
Positionsregelkreis Kp 0- 1 N 1300
4000
Positionsregelkreis Ki 0- 1 N 250
1000
Regelkreis Kp 0- 1 N 50
3000
Positionsregelkreis Ki 0- 1 N 10
1000
Strom im offenen 0-40 0,1 N 30
Regelkreis
Strom im geschlossenen | 0-30 0,1 N 20
Regelkreis
Alarmstufe 0-1 1 N 0
Reserviert
Stopp-Sperre aktivieren 0-1 1 N 0
Aktivierungssignalpegel 0-1 1 N 0
Ankunftsebene 0-1 1 N 1
Reserviert
Positionsfehlergrenze 0- 10 N 1000
3000
Reserviert
Reserviert
Geschwindigkeitsgleich- | 0-10 1 N 0
maligkeit
Benutzerdefiniertes p/r 4- 50 Y 8
1000
13
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Insgesamt gibt es 20 Parametereinstellungen. Verwenden Sie das HISU-Geriét,
um die konfigurierten Parameter auf den Antrieb herunterzuladen. Die
detaillierten Beschreibungen zu jeder Parametereinstellung lauten wie folgt:

Erhéhen Sie Kp, um den Stromanstieg zu beschleu-
nigen. Die Proportionalverstarkung bestimmt die
Reaktion des Antriebs auf den Sollwert. Eine nied-
rige Proportionalverstarkung sorgt fur ein stabiles
System (keine Schwingungen), weist jedoch eine
geringe Steifigkeit auf und fuhrt zu einem Strom-
fehler, was zu einer schlechten Nachflhrung des
Stromsollwerts bei jedem Schritt fthrt. Zu hohe
Werte der Proportionalverstarkung fuhren zu
Schwingungen und einem instabilen System.

Passen Sie Ki an, um den stationaren Fehler zu
reduzieren. Die Integralverstarkung hilft dem
Antrieb, statische Stromfehler zu Uberwinden.
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Ein niedriger oder nullwertiger Wert fiir die Integralverstér-
kung kann zu Stromfehlern im Ruhezustand fithren. Eine Er-
hoéhung der Integralverstdrkung kann den Fehler verringern.
Ist die Integralverstarkung zu grof}, kann das System um die
Sollposition ,,schwanken“ (oszillieren).

Dieser Parameter dient zur Anderung des Dampfungskoeffi-
zienten, falls der gewiinschte Betriebszustand unterhalb der
Resonanzfrequenz liegt .

Die PI-Parameter der Positionsregelung. Die Standardwerte
sind fiir die meisten Anwendungen geeignet; Sie miissen sie
nicht &ndern. Bei Fragen wenden Sie sich bitte an uns.

Die PI-Parameter der Drehzahlregelung. Die Standardwerte
sind fiir die meisten Anwendungen geeignet; Sie miissen sie
nicht &ndern. Kontaktieren Sie uns, falls Sie Fragen haben.

Dieser Parameter beeinflusst das statische Drehmoment
des Motors.

Dieser Parameter beeinflusst das dynamische Drehmoment
des Motors. (Der Iststrom = Strom im offenen Regelkreis +
Strom im geschlossenen Regelkreis)

Dieser Parameter dient zur Steuerung des Ausgangstransis-
tors des Alarm-Optokopplers. 0 bedeutet, dass der Transistor
im Normalbetrieb des Systems gesperrt ist,

15
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bei einem Fehler des Umrichters wird der Transistor leitend. 1
bedeutet das Gegenteil von 0.

Dieser Parameter dient zur Aktivierung der Stopp-Sperre des Um-
richters. 1 bedeutet, dass diese Funktion aktiviert ist, wahrend 0
bedeutet, dass sie deaktiviert ist.

Dieser Parameter dient zur Steuerung des Pegels des Freigabe-
Eingangssignals; 0 bedeutet ,Low*, widhrend 1 ,High“ bedeutet.

Dieser Parameter dient zur Steuerung des Ausgangstransistors
des Ankunfts-Optokopplers. 0 bedeutet, dass der Transistor ge-
sperrt ist, wenn der Antrieb den Ankunftsbefehl erfiillt; ist dies
nicht der Fall, wird der Transistor leitend. 1 bedeutet das Gegen-
teil von 0.

Der Grenzwert fiir den Positionsnachlauffehler. Wenn der tat-
sdchliche Positionsfehler diesen Wert tiberschreitet, wechselt der
Antrieb in den Fehlermodus und der Fehlerausgang wird akti-
viert. (Der tatsdchliche Wert = der Sollwert x 10)

Dieser Parameter dient zur Steuerung der Geschwindigkeits-
gleichmafligkeit des Motors beim Beschleunigen oder Abbremsen.
Je grofier der Wert, desto gleichméafSiger verlauft die Geschwindig-
keit beim Beschleunigen oder Abbremsen.
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Dieser Parameter wird auf einen benutzerdefinierten Impulswert pro
Umdrehung; die interne Standard-Mikroschrittzahl wird

aktiviert, wenn SW3, SW4, SW5 und SW6 alle eingeschaltet sind;

Benutzer kénnen die Mikroschritte auch tiber die
dufseren DIP-Schalter einstellen. (Die tatsdchliche
Mikroschrittzahl = der eingestellte Wert

X 50)

10. Haufig gestellte Fragen
10.1 Gerit eingeschaltet, Betriebsanzeige aus

m Keine Stromzufuhr, bitte tiberpriifen Sie den
Stromversorgungskreis. Die Spannung ist zu niedrig.

10.2 Gerit eingeschaltet, rote Warnleuchte leuchtet

m Bitte tiberprifen Sie das Motor-Rickmeldesignal und ob
der Motor an den Antrieb angeschlossen ist.

m Der Schrittmotor-Servoantrieb ist iiber- oder unterspannt.
Bitte senken oder erhohen Sie die Eingangsspannung.
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10.3 Rote Alarmleuchte leuchtet auf, nachdem der Motor einen kleinen
Winkel zuriickgelegt hat

m Bitte Uiberpriifen Sie, ob die Phasenleitungen des Motors korrekt
angeschlossen sind; falls nicht, beachten Sie bitte Abschnitt
3.4, Stromanschlisse®.

m Bitte Uiberpriifen Sie die Parameter im Antrieb, ob die Polzahl des
Motors und die Encoder-Leitungen mit den tatsdchlichen Parametern
Ubereinstimmen; falls nicht, stellen Sie diese korrekt ein.

m Bitte priifen Sie, ob die Frequenz des Impulssignals zu hoch ist;
dadurch konnte der Motor seine Nenndrehzahl tiberschreiten, was zu
Positionsfehlern fithren kann.

10.4 Nach Eingabe des Impulssignals lduft der Motor nicht

m Bitte Giberpriifen Sie, ob die Leitungen des Eingangsimpulssignals
zuverldssig angeschlossen sind.

m Stellen Sie sicher, dass der Eingangsimpulsmodus mit dem
tatsachlichen Eingangsmodus tibereinstimmt.
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