TB6600 V1

Léptetomotor vezérlo

Mikrolépés lehetdsége: 1, 1/2, 1/4, 1/8, 1/16.
A vezérld egy motor meghajtasara képes
0,5-4,5A kozott allithatd motoraram
Tapellatas: 12-45V kozotti fesziltséget igényel
Nagy sebességl, j6 min6ségli optocsatolo
Maximalis bemeneti jel frekvencia: 600kHz
Alacsony zajszint

Automatikus motor pihentetés

Méretek: 70 x 50 x 35mm




A vezérlo csatlakozasai:

Bemenet:

Erintkez6 funkcio

Leiras

Impulzus jel: egyszerl impulzus (impulzus/irany) Gzemmadban
ez a bemenet jelenti az impulzust, mely hatasos minden

PUL* (*5V) | felmené élre; 4-5 V PUL-HIGH, 0-0,5 V PUL-LOW esetén.
Kettds impulzus Gzemmaoddban (impulzus/impulzus) ez a
bemenet jelenti az 6ramutaté jarasaval megegyezé (CW)
impulzust. A megbizhato valasz érdekében az impulzus

PUL- (+5 V) szélesség’ngk hos’sngbngk k’eII lenni ?,9ps—né!. So’ros
csatlakozasi ellenallas szukséges az aramkorlatozashoz, ha +12
V vagy +24 V feszlltséget hasznal.

DIR jel: egyszerl impulzus uzemmaddban ez a jel

DIR+ (+5 V) alacsony/magas feszultség szintekkel jelzi a motor forgasanak
iranyat. A megbizhatdé mozgasvalaszhoz a DIR jelnek legalabb 5
ps-mal meg kell eléznie a PUL jelet. 4-5 V DIR-HIGH esetén, O-

DIR- (DIR) 0,5V DIR-LOW esetén.

ENA+ (+5V) Engedélyezé6 jel: ezzel a jellel tilthatd/engedélyezhet6 a
meghajté. A magas szint tiltja, az alacsony szint engedélyezi a

ENA- (ENA) meghajtét. Rendszerint nincs csatlakoztatva (engedélyezett).
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Bemeneti jel csatlakozd
Balrdl jobbra:
DIR-, DIR+, PUL-, PUL+, EN-, EN+

Motor csatlakozo
B+, B-, A+, A-

Tap
12-45VDC

A kovetkez6 abran nyitott kollektoru és PNP jelek csatlakoztatasa lathato.
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R=0 ha VCC=5V

R=1K (teljesitmény>0,125W) ha VCC = 12V
R=2K (teljesitmény>0,125W) ha VCC = 24V
Az R-nek a vezérlgjel aljzathoz kell csatlakoznia.




Csatlakozas nyitott kollektoru jelhez (k6zds andd)
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Mikrolépés beallitasa:

Mikrokapcsoldé sor M1, M2, M3 tagja allitja a mikrolépést. A tablazat szerint.

Motor aram beallitasa:

Potenciométer segitségével. 0,5A-t6l 4,5A-ig allithatd. A panelen szabad kontaktus

talalhatd aram meérésre.

Ha a vezérld nem kap jelet, automatikus motor pihentetésbe kapcsol.

M1 | M2 | M3 Funkcio:
OFF | OFF | OFF | NINCS

OFF | OFF | ON | 1 EGESZ LEPES
OFF | ON | OFF | 1/2 (A MOD)
OFF | ON | ON | 1/2 (B MOD)
ON | OFF | OFF | 1/4

ON | OFF | ON | 1/8

ON | ON | OFF | 1/16

ON | ON | ON | ININCS




Léptetomotor bekotése:

Mindig figyeljen a Iéptetdmotor bekodtésének helyességére!

Ez foként a nyolc vezetékes léptetOmotornal igényel nagy figyelmet! A motor
adatlapjat mindenképpen nézze at! A tekercsek parositasan felll azok egymashoz
viszonyitott irdnyat is vegye figyelembe! Forditott tekercsparositas rovidzarnak
min&sal!

4 kivezetéses bipolaris motor:

Csak egyféleképpen kothetd be. Ebben az esetben a I s
maximalisan beallithat6 fazisaram a motor | |
fazisdramaval egyezik meg. N U_'% \__/)
Az egyes tekercsek ellendllas mérdvel kimérhetdk. Ha SILIIR
az A- és A+ kivezetéseket felcseréljik, a motor l )
forgasiranya megvaltozik. Ugyanez torténik a B- és B+ o
tekercs kivezetéseinek felcserélésekor is. B+ E-

6 kivezetéses unipolaris motor:

e soros bekotés:
A tekercsek ellenallas mérdvel kimérhetok. A kozépkivezetést nem hasznaljuk,
tehat a kivezetd huzalt jol le kell szigetelni.
Soros mUikodtetés esetén a hajtasnak kisebb aramot kell szolgaltatnia, mint a
motor fazisdrama, ugyanakkor a motor nyomatéka valtozatlanmarad, de a
maximalis |éptetési frekvencia a felére csokken.

A motor névleges fazisdramat egy fél tekercsre At o—\ -
vonatkoztatva adjak meg. A névleges aram a névleges g 7N
gerjesztést hozza létre és a motor melegedése is a 3 l\_/ﬁ-l
megengedett érték alatt marad. Egy tekercsfél pge
hasznalatakor a gerjesztés: EITIL]
© = In*N, ahol N az egy tekercsfél menetszama, In a L 1
motor névleges fazisarama. By B

Ha a két tekercset sorba kotjik a névleges gerjesztést

a névleges aram fele hozza létre. A teljes tekercset

gerjesztve a menetszam 2N lesz, azonos gerjesztéshez tehat csak a névleges aram
fele engedheté meg. Ezzel az eljarassal a motor hdmérséklete sem emelkedhet a
megengedett folé.

e egy tekercses bekotés: At o—— ”
> ; o o N

a hajtasnak a motor nevleges fazisaramat kell Ao o | -|
szolgaltatnia, a motor névleges nyomatékkal és % N o
maximalis |éptetési frekvenciaval m{ikodtethet6. A o 7 -
motor szabadon hagyott vezetékeit le kell szigetelni, [T LN
hogy semmihez se érhessenek hozza. A motor y K.
uzemszerd mikddése alatt a nem hasznalt tekercsekben B+ EB-

ugyanis 40-60V korili fesziltség indukalddik.



8 kivezetéses bipolaris motor:

e soros bekotés:
ellenallas mérdvel a tekercsek kimérhetdk, de a bekotéstikkor fontos szerepe van a
tekercselések iranyanak, vagyis a tekercskezdetet és a véget nem szabad
felcserélni! Nézze at a motor adatlapjat a tekercselés

iranyat illetéen! A motor fazisdramat egy tekercsre At o—

adjak meg. A tekercsek soros 6sszekotése miatt a 5‘ s
hajtas altal szolgaltatott maximum dram csak a fele ro_'«' I/_ \l
lehet a motor névleges fazisaramanak, a motor .ﬂ_ﬁ e
névleges nyomatékkal mlkodik, viszont a maximalis 2 “‘
|éptetési frekvencia jelentdsen csokken. A= o— N CTER
A két tekercs soros kapcsoldasa miatt, a névleges L ’ | L . :||
gerjesztést mar a névleges fazisaram fele létrehozza. A g B

maximalis |éptetési frekvencia - a soros kapcsolasbal

eredendden - a kétszeresre noétt induktivitas és a szintén kétszeresre nétt ellenallas
miatt csokken szamottevoen.

Figyelem ! Ha valamelyik tekercsfél forditva van bekotve, a kér induktivitadsa
csaknem nullara csokken. Az aram hirtelen felfutasa miatt zarlati aram alakul ki,
ami a hajtas teljesitmény fokozatanak ténkremeneteléhez vezet.

Az A-, A+, vagy a B-, B+ kivezetések felcserélésekor a motor forgdsiranya
megvaltozik.

e parhuzamos bekotés:
a tekercsek ellenallds mérdvel kimérhetdk, de a bekotéslikkor fontos szerepe van a
tekercselések iranyanak, vagyis a tekercskezdetet és a véget nem szabad
felcserélni! A hajtas altal szolgaltatott maximalis

aram a névleges fazisarammal egyenl6, a motor S =)

nyomateka nem valtozik, viszont a maximalis SN
|éptetési frekvencia jelentdsen megnd, tovabba tﬁ:} .' )
nagyobb fordulatszamok esetén is nagyobb lesz a = L‘g_ﬁ/’
motor nyomatektartaléka. A fent elmondottak miatt <

a nyolc kivezetéses motoroknak parhuzamos To0) (060
bekotését ajanljuk. 9 J( 3
A modul a motor A-, A+ kivezetései kozott a

névleges fazisaramot hajtja at. Ez oszlik meg B a.

egyenld aranyban a két tekercs kozott. Egy tekercs

tehat a névleges gerjesztés felét hozza létre, a gerjesztés masik felét a vele
parhuzamosan koétott masik tekercs hozza létre. A maximalis |éptetési frekvencia a
soros kapcsolashoz képest jelent6sen no, a felére csokkent induktivitas (soros
kapcsolashoz képest a negyedére) és a felére csdkkent ellenallas miatt.



Tapegység:

Maximum 45VDC (egyenaram) tapfeszlltség kothetd ra, leginkabb sz(irt, stabilizalt
tapegység ajanlott.

A tapfesziiltség polaritasanak felcserélése az elektronikaban karosodast okoz!
Erdemes 0,5-4,5A kozotti [éptetdmotorokat hasznalni a vezérlovel valé illesztés
szempontjabol. A vezérl6 csak maximum 4.5A-t tud a motoron keresztllhajtani!

Alacsony induktivitasu motorok esetén hasznalhatdé 24V-os tapegység. Magasabb
induktivitasi motorok esetén ajanlott a maximalis 45VDC tapfeszlltség hasznalata
a megfelell teljesitmény érdekében! Ez magasabb fordulatszamon (250-1000rpm)
a motor dinamikus nyomaték gorbéjét javitja.

Teljesitményben, a |éptetOmotor fazis aramat kell tudnia.
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