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Vielen Dank, dass Sie sich fiir einen Nanotec Plug & Drive Motor entschieden haben!

Zielgruppe

Dieses Technische Handbuch richtet sich an Konstrukteure und Entwickler, die
ohne gréRere Erfahrung in der Schrittmotortechnologie einen Nanotec® Schritt-
motor in Betrieb nehmen missen.

Zu diesem Handbuch

Vor der Installation und Inbetriebnahme des Plug & Drive Motors ist dieses
Technische Handbuch sorgfaltig durchzulesen.

I}lanotec® behalt sich im Interesse seiner Kunden das Recht vor, technische
Anderungen und Weiterentwicklungen von Hard- und Software zur Verbesserung
der Funktionalitat dieses Produktes ohne besondere Ankiindigung vorzunehmen.

Dieses Handbuch wurde mit der gebotenen Sorgfalt zusammengestellt. Es dient
ausschlielich der technischen Beschreibung des Produktes und der Anleitung zur
Inbetriebnahme. Die Gewahrleistung erstreckt sich gemaf unseren allgemeinen
Geschaftsbedingungen ausschlieBlich auf Reparatur oder Umtausch defekter
Gerate, eine Haftung fir Folgeschaden und Folgefehler ist ausgeschlossen. Bei
der Installation des Gerates sind die gultigen Normen und Vorschriften zu
beachten.

Fur Kritik, Anregungen und Verbesserungsvorschldge wenden Sie sich bitte an die
oben angegebene Adresse oder per Email an: info@nanotec.de

Version/Anderungsiibersicht

Version Datum Anderungen

1.0 27.05.2009 Neuanlage C+P
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Ubersicht

1 Ubersicht

Einleitung

Der Plug & Drive Motor PD6-N8918 enthalt neben der integrierten Leistungsendstufe
eine vollwertige, netzwerkfahige closed-loop Drehzahl- und Positioniersteuerung.

Der PD6-N8918 reduziert nicht nur den Entwicklungs- und Montageaufwand sowie
den Platz und Komponentenbedarf erheblich, sondern erhéht gleichzeitig auch die
Flexibilitat, Systemeigenschaften als auch die Verfligbarkeit einer kompletten
Antriebseinheit. Durch die mechanische und elektrische Kompatibilitat zu
Standardmotoren ist ein Ersatz bestehender Antriebslésungen problemlos mdglich.

Der PD6-N8918

Varianten

Der PD6-N8918 ist in folgenden Varianten erhaltlich, die sich in Haltemoment,
Gewicht und Lange unterscheiden (siehe Abschnitt 7 ,Technische Daten®):

o PD6-N8918S6404
e PD6-N8918M9504
e PD6-N8918L9504

4 Ausgabe: V 1.0 - 27.05.2009
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Funktionen des PD6-N8918

Betriebsarten

Der Plug & Drive Motor PD6-N8918 enthalt folgende Funktionen:

e Mikroschritt-1/1 — 1/64 Leistungsendstufe (0,014° Schrittauflésung)

e Closed-Loop Stromregelung (Sinuskommutierung tiber den Encoder)

o Leistungsfahiger DSP Mikroprozessor fiir flexible 1/0

¢ Integrierter Encoder zur Drehiiberwachung und Closed-Loop Stromregelung

o RS485-/CanOpen-Schnittstelle zur Parametrierung und Steuerung (USB-
Anschluss Uber Konverterkabel ZK-RS485-USB maglich)

o Netzwerkfahigkeit bis 32 Motoren
e Leichte Programmierung mit der Windows-Software NANOPRO

Es kann zwischen folgenden Betriebsmodi gewahlt werden:
o Positionierung

e Drehzahl

o Flagpositionierung

e Takt-Richtung

e Analog- oder Joystick-Betrieb (x10 V)

¢ Analog-Positioniermodus

e Drehmomentmodus

Funktionsiberblick

Mit der Einstellung der motorbezogenen Parameter wie Phasenstrom (in 1% Schritten
wahlbar), Schrittauflésung (von 1,8° - 0,014°), sowie dem adaptiven Mikroschritt
(automatische Anpassung der Schrittweite) lasst sich das Laufverhalten des Motors
entsprechend den individuellen Anforderungen anpassen und optimieren.
Maschinenbezogene Parameter kdnnen mit Hilfe der Software NANOPRO hinterlegt
werden und erleichtern und verkurzen die Inbetriebnahme erheblich:

o Wegstrecke in Schritten, Grad oder mm

e Geschwindigkeit in Hertz, U/min oder mm/s
¢ Vorschubkonstante in mm/Umdrehung

o Getriebeuntersetzung mit Umkehrspiel

Drei einstellbare Referenzmodi (jeweils extern und intern) ermdglichen automatische
Maschineneinstellungen, wobei externe Referenzschalter bei einer Verstellung < 360°
eventuell aufgrund des Indexsignals des internen Encoders sogar entfallen kénnen.

Auch wenn Schrittmotoren im normalen Betrieb keine Schritte verlieren, bringt die
integrierte Drehiberwachung in allen Betriebsarten eine zusétzliche Sicherheit, z.B.
gegen Motorblockierung oder andere externe Fehlerquellen. Die Uberwachungs-
funktion erkennt nach spatestens einem Halbschritt (bei 1,8°-Schrittmotoren) eine
Motorblockierung oder einen Schrittverlust.

Eine automatische Fehlerkorrektur ist nach Beenden des Fahrprofils oder wahrend
der Fahrt moglich.
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Closed-Loop Stromregelung (Sinuskommutierung Gber den Encoder)

Anstatt wie bei herkémmlichen Schrittmotorsteuerungen den Motor nur anzusteuern
oder die Position Gber den Encoder nachzuregeln, wird bei der Sinuskommutierung
das Statormagnetfeld wie bei einem Servomotor tUber den Drehgeber geregelt. Der
Schrittmotor verhalt sich in dieser Betriebsart nicht anderes als ein hochpoliger Servo-
motor, d.h. die klassischen Schrittmotorgerdusche und Resonanzen verschwinden. Da
der Strom geregelt wird, kann der Motor bis zu seinem maximalen Drehmoment auch
keine Schritte mehr verlieren.

Falls der Controller erkennt, dass der Rotor durch Uberlast hinter das Statorfeld
zurlckfallt, wird mit optimalem Feldwinkel und erh6htem Strom nachgeregelt. Im
entgegengesetzten Fall, d.h. wenn der Rotor durch sein Drehmoment eher vorlauft,
wird der Strom automatisch reduziert, so dass Stromverbrauch und
Warmeentwicklung in Motor und Treiber gegenltiber dem normalen, gesteuerten
Betrieb sehr viel niedriger sind.

Ansteuerung Uber CanOpen

2

Mit dem PD6-N8918 ist es mdglich, den Schrittmotorcontroller in eine CanOpen
Umgebung einzubinden. Die Verbindung kann entweder Uber 2 Adern des I/O-
Anschlusskabels oder in einer kundenspezifischen Ausflihrung auch Gber einen M12-
Stecker (5-polig) hergestellt werden. Sie finden alle weiteren Informationen hierzu im
CanOpen-HowTo auf www.nanotec.de.

Ferner hat der Plug & Drive Motor tUber CanOpen eine zusatzliche Sicherheitsfunktion:
Auch wenn die Spannungsversorgung des PD6-N8918 unterbrochen wird, wird der
Prozessor tUber die Kommunikationsleitung weiter mit Spannung versorgt und die
Positionsdaten gehen nicht mehr verloren, so dass die Maschine nach dem
Einschalten nicht mehr referenziert werden muss.

Anschlief3en und Inbetriebnahme

2.1 Anschlussplan

Einleitung

Um den Plug & Drive Motor betreiben zu kdnnen, missen Sie die Verdrahtung geman
nachfolgendem Anschlussplan vornehmen.
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Anschlussplan PD6-N8918

Nanotec / Connecting Diagram / PD6-N Plug & Drive Motor

with integrated power and
close loop controler (incl. encoder)

d) Input - optocoupler Qutput - open drain  signal status 3)
(circa8 mA) (max.24V/1,5A)
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* optional for
security feature
E DIN Rail
. mounting
- Board *
- -

*1/0Box - -—

* bringing into service - simple and fast with plug adapter or IO Box

Control mode < “ L

a) PC - for control or parameterization c), d)
b) Industrial control panel

¢) PLC -fe. Logo or Easy

d) Stand alone (1 /O + Analog)

- over external switches

GN/YE
1
2

0
, Order.Nr. Z-K10000/100

DIN Rail
mounting
Art.No.:
NTS-48V-10 A
- NTS-24V-10 A
~ LN
186 - 264 VAC

3)
Signal status
a) Nanopro Software 0,|0,|0,
ASCll-commands Output 1and 2
DLL, Nanolib ! : ' olo Rotation monitoring
Labview, etc. el : T (Error) or Limit switch

Hold position (waiting
on new command)

Busy (controller is

10 handling last process)

119 Reference or
Homing achieved
Over-Temperature

or: Converter: CAN Adapter ( f.e.www.IXXAT.de)
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2.2

Voraussetzung

Inbetriebnahme

Nachfolgend sind das Anschlieen und die Inbetriebnahme des Plug & Drive Motors
PD6-N8918 beschrieben.

Sie finden hier die wesentlichen ,Ersten Schritte“, um mit dem PD6-N8918 schnell
arbeiten zu konnen, falls Sie mit der Software NANOPRO von einem PC aus arbeiten.
Nahere Informationen finden Sie im separaten Handbuch zu NANOPRO.

Falls Sie spater mit einer SPS oder einem eigenem Programm arbeiten wollen, finden
Sie die notwendigen Informationen in der separaten ,Befehlsreferenz®.

Machen Sie sich mit dem Plug & Drive Motor PD6-N8918 und der zugehdrigen
Steuerungssoftware NANOPRO vorab vertraut, bevor Sie den Plug & Drive Motor fir
Ihre Applikation konfigurieren.

Vorgehensweise

Gehen Sie wie folgt vor, um den Plug & Drive Motor in Betrieb zu nehmen:

Schritt

Tatigkeit

Hinweis

1

Installieren Sie die Steuerungssoftware
NANOPRO auf lhrem PC.

Siehe dazu das separate Handbuch zu
NANOPRO.

Download von
www.nanotec.de/
downloads.

bte = gl
=

rl

2 SchlieRen Sie den Plug & Drive Motor geman Anschlussplan siehe
Anschlussplan an. Abschnitt 2.1.

Zur einfacheren Inbetriebnahme kann die Detaillierte Informationen

Klemmleiste ZIB-PD6-N verwendet werden, auf |zu den Anschlissen finden

der die SubD-Anschlisse fiur RS485 und Sie in Kapitel 3

CanOpen bereits integriert sind. »Anschliisse und
Beschaltung®.

3 Legen Sie die Betriebsspannug an Die griine LED leuchtet.
(24 v DC ...48 V DC).

4 Verbinden Sie den Plug & Drive Motor mit lnrem | Bestellbezeichnungen:
PC. o ZK-RS485-USB
Benutzen Sie dazu das Konverterkabel (Download des hierzu
ZK-RS485-USB zum Anschluss an die USB- erforderlichen Treibers
Schnittstelle. von www.nanotec.de
Ein Anschluss lber die RS$232-Schnittstelle ist unter dem Meniipunkt
nicht moglich. Zubehdr/Konverter)

5 Starten Sie die Software NANOPRO. Das NANOPRO-Haupt-
E‘W menu Oﬁnet
e T TS
| vt | Mdgemmen | s rgen | 1 st cssing | 151 m-u..-..-p....a:;wnﬂmgm. : e nmmen

e [oour = e g
Tobemhheg b Sobesben [0 e
Zmiierchewhry bow Lewen "’— - Adwia et Bdeiin bt
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Schritt | Tatigkeit Hinweis
6 Wahlen Sie die Registerkarte ,Kommunikation®
aus.
Modusl Allgemeinl Motoreinstellungenl Fehlerkonekturl 140 Kommurnik ation | Sk
7 Wahlen Sie im Feld ,Schnittstelle” den COM- Die Nummer des COM-
Port aus, an den Sie den PD6-N8918 Ports, Uber welchen der
angeschlossen haben. Plug & Drive Motor
_ angeschlossen ist, finden
Schrittstell - 2 ;
Bt |Cout = Sie im Gerate-Manager
Zeituberzchreitung beim Schreiben I'IEIDEI s Ihres Windows-PC
(Systemsteuerung/
Zeitiiberzchreitung beim Lezen |1 aon s System/ Hardware)_
seLelae [115200 bps ~|
8 Wahlen Sie im Auswahlfeld ,Baudrate” den
Eintrag ,,115200 bps*.
9 Wahlen Sie die Registerkarte ,Modus® aus.
Allgemeinl Motoreinstellungenl Fehlerkonekturl 1/0 I Kommunikationl Ste
10 |Klicken Sie auf die Schaltflache <Satz testen>, | Der angeschlossene Motor
um das voreingestellte Fahrprofil durchzufliihren. | fahrt im voreingestellten
Fahrprofil (Default-Fahr-
Sat testen | | profil bei Neuinstallation).
Satz stoppen |
Daten speichern |
Daten auslezen |
11 Nehmen Sie nun |hre eigenen gewunschten Siehe dazu das separate
Einstellungen vor. Handbuch zu NANOPRO.
Geben Sie z.B. ein neues Fahrprofil ein.
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Einleitung

Pinbelegung

3 Anschlisse und Beschaltung
3.1 Signalkabel

Eine Ubersicht tiber die Anschlussbelegung finden Sie im Anschlussplan in Abschnitt
2.1). In diesem Abschnitt wird detailliert auf die Belegung, Funktion und Beschaltung

des Signalkabels eingegangen.

Name Aderfarbe
Input 1 SW
Input 2 VI

Input 3 GR/RS
Input 4 RT/BL
Input 5 WS/GN
Input 6 BR/GN
Analog Input WS/BL
Output 1 WS/GE
Output 2 GE/BR
Output 3 WS/GR
RS485 Tx + GR
RS485 Tx — RS
RS485 Rx — GE
RS485 Rx + GN
CAN + BR
CAN — WS
Signal GND (Com) GR/BR
GND BL/RS-BN
GND Logic RT

Vcc Logic WS/RS
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Eingangsbeschaltung

Alle Eingange (aulRer dem ,Analog In“-Eingang) sind durch Optokoppler galvanisch
von der Versorgungsspannung des PD6-N8918 getrennt und fir 5-24 V Eingangs-
signale bei einem Eingangsstrom von 8 mA ausgefihrt.

Die digitalen Eingange 1 bis 6 kdnnen mit Hilfe der Software NANOPRO fir ,active-
high“ oder ,active-low* konfiguriert werden. Ferner kdnnen diese dort frei
programmiert werden, z.B. als Endlagenschalter, Enable, etc.

Hinweis:
Die Spannung sollte zum sicheren Ausschalten unter 2 V sinken und zum sicheren
Einschalten mindestens 4,5 V betragen.

+5-24V o L ——2—2

1
N
Vv

Ausgangsbeschaltung

Die Ausgange sind MosFET-Ausgange in Open-Drain Schaltung (0 schaltend, max.
24 V/ 1,5 A). Um den Ausgang testen zu konnen, kann eine LED eingebaut werden.
Die LED leuchtet, wenn der Ausgang aktiv ist.

24V /156A
7
LED <t

PD6 - N
Out O ’

GND

Q
[
j-
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3.2 Stromkabel

Zulassige Betriebsspannung

Die zulassige Betriebsspannung des Plug & Drive Motors PD6-N8918 liegt im Bereich
von +24 bis +48 V DC und darf 50 V keinesfalls Gberschreiten bzw. 21 V unter-
schreiten.

An der Versorgungsspannung muss ein Ladekondensator von mindestens 4700 uF
(10000 uF) vorgesehen sein, um ein Uberschreiten der zulassigen Betriebsspannung
(z.B. beim Bremsvorgang) zu vermeiden.

Gefahr vor elektrischer Uberspannung

Ladekondensator von mind. 4700 pF anschlie3en!

Eine Betriebsspannung > 50 V zerstort die Endstufe!

Ein Vertauschen der Anschliisse kann die Endstufe zerstoren!

Bei anliegender Betriebsspannung niemals den Zwischenkreis trennen!
Leitungen niemals unter Spannung trennen!

Anschlussplan Spannungsversorgung

Pinbelegung

VCC

GND

2 PD6-N

GNIYE

1+
e NTSxx -

L
186 - 264VAC N

Hinweis:
Gesamt-Anschlussplan siehe Abschnitt 2.1.

Name Adernummer
Vce 1

GND 2

PE GN/YE

Zubehdr Spannungsversorgung

Entsprechende Netzteile und Ladekondensatoren sind als Zubehor erhaltlich:

Benennung Bestellbezeichnung
Netzteil NTS-xxV-xA
Ladekondensator Z-K4700 oder Z-K10000
Hinweis:

Weitere Informationen zu Zubehor finden Sie auf der Nanotec-Webseite:
www.nanotec.de
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3.3 Schnittstelle RS485-Netzwerk/CanOpen

RS485-Netzwerk

Bis zu 32 Plug & Drive Motoren kénnen in einem Netzwerk von einem PC oder einer
SPS-Steuerung angesteuert werden.

Diese Netzwerkverbindung wird iber die RS485-/CanOpen-Schnittstelle eingerichtet.

Wenn Sie den Plug & Drive Motor mit CanOpen betreiben, kénnen Sie das zusatzliche
Sicherheitsfeature der separaten Logic-Versorgung nutzen: Auch wenn die
Spannungsversorgung des PD6-N8918 unterbrochen wird, wird der Prozessor tber
die Kommunikationsleitung weiter mit Spannung versorgt und die Positionsdaten
gehen nicht mehr verloren, so dass die Maschine nach dem Einschalten nicht mehr
referenziert werden muss.

Alle weiteren Informationen Uber die Kommunikation mit CanOpen finden Sie in der
entsprechenden Anleitung auf www.nanotec.de

Schaltungsbedingungen
o Der RS485 4-Draht-Bus wird als reine Master-Slave-Anwendung verwendet. Alle
PD6-N8918 sind als Slaves parallel mit dem Bus verbunden.
e Es konnen bis zu 32 Teilnehmer am Netzwerk betrieben werden.

¢ Die Lange der Verbindungsleitungen (Stichleitungen) ist moglichst kurz zu halten
und sollte 5 m auf keinen Fall Uberschreiten.

e Zur Vermeidung von Reflektionen bei der Datentibertragung ist der Bus an den
beiden Leitungsenden mit einem 120 Q Abschlusswiderstand (typischer Wert des
Wellenwiderstandes eines 24-AWG verdrillten Kabels) zu versehen (R1 bis R4).

e Zur Sicherstellung eines definierten Ruhepegels sind die Widerstande R5 bis R8
einmalig gemaf obiger Abbildung an den Bus anzuschliel3en.

o Falls ein Konverter zwischen Master und das Netzwerk geschaltet ist, sind nur die
Widerstéande R3 und R4 notwendig.

o Beachten Sie den Anschlussplan. Bei Nicht-Beachtung kdnnen die Endstufen
zerstort werden.

¢ Verwenden Sie den Nanotec Konverter ZK-RS485-USB. Bei anderen Konvertern
kann der zuverlassige Betrieb nicht garantiert werden.
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Stromlaufplan RS485-Netzwerk
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Anschlisse und Beschaltung

Einstellen der RS485-Moduladresse
Hardwareeinstellung

Uber zwei HEX-Codierschalter auf der Platine kann die RS485-Moduladresse
hardwaremaRig eingestellt werden.

Schalter 2 fir Adresse 16...32

Mit Schalter 1 (links) wird die 1er-Stelle, mit Schalter 2 (rechts) die 16er-Stelle der
Adresse eingestellt.

Moduladresse Schalter 1 (links) Schalter 2 (rechts)
Softwareeinstellung 0 0
1 1 0
2 2 0
15 F 0
16 0

17 1 1
32 0 2
64 0 3
80 0 5
96 0 6
112 0 7
255 F F

Es sind max. 255 Adressen einstellbar, was aber nur Gber CanOpen in vollem Umfang
genutzt werden kann, da die maximale Teilnehmerzahl in einem RS485-Netzwerk auf
32 begrenzt ist.

Ausgabe: V 1.0 - 27.05.2009 15
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Die Steuerung uberprtft beim Anlegen der Spannungsversorgung, welche Adresse
mit den 2 Schaltern hardwareseitig eingestellt ist. Diese Hardwareadresse wird dann
Ubernommen. Nach dem Andern der Adresse muss die Spannungsversorgung kurz
aus- und wieder eingeschaltet werden.

Softwareeinstellung

Im Auslieferungszustand sind beide Schalter auf 0 eingestellt. In dieser Einstellung ist
es mit einem Firmwarestand jlinger als 04.12.2008 mdglich, die Adresse per Software
einzustellen. Siehe dazu das separate Handbuch zu NANOPRO.

Zweidrahtbetrieb

CanOpen

Damit die RS-485-Ubertragung zweidrahtfahig ist, miissen alle Busteilnehmer iber
eine Richtungssteuerung verfiugen.

Ein "Intelligenter" Konverter, der beim Empfang eines Startbits auf der RS-232-
Schnittstelle automatisch auf Sendebetrieb umschaltet und nach Ende des Stopbits
wieder zuriick in den Empfangsbetrieb fallt, ermoéglicht den Zweidrahtbetrieb des PD6-
N8918. Diese Losung erfordert keine Software-Unterstitzung.

Wir kdnnen den Konverter ICP-7520 empfehlen, der z.B. bei Schuricht erhaltlich ist.

Sprechen Sie unsere Technische Hotline an, wenn Sie hierzu Unterstiitzung
wiinschen.

Mit dem PD6-N8918 ist es auch mdglich, den Motor tGiber CanOpen anzusteuern.

Sie finden alle weitere Informationen Uber die Ansteuerung im Nanotec CanOpen-
How-To auf der Produktwebseite.
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4  Betriebsmodi

Einleitung

Der Plug & Drive Motor kann mit insgesamt acht verschiedenen Betriebsmodi
betrieben werden. Aufgrund der groRen Leistungsfahigkeit und Funktionsvielfalt bieten
sie Konstrukteuren und Entwicklern eine schnelle und einfache Mdéglichkeit, vielfaltige
Antriebsanforderungen mit geringem Programmieraufwand zielgerichtet zu 16sen.

Wahlen Sie fur Ihre Schrittmotor-Applikation den gewlinschten Betriebsmodus und
konfigurieren Sie die Steuerung entsprechend Ihren Anforderungen. Nahere
Infomationen dazu finden Sie im separaten Handbuch zu NANOPRO.

Uberblick Betriebsmodi und deren Einsatzgebiet

Betriebsmodus Anwendung

Positioniermodus Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie eine be-
stimmte Position anfahren mochten.

Im Positioniermodus fahrt der Motor nach einem
vorgegebenen Fahrprofil von einer Position A zu einer
Position B.

Drehzahlmodus Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie mit einer
bestimmten Geschwindigkeit verfahren mochten (z.B.
ein Foérderband oder eine Pumpendrehzahl).

Im Drehzahlmodus beschleunigt der Motor mit einer
vorgegebenen Rampe von der Startdrehzahl (Start-
frequenz ,V Start*) auf die eingestellte Maximaldreh-
zahl (Maximalfrequenz ,VV Normal®).

Mit mehreren Eingangen kann die Drehzahl fliegend
(on-the-fly) auf unterschiedliche Geschwindigkeiten
geregelt werden.

Flagpositioniermodus Der Flagpositioniermodus bietet eine Kombination aus
Drehzahl- und Positioniermodus. Der Motor wird zu-
nachst im Drehzahlmodus betrieben; bei Erreichen
eines Triggerpunktes wird in den Positioniermodus
umgeschaltet und die eingestellte Sollposition (relativ
zur Triggerposition) angefahren.

Einsatz dieses Betriebsmodus z.B. zum Etikettieren:
der Motor fahrt zuerst mit der eingestellten Rampe auf
die Synchrongeschwindigkeit des Férdergutes. Bei
Erkennen des Labels wird der voreingestellte Weg
(Position) zum Aufbringen des Etiketts gefahren.

Takt-Richtungs-Modus Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie den Plug &
Drive Motor mit einer tibergeordneten Steuerung (z.B.
CNC-Steuerung) betreiben méchten.

Im Takt-Richtungs-Modus wird der PD6-N8918 tber
zwei Eingange durch eine tibergeordnete
Positioniersteuerung (Indexer) mit einem Takt- und
einem Richtungssignal betrieben.
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Betriebsmodus

Anwendung

Analog- und Joystickmodus

Die Ansteuerung des Motors erfolgt in diesem Be-
triebsmodus in einfacher Weise Uber ein Potentio-
meter oder einen Joystick (—10 V bis +10 V).
Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie mit dem
Schrittmotor in einer einfachen Applikation:

e eine bestimmte Drehzahl z.B. liber ein externes
Potentiometer einstellen mochten,

e oder synchron Uber eine Gbergeordnete Steuerung
mit Analogausgang (—10 V bis +10 V) verfahren
mochten.

Analog-Positioniermodus

Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie eine be-
stimmte Position anfahren mochten.

Die Spannungshéhe am Analog-Eingang ist
proportional zur gewlinschten Position und erméglicht
dadurch ein Servo-Verhalten.

Drehmomentmodus

Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie unabhéngig
von der Drehzahl ein gewisses Abtriebsdrehmoment
winschen, wie es bei typischen Auf-und
Abwickelapplikationen der Fall ist. Das maximale
Moment wird Uber den Analog-Eingang vorgegeben.

Wahl des Betriebsmodus in NANOPRO

Modus Matareinstellungenl .ﬁ.llgemeinl Fehlerkarrekturl [0

Modus
Fahrprafile

: . 400, links, 1000, -
02. Relatie, 400, lhnks, 1000, -
03. Relativ, 400, links, 1000, -
04. Relatiy, 400, lnks, 1000, -
05, Relatiy, 400, lnks, 1000, -
06. Relatiy, 400, links, 1000, -
07. Relatie, 400, lhnks, 1000, -
03. Relate, 400, lhnks, 1000, -
09. Relativ, 400, links, 1000, -
10, Relatiy, 400, links, 1000, -
11 RBelativ 400 link= 10000

I Knmmunikatianl Statuzanzeige

I Pogition j
Fositioh
Drehzahl _
Flagposition F elativ
«| || Takk-Rizhtung
L Jowstick, 100
Analog _
Analog Position Links
Drehmoment bModus
Startgezchwindighkeit j400
S ollgeschwindigkeit {1000
Rampe {10003
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5 Referenzfahrten und Endschalterverhalten

5.1 Funktionsbeschreibung

Funktionsbeschreibung , Externe Referenzfahrt"

Bei der externen Referenzfahrt fahrt der Motor einen an den Referenzeingang ange-
schlossenen Schalter an.

Hinweis: Der Eingang ist je nach Modus verschieden. Siehe Beschreibung der Ein-
und Ausgangssignale des jeweiligen Modus im separaten Handbuch zu NANOPRO.

Nach dem Start der externen Referenzfahrt beschleunigt der Motor mit der eingestell-
ten Rampe von der Minimal- auf die Maximaldrehzahl. Bei Erreichen des Referenz-
schalters wird die Bewegung abgebrochen und nach einer Pause von 100 ms entspre-
chend der Einstellung ,Positionierverhalten am Endschalter* mit der Minimaldrehzahl
(Start-/Stoppdrehzahl) wieder vom Schalter herunter gefahren.

Der Referenzschalter kann sowohl als Offner als auch als SchlieRer ausgefihrt sein.
Dies muss bei der Programmierung mittels Software eingestellt werden.

Funktionsbeschreibung , Interne Referenzfahrt”

Bei der internen Referenzfahrt fahrt der Motor mit der eingestellten Minimaldrehzahl
einen internen Referenzpunkt an. Dieser Referenzpunkt liegt auf der Motorwelle und
wird somit bei jeder vollen Motorumdrehung erneut erreicht.

Wie bei der externen Referenzfahrt kann das Verhalten des PD6-N8918 bei einer
Erkennung des Referenzpunktes im Normalbetrieb (Positionier- und Flagpositionier-
modus) definiert werden.

5.2 Positionierverhalten

Uberblick

Das Verhalten des PD6-N8918 bei einer Erkennung des Referenzschalters kann fur
den Normalbetrieb (Positionier- und Flagpositioniermodus) und firr die Referenzfahrt
getrennt definiert werden.

Einstellungen des Endschalterverhaltens werden in der Software NANOPRO
vorgenommen. Siehe dazu das separate Handbuch zu NANOPRO.

Es gibt vier Arten des Positionierverhaltens am Endschalter:
o Frei rickwarts® (Referenzfahrt und Normalbetrieb)

o Frei vorwarts* (Referenzfahrt und Normalbetrieb)

e ,Stopp® (nur fir den Normalbetrieb)

e lgnorieren” (nur fir den Normalbetrieb)

Diese vier Arten des Positionierverhaltens sind nachfolgend beschrieben.
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. Frei rickwarts*”

wieder vom Endschalter herunter.

Der Motor wechselt bei Erkennung des Endschalters die Drehrichtung und fahrt

Motordrehzahl +
0
Motordrehzahl —

Eingang 1
"Start"

Referenzfahrt

100 ms Pause
Referenzposition

Eingang
"Endschalter”

Ausgang 1
"Bereit"

Ausgang 2

. Frei vorwarts*“

Der Motor fahrt bei Erkennung des Endschalters weiter in die gleiche Richtung vom

Endschalter herunter.

Motordrehzahl +
0
Motordrehzahl —

Eingang 1
"Start"

Referenzfahrt

100 ms Pause
Referenzposition

Eingang
"Endschalter”

Ausgang 1
"Bereit"

Ausgang 2

|| \

20
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»Stopp*

Der Motor stoppt bei Erkennung des Endschalters sofort. AnschlieRend muss eine
Referenzfahrt durchgefiihrt werden, da der Motor eventuell Schritte verloren hat

(Uberlauf).

Motordrehzahl +
/]
Motordrehzahl —

Eingang 1
IOStartl‘

Normalbetrieb

Eingang
"Endschalter”

Ausgang 1 f |
"Bereit"

Ausgang 2

»lgnorieren”

Der Endschalter hat keine Funktion.

Bei Erreichen einer Referenzposition werden sowohl bei Referenzfahrt als auch im
Normalbetrieb Ausgang 1 und Ausgang 2 gleichzeitig eingeschaltet.

Ausgabe: V 1.0 - 27.05.2009
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6 Fehlersuche und -behebung

Vorgehensweise Fehlersuche und -behebung

Gehen Sie bei der Fehlersuche und bei der Fehlerbehebung behutsam vor, um eine
Beschadigung des Plug & Drive Motors zu vermeiden.

Gefahr vor elektrischer Uberspannung

Eine Betriebsspannung > 50 V und ein Vertauschen der Anschlisse kann die
Endstufe zerstéren.

Bei anliegender Betriebsspannung niemals den Zwischenkreis trennen!
Leitungen niemals unter Spannung trennen!

Moégliche Fehler

Fehler Mdégliche Ursache Behebung
Plug & Drive Datenubertragung zum PD6- | Wahlen Sie in der Registerkarte
Motor ist nicht | N8918 ist nicht mdglich ,Kommunikation“ den Port aus, an
bereit (Kommunikationsfehler): dem Sie am PC den PD6-N8918
Falscher COM-Port ausge- angeschlossen haben (z.B. ,COM-
wahlt. 19).
Den verwendeten Port finden Sie im
Geratemanager lhres PCs.
Kommunikationskabel nicht Bei 4-Draht-Fremdfabrikaten ist die
angesteckt oder unterbrochen | Funktion nicht garantiert, 2-Draht-
(falscher RS485-Konverter Nanotec-Wandler funktionieren
verwendet). nicht.
Verwenden Sie den
empfohlenenRS485-Konverter von
Nanotec:
¢ Bestellbezeichnung:
ZK-RS485-USB
Es ist eine nicht vorhandene Richtige Modulnummer einstellen.
Motornummer (Modulnummer) | Siehe separates Handbuch zu
eingestellt. NANOPRO.
Spannungsversorgung des Spannungsversorgung Uberprifen
PD6-N8918 ist unterbrochen. | und ggf. einschalten.
Ein anderes offenes Pro- SchlieRen Sie ggf. andere Pro-
gramm blockiert den COM- gramme auf lhrem PC.
Port, an dem Sie den PD6-
N8918 angeschlossen haben.
Wahrend der Ausgabe eines | Betatigen Sie die Schaltflache <Ja>,
Fahrprofils wurde versucht, um das Fahrprofil anzuhalten.
nicht zulassige Daten an den | Der PD6-N8918 wechselt wieder in
Plug & Drive Motor zu senden. | den Zustand ,Bereit. AnschlieRend
kdénnen die Daten nochmals an den
Plug & Drive Motor Ubertragen
werden.
Ubertragungs- | Die Datenlibertragung zum Kontrollieren Sie die mdglichen Ur-
fehler PD6-N8918 ist gestort (Sender | sachen fiir den Ubertragungsfehler
oder Empfanger werden und stellen Sie die Fehlerursache
gestort). ab.
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Fehler

Mdgliche Ursache

Behebung

Positionsfehler

Eine Schaltflache wurde
betatigt, wahrend sich der
Plug & Drive Motor im
Fehlermodus (Positionsfehler
oder Endschalter im
Normalbetrieb) befindet.

Schaltflache <Ja> der Fehlermel-
dung betatigen; der Fehler wird
zurlckgesetzt.

Rote LED am
PD6-N8918
leuchtet.

Ubertemperatur Leistungs-
elektronik > 75 °C

Plug & Drive Motor ausschalten und
abkuhlen lassen.

Nach dem Trennen des PD6-N8918
vom Netzteil wird der Fehler zurlick-
gesetzt.

Unterspannung

Spannungsversorgung Uberprifen.
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7 Technische Daten

Elektrische Anschliisse

Motorparamet

Betriebsspannung Uy

DC 24 V bis 48V 4%

max. Phasenstrom

einstellbar bis max. 12 A/Phase
Dauerstrom 7,5 A/Phase

Stromabsenkung

einstellbar 0 bis 80% vom Phasenstrom

Schnittstellen

RS-485 (4-Draht)

e 115200 Baud (einstellbar)

o 1 Startbit, 8 Datenbits, 1 Stoppbit
e keine Paritat

CAN-Bus (CanOpen)

o erweiterte Funktionalitat

e getrennter Stromkreis fir Versorgung und
Prozessor

¢ Closed-Loop-fahig

Anschlussart

PG-Verschraubung, Kabelldnge =2 m

er

Schrittauflésung

Vollschritt

Halbschritt

Viertelschritt

Funftelschritt

Achtelschritt

Zehntelschritt

16tel-Schritt

32tel-Schritt

64tel-Schritt

adaptiver Mikroschritt (1/128)

Schrittwinkel

1,8°

Betriebsmodi

Position
Drehzahl
Flagposition
Taktrichtung
Analog
Joystick

Schrittfrequenz

0 bis 50 kHz im Takt-Richtungs-Modus
0 bis 25 kHz in allen anderen Modi

Positionstiberwachung

automatische Fehlerkorrektur bis 0,9°
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Ein- und Ausgéange

Eingange 6 Optokoppler, 5-24 V
e Sicheres Aussschalten: max. 2 V
e Sicheres Einschalten: min. 4,5V
Signalverzdgerungszeit:
e Eingdnge 1 bis5: 120 ps
e Eingang 6: 10 ys
Ausgange 3 MosFET-Ausgange

Open-Drain (0 schaltend, max. 24V /1,5 A)

Signalverzdgerungszeit: Ausgang 1/2: = 12 us (bei
10 kQ-Pull-Up an 24 V)

Schutzschaltungen

Uber- und Unterspannung

Schutzschaltung bei Spannung > 50 V bzw. <21V

max. Kihlkérpertemperatur | ca. 67

°C

Im Vollschrittbetrieb ist je nach Einschaltdauer,
eingestellter Stromabsenkung und externer Kihlflache
gegebenenfalls eine Fremdbellftung notwendig.

max. Umgebungstemperatur |0 bis 40 °C
Abmessungen PD6-N8918
Front view and mounting Side view A Rear view
—3T I Stromkabel
Z 8.38 @

I

. 0
i —

344 5

' |
[4-866 HOLE

Top view A
_ 394

Komplette MaRblatter sind auf www.nanotec.de als Download erhaltlich.

Varianten
Variante Haltemoment Gewicht Lange ,L"
(Nm) (kg) (mm)
PD6-N8918S6404 | 3,2 1,7 89
PD6-N8918M9504 | 5,94 3,4 120
PD6-N8918L9504 | 9,33 3,95 150
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