mechapro”

Dokumentation zum

Schrittmaotor-Modul smQGver.opt
Version 1.0, Stand 27.08.2018

Eigenschaften

smOQver.opt ist eine Adapterkarte zu Verwendung von smOQver.drv Schrittmotor-Steuerun-
gen im CNC-Controller Ill oder CNC-Controller VI und dient als Ersatz fur die originalen CNC-
Steuerkarten. Durch die Verwendung von smOOQOver.opt kénnen die CNC-Controller auf den
Einsatz von modernen, hoch effizienten Mikroschritt-Endstufen aufgertstet werden. Alternativ
kann die Kombination smOOQver.opt / smOOver.drv auch an den Interface-Karten von mechapro
betrieben werden, z.B. zur Evaluierung von smOOver.drv im Vorfeld der Entwicklung einer kun-
denspezifischen Lésung.

Kontakt:

mechapro GmbH

Im Winkel 34

52146 Wirselen

Tel.: +49/2405/47937-20
Fax: +49/2405/47937-23
Mail: info@mechapro.de

Web: www.mechapro.de



Markenrechtliche Hinweise

smOOQOver® ist eine eingetragene Marke der mechapro GmbH
CNC-Controller Il und CNC-Controller VI sind Produkte der Optimum® Maschinen Germa-
ny GmbH

Technische Daten

Spannungsversorgung: 12-50V=

Motorstrom: einstellbar 0,25-4,0A (effektiv) in 0,25A Schritten
max. Stromaufnahme: 3,0A

Motorausgang kurzschlussfest

Signalein- und Ausgange in 5V-Logik, ohne galvanische Trennung

Haftung, EMV-Konformitat

Die vorliegende Adapterkarte smOOver.opt wurde unter Zugrundelegung aller zum Zeit-
punkt der Entwicklung Ublichen und bekannten Richtlinien entworfen und sehr aufwendig
und sorgfaltig getestet. mechapro® sichert zu, dass smOOver.opt / smOQOver.drv in Verbin-
dung mit geeigneten Steuerungen und geeigneten mechanischen Komponenten im Sinne
der Beschreibung und Benutzungsanleitung grundsatzlich fir den vorgesehenen Zweck
geeignet ist.

Jede Haftung fur Folgeschaden oder Schaden aus entgangenem Gewinn, Betriebsunterbre-
chung, Verlust von Informationen usw. ist ausgeschlossen.

Beim Einsatz von smOOver.opt in einem CNC-Controller bleibt die CE-Konformitat des
Controllers erhalten. smOOQver.opt ist kein eigenstandiges Gerat, eine CE-Kennzeichnung
erfolgt daher nicht. Selbstverstandlich wurden bei der Schaltungsentwicklung alle mégli-
chen MaBnahmen fur einen EMV-gerechten Aufbau ergriffen.
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Montage- und Anschlussméglichkeiten

Das smOOver.drv Modul mit seinen Stiftleisten auf die Buchsenleisten von smOQver.opt
aufsetzen. Bei Bedarf kann das Modul mit M3-Schrauben und passenden Distanzhdlsen
(nicht im Lieferumfang enthalten) auf der smOOver.opt verschraubt werden. Zur Verwen-
dung im CNC-Controller lll bzw. CNC-Controller VI die mitgelieferte Adapterplatine von
hinten gegen die smOOver.opt Platine verschrauben. Die Schrauben zundchst nur leicht
anziehen. Dann den mitgelieferten Aluwinkel von oben auf die Adapterplatine schrauben,
erst danach alle Schrauben fest ziehen. Der Winkel dient als Anschlagleiste im Gehaduse des
CNC-Controllers.

Die gewunschten Einstellungen an den Drehcodierschaltern und den DIP-Schaltern vor-
nehmen sowie ggf. die Jumper JP1-JP3 umsetzen. Die mdglichen Einstellungen sind in den
nachfolgenden Abschnitten beschrieben. AnschlieBend kann das Modul im CNC-Controller
eingesetzt werden und ist sofort betriebsbereit.

Wichter Hinweis: Bei Mischbetrieb von smOOver.opt und originalen CNC-Steuerkarten
muss jeweils eine originale Steuerkarte je Achsgruppe (CNC-Controller VI) bzw. je Cont-
roller (CNC-Controller Ill) als Master konfiguriert sein, ggf. weitere vorhandene Original-
karten sind als Slave zu konfigurieren. Die Einstellung ist in der Dokumentation der CNC-
Steuerkarten beschrieben. Um ungleichmaBige Oberflachen bei der CNC-Bearbeitung zu
vermeiden wird empfohlen, X- und Y-Achse mit gleichen Steuerkarten (smOOver.opt oder
originale CNC-Steuerkarten) zu besttcken.

Bei Verwendung von smOOVer.opt in Anwendungen ohne CNC-Controller wird eine Inter-
face-Karte (,,Break-out-board”) benétigt, um die Steuersignale des PCs bzw. des externen
Schrittmotorcontrollers aufzubereiten und auf mehrere Achsen aufzuteilen. Zum Anschluss
an die Interface-Karten von mechapro wird der Stecker SV1 verwendet. Der Schrittmotor
wird an X2 angeschlossen, die Versorgungsspannung fir das Leistungsteil Gber die Klemme
X3 zugefihrt.

Inbetriebnahme

Nach dem Einbau in den CNC-Controller ist smOQver.opt sofort betriebsbereit. Sollte eine
andere Schrittauflésung als Halbschritt verwendet werden, muss die Konfiguration der
CNC-Steuersoftware entsprechend angepasst werden. Fir die Einstellung Ya-Schrit verdop-
pelt sich die Anzahl der Schritte pro Millimeter, bei Auswahl von 1/8-Schritt vervierfacht
sich der Wert usw..
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AnschlUsse

Im Folgenden finden Sie eine Kurzibersicht Uber die Funktion der verschiedenen Anschlis-
se. AnschlieBend sind die genauen Belegungen der mehrpoligen Steckverbinder wiederge-
geben.
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e X1 ist der Bus-Anschluss der die Karte mit der Backplane im CNC-Controller verbindet

e X2 ist der Anschluss fir den Motor

e X3 ist die Klemme fir die Spannungsversorgung des Leistungsteils (bei Betrieb ohne
CNC-Controller).

e Der Stecker SV1 dient zum Anschluss der Steuersignale von einer Interfacekarte (bei Be-
trieb ohne CNC-Controller).

X1/ BUS-Anschluss

Pin-Nr. Signal Funktion

Pin1-4  n.c. nicht verwendet

Pin 5 DIR Drehrichtung

Pin 6 n.c. nicht verwendet

Pin 7 /Step Takteingang. Steigende Flanke 16st einen Takt aus,
Ruhepegel HIGH

Pin 8 LED_OK Ausgang f. OK LED

Pin 9 VCC Eingang 5V Logikspannung

Pin 10 n.c. nicht verwendet

Pin 11 n.c. nicht verwendet

Pin 12 LED_ERROR Ausgang f. Error LED

Pin 13 Enable Aktiviert das Leistungsteil

Pin 14-17 GND Masse

Pin 18-21 V+ Versorgungsspannung des Leistungsteils
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X2 / Motor-Ausgang

Pin-Nr.
Pin 1
Pin 2
Pin 3
Pin 4

Signal

MotA1
MotA2
MotB1
MotB2

Funktion

Ausgang 1 Motorwicklung A
Ausgang 2 Motorwicklung A
Ausgang 1 Motorwicklung B
Ausgang 2 Motorwicklung B

X3/ Spannungsversorgung Modul

Pin-Nr.
Pin 1
Pin 2

Signal
V+
GND

SV1/ Steuersignale

Pin-Nr. Signal
Pin 1 n.c.

Pin 2 /Step
Pin 3 IError
Pin 4 DIR

Pin 5 /Disable
Pin 6 /Sleep
Pin 7,8 VCC
Pin 9,170 GND

F1/Sicherung

3,15A flink, 5*20mm

Funktion
Positive Versorgungsspannung
Negative Versorgungsspannung (Masse)

Funktion

nicht verwendet

Takteingang. Steigende Flanke |6st einen Takt aus,
Ruhepegel HIGH

Open-Collector Ausgang zur Fehler-Signalisierung
Drehrichtung

Zum Deaktivieren der Endstufe auf Masse ziehen
Eingang fur Stromabsenkung (reduziert den Motorstroms,
wenn auf Low gezogen)

Eingang 5V Logikspannung, nur fir smOOver.prg!
Masse Spannungsversorgung
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Einstellmdglichkeiten

S1/ Konfiguration

Schalter  Signal Funktion

Pin 1 Blank_ABT siehe Dokumentation smOOver.drv bzw. Datenblatt DRV8711

Pin 2 Decay Bit0 siehe Dokumentation smOOQOver.drv

Pin 3 Decay Bit1 siehe Dokumentation smOOQOver.drv

Pin 4 Stall Volt. Div.  siehe Dokumentation smOQver.drv bzw. Datenblatt DRV8711

Pin 5 Stall Thrshld O siehe Dokumentation smOQver.drv

Pin 6 Stall Thrshld 1 siehe Dokumentation smOQver.drv

Pin 7 SD on CR Slow decay Stromregelung bei Stromabsenkung, verbessert
das Gerauschverhalten im Stillstand

Pin 8 Current red. Stromabsenkung manuell schalten (abhangig von JP3)

S2 / Stromeinstellung

Schalter  Strom eff. [A]  Strom peak [A]

0 0,25 0,35
1 0,50 0,71
2 0,75 1,06
3 1,00 1,41
4 1,25 1,77
5 1,50 2,12
6 1,75 2,47
7 2,00 2,83
8 2,25 3,18
9 2,50 3,54
A 2,75 3,89
B 3,00 4,24
C 3,25 4,60
D 3,50 4,95
E 3,75 5,30
F 4,00 5,66

S3 / Mikroschritteinstellung

Dezimal  Schrittweite Mikroschritte/U

0 Vollschritt 200

1 Halbschritt 400

2 1/4 800

3 1/8 1.600
4 1/16 3.200
5 1/32 6.400
6 1/64 12.800
7 1/128 25.600
8 1/256 51.200

Weitere Werte: undefiniert.
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Jumper

JP1 Stromabsenkung geschaltet Uber S1 (1-2) oder Uber SV1

JP2 OK LED nicht invertiert (1-2) oder invertiert (2-3)

JP3 Motor-Blockiererkennung (Stall-Detection) deaktiviert (1-2) oder aktiviert (2-3)
LEDs

LED1 Volt. Error Uberspannung am Leistungsteil erkannt

LED2 Short Kurzschluss am Motorausgang erkannt

LED3 Overtemp Ubertemperatur des Leistungsteils

LED4 Enabled Leistungsteil eingeschaltet, Motor wird bestromt
LED5S Cur. Red. Stromabsenkung aktiviert

LED6 Stall Blockiererkennung hat ausgelost

LED7 Status Lebenszeichen (Blinken)

Notizen

Platz fur Notizen.
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Abmessungen
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