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1 Allgemeine Angaben

1.1 Uber dieses Handbuch

Diese Betriebsanleitung enthalt Informationen zur Installation und Verwendung der
Schrittmotorsteuerung TSP10. Sie richtet sich an Fachpersonal, das folgende Kenntnisse oder
Ausbildungen hat:

Transport: Kenntnisse in der Behandlung elektrostatisch gefahrdeter Bauelemente
Installation: elektrotechnische Ausbildung, Kenntnisse der Sicherheitsrichtlinien
Inbetriebnahme: gute Kenntnisse in den Bereichen Elektrotechnik und Antriebstechnik

Es sind die nationalen Unfallverhitungsvorschriften zu beachten.

1.2 Leistungsmerkmale und Betriebsarten

Die Schrittmotorsteuerungen der TSP10 sind kompakte Mikroschrittleistungsbaugruppen
zur Ansteuerung von 2-Phasen-Schrittmotoren.

Betriebsspannung: 24 ... 74 Volt DC
Motorstrom: 0,2 ... 7 Aesf
Betriebsarten des Basisgerats TSP10-BA:
¢ Ansteuerung mit Takt- und Drehrichtungssignal

e Start von programmierten Fahrsatzen Uber digitale Eingange (Indexerfunktion)

Die Einstellung der Gerateparameter erfolgt entweder Uber zwei Drehschalter an der Oberseite des
Gerates oder mit dem Parametrierprogramm TopSuite.

Die Anschlussbuchse fur die serielle RS232-Schnittstelle befindet sich an der Vorderseite des
Gerates. Zur Verwendung des Parametrierprogramm TopSuite ist ein Computer mit Windows® -
Betriebssystem erforderlich.

Alle digitalen Ein- und Ausgange sind optisch getrennt.

Eine Zwei-Farben-LED zeigt durch ihre Farben und Blinksignale den Status des Gerats an.

Die Gerate der TSP10 sind zur Montage im Schaltschrank vorgesehen.

Die Warmeabfuhr erfolgt tUber die riickseitige oder seitliche Auflageflache des Gehauses.

Wird die rlickseitige Auflageflache zur Montage genutzt, so kann auf der seitlichen Auflageflache ein
Kuhlkorper befestigt werden. Dadurch wird die Warmeabfuhr verbessert.

Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de
Technische Anderungen vorbehalten / Specifications are subject to change without notice
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1.3 Warn- und Hinweissymbole

In dieser Betriebsanleitung werden folgende Warn- und Hinweissymbole verwendet:

Warnung vor einer Gefahr, die zu schweren Verletzungen oder zum
Tode fuhren kann.
Anweisungen zur Gefahrenvermeidung beachten!

A VORSICHT

Warnung vor einer Gefahr, die zu leichten Verletzungen flhren
kann.
Anweisungen zur Gefahrenvermeidung beachten!

ACHTUNG

Hinweis auf eine Situation oder unsichere Verfahrensweise, durch
die das Produkt oder Sachen in seiner Umgebung beschadigt
werden kénnen.

Anweisungen zum sicheren Betrieb des Produkts beachten!

INFO

Dies ist kein Warnsymbol fiir eine gefahrliche / schadliche Situation.
Dieses Symbol weist auf Anwendungstipps und andere besonders
nitzliche Informationen hin.

Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de
Technische Anderungen vorbehalten / Specifications are subject to change without notice
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2 Sicherheit

In diesem Kapitel werden wichtige Hinweise fur den sicheren Einsatz und die bestimmungsgemafiie
Verwendung der Schrittmotorsteuerung TSP10 gegeben.

Als Maschinenhersteller tragen Sie die Verantwortung fir die Anwendung der Schrittmotorsteuerung
TSP10 in lhrer Maschine. AHS Antriebstechnik GmbH haftet nicht fur Schaden, die durch eine falsche,
nicht bestimmungsgemale Verwendung der Schrittmotorsteuerung TSP10 entstehen.

Beachten Sie daher unbedingt die Anweisungen dieser Betriebsanleitung, damit Personen- oder
Sachschaden vermieden werden und Sie die Schrittmotorsteuerung TSP10 korrekt und effektiv
einsetzten kdnnen.

2.1 Wichtige Sicherheitshinweise

Hohe elektrische Spannungen kénnen Personen einen gefahrlichen

A WARNUNG elektrischen Schlag versetzten.

Betreiben Sie die Schrittmotorsteuerung niemals, ohne dass das Gehause und alle
Kabelabschirmungen mit der Erdung verbunden sind.
Betreiben Sie die Schrittmotorsteuerung niemals mit geéffnetem Gehause.
Bauelemente und Leitungen im Inneren des Gerates fihren hohe Spannungen.
e Berlhren Sie nicht die Anschlisse des Steckers fur die Versorgungsspannung, wenn die
Betriebsspannung eingeschaltet ist.
e Berilhren Sie nicht die Anschlisse des Steckers fiir den Motoranschluss, wenn die
Betriebsspannung eingeschaltet ist.
Auch wenn kein Motor angeschlossen ist, flihren diese Kontakte eine hohe Spannung.

\ \A7ADPNII Ini~ | Durch unbeabsichtigte Bewegungen des Antriebs konnen Personen verletzt
WARNUNG oder Sachen beschadigt werden .

e Erstellen Sie eine Risikobeurteilung fir Ihre Maschine und ergreifen Sie geeignete
MalRnahmen um zu vermeiden, dass unbeabsichtigte Bewegungen zu Personen- oder
Sachschaden flihren.

e Zum sicheren Abschalten des Antriebs immer die Versorgungsspannung unterbrechen oder
ausschalten. Abschalten der Schrittmotorsteuerung durch den Eingang Freigabe ist keine
sichere Trennung fiur den Notausfall.

Das Verbinden spannungsfiihrender Leitungen oder das Trennen
A VORSICHT stromflhrender Verbindungen kann zu Funkenuberschlag fuhren.

Dadurch werden Leitungen und Kontakte beschadigt und es kdénnen Personen verletzt werden.

e Elektrische Verbindungen nur herstellen oder I6sen, wenn die Versorgungsspannung
abgeschaltet ist.

Die Schrittmotorsteuerung enthalt elektrostatisch gefahrdete Bauelemente,
ACHTUNG die durch unsachgeméaRe Handhabung beschadigt werden kénnen.

e ESD-SchutzmalRnahmen gemaf DIN EN 61340-5 beachten.

Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de
Technische Anderungen vorbehalten / Specifications are subject to change without notice
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2.2 BestimmungsgemafRe Verwendung

Die Verwendung der Schrittmotorsteuerungen TSP10 ist nur gemaf der hier angegebenen Punkte (1)
bis (7) gestattet.

(1) Die Schrittmotorsteuerungen der TSP10 sind fiir den Einbau in elektrische Anlagen oder
Maschinen vorgesehen und dirfen nur als integrierte Komponenten von Anlagen oder
Maschinen in Betrieb genommen werden.

(2) Die Schrittmotorsteuerungen der TSP10 dirfen nur in Anlagen oder Maschinen verwendet
werden, die den geltenden nationalen Richtlinien oder Normen entsprechen.

(3) Der Hersteller dieser Anlagen oder Maschinen muss eine Risikobeurteilung erstellen und
geeignete Mallnahmen ergreifen, damit unbeabsichtigte Bewegungen des Antriebs nicht zur
Verletzung von Personen oder zu Sachschaden fuhren.

(4) Zum sicheren Abschalten des Antriebs muss immer die Versorgungsspannung der
Schrittmotorsteuerung unterbrochen oder ausgeschaltet werden.
Abschalten der Schrittmotorsteuerung TSP10 durch den Eingang Freigabe ist keine sichere
Trennung fir den Notausfall.

(5) Die Schrittmotorsteuerungen der TSP10 dirfen nur zum Antrieb geeigneter Schrittmotoren
verwendet werden. Der Ausgangsstrom der Schrittmotorsteuerung darf dabei hdchstens auf
den Wert des Motor-Nennstroms eingestellt sein.

(6) Fur die elektrischen Verbindungen zur Schrittmotorsteuerungen der TSP10 dirfen nur
Kupferleitungen verwendet werden. Die Leiterquerschnitte ergeben sich aus der Norm EN
60204 oder Tabelle 310-16 der NEC (60°C bzw. 75°C Spalte fiur AWG Querschnitte).

(7) Zur bestimmungsgemalfen Verwendung gehort auch die Beachtung dieser
Bedienungsanleitung. Insbesondere sind die Angaben zur Versorgungsspannung, zu den
Umgebungsbedingungen und zum sicheren Betrieb zu beachten.

Eine andere Verwendung der Schrittmotorsteuerungen der TSP10 als unter den Punkten (1) bis (7)
angegeben, gilt als nicht bestimmungsgeman.

Die AHS Antriebstechnik GmbH tbernimmt keine Haftung fur Schaden, die aus einer nicht
bestimmungsgemalen Verwendung resultieren.

2.3 Normen und Richtlinien

Die Schrittmotorsteuerung TSP10 sind Komponenten, die zum Einbau in Maschinen bzw. Anlagen im
Industriebereich vorgesehen sind.

Die Gerate sind konform zur EG-Richtlinie 2014/30/EU und erflllen die Norm DIN EN 61800-3:2012-
09(B1:2014-02) Drehzahlveranderbare elektrische Antriebe Teil 3 EMV-Anforderungen einschliellich
spezieller Prifverfahren.

Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de
Technische Anderungen vorbehalten / Specifications are subject to change without notice
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2.4 CE - Konformitat

Schrittmotorsteuerungen TSP10 sind Komponenten eines regelbaren Antriebes, die im Zusammenbau
mit anderen Bauteilen funktionsfahige Maschinen bzw. Anlagen ergeben. Der Endlieferant der Anlage

oder Maschine ist fur die Einhaltung der EMV-Richtlinien verantwortlich.

_MHII:IMIII‘

EG-KOMFORMITATSERKLARUNG

Hizgrmit bescheinigt das Unternehmen:

AHS Antriebstechnik GmbH
Fichtenweg 17
54319 Pfungstadt

Die Konformitdt der Produkte

Bezeichnung Hochlelstungsschrittmotoransteuerung
Typ TSP10

Mit folgenden einschldgigen Bestimmungen :

EG-Richtiinie 2014/30/EG Elektromagnetische Vertrdglichkelt
Folgende harmonisierte Normen wurden eingehalten:

DIN EN £1800-3:2012-09 {B1:2014-02) Drehzahlverdinderbare elektrische Antriebe

Tell 3 EMV-Anforderungen einschiieflich
spezieller Priifverfahren

Aussteller Geschaftsfilhrung
Ort und Datum: Pfungstadt, 11.11.2016

Rechtsverbindliche i ".s //,.--
Unterschrift /z Ll
/.

Diese Erkldrung beinhaltet keine Zusicherung von Eigenschaften im Sinne des
Produkthaftungsgesetzes.
Die Sicherheits- und Schutzhinweise der Bedienungsanieitung sind in jedem Falle einzuhalten.

A5 Arvirs batechndk 3mbs Earnrrresibatiod Gemchatibrung Bankvarbindeng
Fchtiswing 17 Tk w23 (00 G257 - 3BE6100 Gamchdle: Aspela Had i Coormmiant b il Desfroitadl
S431 Pl Faa: 440 |0] 6157 - 3868112 Agmtsguiicht Daimdledt HiS 36695 ELiE [BAR: DESE S084 (005 O 4% 0756 [0
Usfararmchiif Ervail: il abe-dnirilibe ik da Sn-hr- OPI2EOSGEL USD  IBAN: DERD S84 0005 (45 0068 Ol
b Waldrieden 1 et pops o et chik de. E-idir.- DEISSATEELY Bl DOBADEFFIE
A4310 Munguest

Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de

Technische Anderungen vorbehalten / Specifications are subject to change without notice
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3 Produktidentifizierung

Alle Ausfuhrungen der Schrittmotorsteuerungen TSP 10 sind durch die Typenbezeichnung
(Bestellbezeichnung) eindeutig gekennzeichnet.
Details hierzu finden Sie im Kapitel 15 Bestellbezeichnungen.

Die Firmwareversion der Schrittmotorsteuerung TSP10 wird nach dem Einschalten als Blink-Code
angezeigt. z.B. 1x blinken, Pause, 2x blinken = Version 1.2

INFO Da alle Schrittmotorsteuerungen TSP10 mit einer seriellen RS232-
Schnittstelle ausgestattet sind, kann die Firmwareversion auch mit dem

Parametrier-Programm TopSuite angezeigt werden.

Die Typenbezeichnung und weitere Angaben befinden sich auf dem Typenschild des Gerates.

3.1 Typenschild

Das Typenschild ist seitlich auf dem Gerategehduse angebracht.
Das im Bild dargestellte Typenschild gehort zur Standardversion des Basisgerates.

0 BA0-00-AA |
@ 17341000313

Typenbezeichnung (Bestellbezeichnung)

Seriennummer

Firmwareversion

Betriebsspannung
Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de .
Technische Anderungen vorbehalten / Specifications are subject to change without notice
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3.2 Lieferumfang

Die Schrittmotorsteuerungen der TSP10 werden mit Gegensteckern fir den Anschluss der
Versorgungsspannung und der Motorleitungen ausgeliefert.

Versorgungsspannung: Phoenix Contact FKCT 2,5/4-ST
Motoranschluss: Phoenix Contact FKCT 2,5/5-ST
3.3 Zubehor

Kabel fir serielle Schnittstelle (AHS Artikel Nr. KAB-TSP-232)

Kuhlkérper (AHS Artikel Nr. HS-TSP)

Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de
Technische Anderungen vorbehalten / Specifications are subject to change without notice
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4 Technische Daten

4.1 Elektrische Daten

24 - 74 \Ipc

0,2 bis 7,0 Aeft
16*

32A@ 25 °C
1,6 A@ 45 °C

70A@ 25 °C
35A@ 45 °C

Max. 60 °C (ggf. Zwangsbeluftung
erforderlich)

0 °C bis +50 °C
—-55 °C bis +70 °C

10-90 %, nicht kondensierend
20 kHz

Takt

Drehrichtung

Freigabe

DE1 ... DE10 (konfigurierbar) *

RS232

Aktiviert
DA1 ... DA4 (konfigurierbar) *

aus (Motorstrom immer auf 100%)
nach 0,1 s auf 50%

nach 1 ... 3000 ms (einstellbar) *
auf 0 ... 100% (einstellbar) *

500 kHz
200 bis 10000 *

200, 400, 500, 800, 1000, 2000,
5000, 10000

Zwei-Farben-LED

Kurzschluss
(Phase-Phase, Phase-Nullleiter) und
Ubertemperatur

* (iber die RS232-Schnittstelle sind zusétzliche Werte einstellbar

Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de
Technische Anderungen vorbehalten / Specifications are subject to change without notice
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4.2 Mechanische Daten

Das Gehause der Schrittmotorsteuerung TSP10 besteht aus zwei Teilen, die miteinander verschraubt
sind. Ein Gehauseteil ist als Kihlwinkel ausgebildet und enthalt Ausbriiche fur die Befestigung der
TSP10 im Schaltschrank.

Material des Gehauses: Aluminium
Gewicht des Gerate: 500 g

Die genauen Abmessungen der Schrittmotorsteuerung TSP10 sind in der Mallzeichnung angegeben.

38,1 Ausbruch flir 109.2
19,1 Schraube M4 27,9 81,3
1= / cut-out for I o
) I screw M4 | .
{ © |
g hAN o~ =t
d ” 2 = © Ausbruch fiir w0
g - Schraube M4 o
28
2 Ausbruch i curout lor
8 | Schraube M4
B cut-out for
q screw M4 ® |
N —q I
T | i
Montage Riickwand Montage seitlich 114
mounting backside mounting sidewise “
alle Abmessungen in mm
Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de
Technische Anderungen vorbehalten / Specifications are subject to change without notice
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5 Mechanische Installation

Starke Magnetfelder kdnnen interne Komponenten der TSP 10 beeinflussen.
ACHTUNG Dies kann zur Beschadigung der Schrittmotorsteuerung oder des

angeschlossenen Motors flhren.

e Gerate, die Magnetfelder erzeugen, in ausreichendem Abstand zur TSP10 montieren
und/oder Magnetfelder abschirmen.

5.1 Montage im Schaltschrank

Die Schrittmotorsteuerung TSP 10 wird Ublicherweise mit M4-Schrauben auf einer Montageflache im
Schaltschrank befestigt. Die Ausbruche fur die Schrauben sind so angeordnet, dass die Befestigung
der TSP10 Uber die Gerateriickwand oder die Seitenwand erfolgen kann.

Fir die Montage sind folgende Vorgaben einzuhalten:

e Die Montageflache muss eben sein und eine ausreichende Tragfahigkeit fir das Gerategewicht
von etwa 500 g haben.

e Extreme Erschitterungen, Vibrationen oder St6Re dirfen nicht auf die Schrittmotorsteuerung
TSP10 einwirken.

e Das Gerét ist in senkrechter Ausrichtung zu montieren. Bei waagrechter Ausrichtung ist die
Kihlung beeintrachtigt.

e Uber und unter dem Gerét ist ein Mindestfreiraum von 10 cm vorzusehen, seitlich ein
Mindestfreiraum von 2,5 cm.

e Die Luftungsbohrungen des TSP10-Gehauses dirfen nicht abgedeckt werden.

e Die Klhlung/Liftung des Schaltschranks so ausfuhren, dass die Gehausetemperatur der TSP10
nicht héher wird als 60 °C.

¢ Die Innentemperatur des Schaltschranks (Umgebungstemperatur fur die TSP10) darf nicht héher
sein als 50 °C.

Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de
Technische Anderungen vorbehalten / Specifications are subject to change without notice
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Die Abbildung zeigt den Einbau der TSP10 (ber die Geréteriickwand.
Die angegebenen MaRe geben die GréR3e des einzuhaltenden Freiraums an.
Im schraffierten Bereich kbnnen sich weitere/andere Geréte oder die Schaltschrankwand befinden.

Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de
Technische Anderungen vorbehalten / Specifications are subject to change without notice
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Die Abbildung zeigt den Einbau der TSP10 lber die Geréteseitenwand.
Die angegebenen MaRe geben die Grél3e des einzuhaltenden Freiraums an.
Im schraffierten Bereich kénnen sich weitere/andere Geréte oder die Schaltschrankwand befinden.

Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de
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5.2 Kiihlung und zuldassiger Motorstrom

Die Schrittmotorsteuerung TSP10 schaltet sich bei Uberhitzung aus.
ACHTUNG Das kann mdglicherweise zu Beschadigungen in der Maschine flhren.
e Beachten Sie die folgenden Hinweise zur Kuhlung der Schrittmotorsteuerung TSP10.

e Konstruieren Sie Ihre Maschine so, dass das selbsttatige Ausschalten der
Schrittmotorsteuerung nicht zu Beschadigungen fiihrt.

INFO Die selbsttatige Abschaltung der Schrittmotorsteuerung sollten Sie generell
bei der Konstruktion Ihrer Maschine berlcksichtigen.
Die Abschaltung erfolgt beispielsweise auch dann, wenn der Motorstrom
den zulassigen Hochstwert Ubersteigt.

Die in der Schrittmotorsteuerung TSP10 entstehende Verlustwarme ist hauptsachlich vom Motorstrom
und der eingestellten Stromreduzierung abhangig.
Daraus ergibt sich, dass der maximal zuldssige Motorstrom abhangig von der Kihlung der TSP10 ist.

Zur Abfuhr der Verlustwarme ist ein Teil des Gehauses als Kihlwinkel ausgefuhrt. An diesem
Gehauseteil befinden sich die Ausbriiche fur die Befestigung der TSP10 in der Maschine.

Die Befestigung der TSP 10 kann Uber die Geraterlickwand oder die Seitenwand erfolgen.
Zusatzlich ist die Ober- und Unterseite des Gehauses mit Liftungsldchern versehen, um eine
Durchstromung des TSP10 mit Kihlluft zu ermdglichen.

Wird die TSP10 auf einer Montageplatte befestigt, so erweitert sich die Flache fiir die Abfuhr der
Verlustwarme.

Die Kihlflache kann auch durch den von AHS Antriebstechnik GmbH lieferbaren Kihlkérper (Kapitel
3.3 Zubehér) vergrolRert werden. Der Kuhlkdrper wird seitlich am Gehause angeschraubt. In diesem
Fall erfolgt die Befestigung der TSP10 Uber die Gehausertickwand.

Damit ergeben sich vielfaltige Moglichkeiten fur eine effiziente Kihlung der Schrittmotorsteuerung.

INFO Der Warmeubergang zur Montageplatte oder zum Kihlkérper verbessert
sich durch die Verwendung von Warmeleitfolie oder Warmeleitpaste.
Lackschichten auf der Montageplatte verschlechtern den Warmelibergang.
Wenn mdglich, sollten Sie den Lack von der Montageflache entfernen.

Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de
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Im Folgenden sind einige Beispiele dafiir angegeben, wie der maximal zulassige Motorstrom von der
Kihlung abhéngt. Die angegebenen Motorstrdme sind Effektivwerte.

Umgebungstemperatur Max. zulassiger
Motorstrom
Freie Konvektion 25°C 32A
45 °C 1,6 A
Mit Lifter 25°C 70A
45 °C 35A

Umgebungstemperatur Max. zulassiger
Motorstrom
Freie Konvektion 25°C 50A
45 °C 25A
Mit Lifter 25°C 70A
45 °C 50A

* Die Kiihlplatte (Montageplatte) im Schaltschrank ist so zu bemessen, dass die Gehdusetemperatur der TSP10
nicht héher wird als 60 °C.

Umgebungstemperatur Max. zulassiger
Motorstrom
Freie Konvektion 25°C 70A
45 °C 35A
Mit Lifter 25°C 70A
45 °C 70A
INFO Prifen Sie die Gehausetemperatur der TSP10 durch direkte Messung mit
einem Temperatursensor bei laufender Anlage. Zusatzlich kdbnnen Sie sich

die Geratetemperatur mit dem Parametrier-Programm TopSuite anzeigen
lassen. Dieser Messwert wird fur die Ubertemperaturabschaltung benutzt.

Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de
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6 Elektrische Installation

Das Verbinden spannungsfiihrender Leitungen oder das Trennen
A VORSICHT stromflhrender Verbindungen kann zu Funkeniberschlag fuhren.
Dadurch werden Leitungen und Kontakte beschadigt und es kdnnen
Personen verletzt werden.

e Elektrische Verbindungen nur herstellen oder I6sen, wenn die Versorgungsspannung
abgeschaltet ist.

Eine nicht sachgemale Installation der Schrittmotorsteuerung kann dazu
A VORSICHT fihren, dass die Schrittmotorsteuerung oder die mit ihr verbundenen Gerate
zerstdrt werden und es kénnen Personen durch elektrischen Schlag verletzt
werden.

e Die Schrittmotorsteuerung darf nur von Fachpersonal mit Kenntnissen in der Elektrotechnik
installiert werden.

Die Schrittmotorsteuerung TSP10 besitzt vier Anschlusselemente zur Verbindung mit externen
Komponenten:

Versorgungsspannung (X3)
Motoranschluss (X4)
Signal-Ein-/Ausgange (X2)
RS232-Schnittstelle (X1)

In den folgenden Abschnitten wird die Steckerbelegung und die typische Verkabelung beschrieben.

Die angegebenen Drahtquerschnitte, die Ausfihrung der Verdrahtung sowie die Erdungs- und
Schirmungsmafinahmen entsprechen dem allgemeinen Stand der Technik und sind fir die meisten
Anwendungen ausreichend.

_ Spezielle Applikationen, besondere Betriebsbedingungen und
INFO Systemkonfigurationen, sowie Normen und Vorschriften kénnen dazu flhren,
dass Sie den Anschluss der TSP10 abweichend zu den Angaben der

folgenden Abschnitte vornehmen missen. Insbesondere Normen und Vorschriften haben in diesem
Fall Vorrang vor den hier gegebenen Informationen.

Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de
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6.1 Anschlusselemente

Frontseite Unterseite

1 | RS-232 —Schnittstelle X1, Frontseite, Sub-D-Buchse 9p

2 | Signal-Ein-/Ausgange X2, Frontseite, Sub-D-Buchse 25p

3 | Versorgungsspannung X3, Unterseite, FKCT 2,5/4-ST

4 | Motoranschluss X4, Unterseite, FKCT 2,5/5-ST
Stand:' 09/2023. Mehr Informationen unter: vyww.ghs-antriebs.technik.de ] ) . A H S
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6.2 Anschlussbild

Die Abschirmungen der Leitungen und die Erdung des TSP10-Gehauses sind nicht dargestellit!

Logik +
4 1
Spannungs- 0 Volt
versorgung 2
24 .74 Vpg Leistung + 5
Erdun
ng 4
=
Takt 1
Taktgenerator Dre.hrlchtung
Freigabe :
oder
digitale Steuerung : ﬁ
(SPS) digitale .
Ein- und 25
Ausgénge

X3

X2

X4

TSP10

X1

Motorphase 1-A

2-Phasen-Schrittmotor

Motorphase 1-/A

Motorphase 2-B

Motorphase 2-/B

3

Erdung
ol
RS232 Laptop,
Notebook
<—— > adlsEPC
(Windows®)

Die folgenden Abschnitte enthalten Angaben zur Signalbelegung der Anschlusselemente und
Hinweise zur Verkabelung.

Die Verwendung der Signal-Ein-/Ausgange ist von der Betriebsart der Schrittmotorsteuerung
abhangig. Angaben hierzu finden Sie im Kapitel 9 Betriebsart: Takt und Drehrichtung und Kapitel

10 Betriebsart: Fahrauftrdge ausfiihren.

Zur Vermeidung elektrischer Stérungen durch den Betrieb der TSP10 sollten Sie fir die Installation
grundsatzlich Folgendes beachten:

e Verwenden Sie abgeschirmtes und verdrilltes Kabel fiir die Signal- und Leistungsverbindungen.

e Erden Sie die Abschirmungen mit Schirmschellen gro3flachig an beiden Kabelenden oder

e Bringen Sie eine gut geerdete Schiene in der Nahe der Schrittmotorsteuerung TSP10 an, auf der

Sie die Kabelschirme mit Schirmschellen grof3flachig auflegen.

e Fuhren Sie die Leitungsabschirmungen bis zur TSP10 weiter, wobei die Kabelldnge von der

Erdungsschiene bis zur TSP10 nicht mehr als 1 m betragen sollte.

e Verbinden Sie das Gehause der TSP10 grof3flachig leitend mit der Maschinenerde. Entfernen Sie

dazu den Lack auf der Montageflache.

Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de
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6.3 Versorgungsspannung

1 Logik + +24 ... +74 Volt
2 0 Volt Dieser Anschluss ist extern zu erden
3 Leistung + +24 ... +74 Volt, max. 7 A
4 Erdung Im Gerat mit dem Gehause verbunden
10 mm
= |
O 1 — ] Logik +
[
O 2 = 0 Volt
— 3
O 9 =1 Leistung +
11 j
O 4 =1 Erdung

Stecker fiir die Versorgungsspannung

INFO Litzenenden nicht verloten! Lot ,flie3t* unter Druck und das fiihrt nach
einiger Zeit zu gelockerten Verbindungen.

Zur Versorgungsspannung der Schrittmotorsteuerung TSP10 gentigt ein Netzteil mit nur einer
Ausgangsspannung. Ein elektronisch geregeltes Netzteil ist nicht erforderlich.

Der Logikteil der TSP10 kann jedoch unabhangig von der Versorgung des Leistungsteils mit z.B. einer
kleineren Spannung betrieben werden. Wiinschen Sie keine getrennte Versorgung, so kénnen Sie
Klemme 1 und 3 am Stecker Uberbrucken.

Wird die volle Leistung von der TSP10 verlangt, so muss das Netzteil einen Maximalstrom von ca. 7 A
abgeben kénnen.

Die Schrittmotorsteuerung TSP10 gibt die Leistung nicht kontinuierlich an den Motor ab, sondern
arbeitet mit geschalteten Leistungstransistoren. Die Regelung des Motorstroms erfolgt durch die
Pulsbreitenmodulation der Schaltsignale, wobei die Motorinduktivitat als Stromspeicher genutzt wird.
Diese Arbeitsweise ergibt einen sehr guten elektrischen Wirkungsgrad, d.h. die Schrittmotorsteuerung
gibt den gréfiten Teil der aufgenommenen Leistung an den Motor ab

und es entsteht nur wenig Verlustleistung in der TSP10. Die Stromaufnahme aus dem Netzgerat ist
dabei jedoch nicht kontinuierlich, sondern impulsférmig.

Damit die TSP10 den Strom impulsférmig aus dem Ladekondensator des Netzteils oder aus einem
externen Stitzkondensator aufnehmen kann, darf die Leitungslange zwischen Lade- oder
Stiitzkondensator und TSP10 nicht zu groR3 sein. Die Dimensionierung des Stltzkondensators ist auf
der folgenden Seite zu entnehmen.

Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de
Technische Anderungen vorbehalten / Specifications are subject to change without notice

L Antriebstechnik




MA-TSP10-BA-DE-3

Betriebsanleitung TSP10-BA

Seite 23 von 80

TSP10

Welche Kapazitat bei welchem Motorstrom und welcher Betriebsspannung empfohlen wird, ist in

folgender Tabelle zusammengefasst:

0,2 700 pF 400 yF 300 pF

0,4 1.400 pF 700 pF 500 pF

0,7 2.500 pF 1.300 pF 800 uF

1 3.600 pF 1.800 uF 1.200 uF
1,5 5.400 pF 2.700 pF 1.800 pF
2 7.200 pF 3.600 pF 2.400 pF
2,5 9.000 pF 4.500 pF 3.000 pF
3 10.800 pF 5.400 pF 3.600 pF
3,5 12.600 pF 6.300 pF 4.200 pF
4 14.400 pF 7.200 pF 4.800 pF
45 16.200 pF 8.100 pF 5.400 pF
5 18.000 uF 9.000 pF 6.000 uF
55 19.800 uF 9.900 uF 6.600 uF
6 21.600 pF 10.800 pF 7.200 pF
6,5 23.400 uF 11.700 pF 7.800 pF
7 25.200 uF 12.600 pF 8.400 pF

Stand: 09/2023. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de

Technische Anderungen vorbehalten / Specifications are subject to change without notice

G AHS

L Antriebstechnik



MA-TSP10-BA-DE-3 Betriebsanleitung TSP10-BA Seite 24 von 80

TSP10

Fir den Anschluss der TSP10 an die Versorgungsspannung sind folgende Vorgaben zu beachten:

e Verwenden Sie hierzu Kabel mit 1,5 mm? Leitungsquerschnitt.

Die Leitungen 0 Volt und Leistung + (Klemme 2 und 3) sind als verdrilltes Aderpaar auszufiihren.

Die Leitungen Logik +, 0 Volt und Leistung + (Klemme 1, 2 und 3) missen mit einem
Abschirmgeflecht umhdillt sein.

Erden Sie die Abschirmung grof¥flachig mit Schirmschellen.

Die Erdungsleitung (Klemme 4) kann innerhalb oder auerhalb der Kabelabschirmung gefiihrt
werden.

Die Erdungsleitung (Klemme 4) darf nicht mit verdrillt werden.

Die Erdungsleitung (Klemme 4) darf nicht [anger als 1 m sein.

Die Leitung zwischen dem Ladekondensator des Netzteils und der TSP10 darf nicht langer als 1m
sein, bei langeren Leitungen ist ein externer Stltzkondensator einzubauen.

Die Leitung zwischen dem Stutzkondensator und der TSP10 darf nicht langer als 1 m sein.

Verwenden Sie zwischen Netzteil und Stiitzkondensator eine Schmelzsicherung (keinen Automat)
fur 10 A mit trager Charakteristik zur Leitungsabsicherung.

Wird der Maximalwert der Versorgungsspannung Uberschritten, so fihrt das
ACHTUNG zur Zerstorung der Schrittmotorsteuerung.

Auch kurzzeitige Uberschreitungen des Maximalwerts (Spannungsspitzen)

kénnen die Schrittmotorsteuerung zerstoren.

e Beachten Sie die Vorgaben zur Ausfiuihrung der Versorgungsspannung und ergreifen Sie
geeignete MaRnahmen, um zu verhindern, dass der Maximalwert der Versorgungsspannung
Uberschritten wird.

Aufgrund ihrer Arbeitsweise speist die Schrittmotorsteuerung beim
INFO Abbremsen Energie aus dem Motor in die Versorgungsspannung zurick.
In Applikationen mit grollem Tragheitsmoment kann dies zu einem Anstieg
der Versorgungsspannung flihren, der umso groRer ist, je starker der Motor abgebremst wird und je
langer dieser Bremsvorgang dauert. In diesem Fall muss das Netzteil die riickgespeiste Energie
aufnehmen kdnnen, ohne dass die Ausgangsspannung zu sehr ansteigt.
Bei einem einfachen, ungeregelten Netzteil muss eventuell eine Schaltung hinzugefliigt werden, die
den Anstieg der Versorgungsspannung auf einen Wert unterhalb des Maximalwerts begrenzt.
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Die Abbildungen zeigen den Anschluss der Versorgungsspannung an die TSP10.

Winschen Sie keine getrennte Versorgung von Logik und Leistungsteil, so tUberbriicken Sie Klemme
1 und 3 am Stecker X3 (nicht dargestellt).

Bei Mehrachsanwendungen ist es besser je ein Kabel Gber je eine Sicherung vom Netzteil zu jeder
TSP10 zu verlegen, als die Versorgungsspannung von Gerat zu Gerat durchzuschleifen.

Die Erdungsleitung (Klemme 4) kann auch innerhalb der Kabelabschirmung gefuhrt werden.

Logik + I
Sicherung A A 1
e - B )
— X3
T10A z L Y
+
ACN _H_ T 'l' -l- 4
— T | L
= 3 . | TsP10
Lmax =1m
“ |
e
Lmax =1m
Versorgungsspannung einer Einzelachse
Logik + |
Sicherung A A 1
~ 4+ I ] * - s ( ‘\ =15
— \ X3
T10A =\ - * 13
+
ACN —|>|— T < 2+ 4
~ I M L
= X § | TsP10
Lmax =1m
“ |
Vo
Lmax =1m
Sicherung I B A 1
chows 10 1!
— X3
T10A g * 3
+
T = = 4
C L
S g | TsP10
Lmax =1m
\ B
AN ~v |
Zu weiteren Achsen Lmax =1m

Versorgungsspannung von mehreren Achsen
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6.4 Motoranschluss

1 1-A Motorphase 1-A
2 1-/A Motorphase 1-/A
3 2-B Motorphase 2-B
4 2-/B Motorphase 2-/B
5 Erdung Mit dem Motorgehause verbinden
10 mm
= |
O 1 — 1 Motorphase 1-A
L [
O 2 == 1 Motorphase 1-/A
= 3
0 3 —— 1 Motorphase 2-B
11 :
] 4 == 1 Motorphase 2-/B
I 11 j
O 5 == 1 Erdung
Stecker fiir das Motorkabel
INFO Litzenenden nicht verléten! Lot ,fliel3t“ unter Druck und das fiihrt nach
einiger Zeit zu gelockerten Verbindungen.

Wie im Kapitel 6.3 Versorgungsspannung schon beschrieben, arbeitet die Schrittmotorsteuerung
TSP10 mit geschalteten Leistungstransistoren und nutzt die Motorinduktivitat als Stromspeicher.
Die Motorleitungen werden mit einer Schaltfrequenz von 20 kHz abwechselnd mit der
Betriebsspannung verbunden oder von der Betriebsspannung getrennt, wobei die Transistoren sehr
schnell ein- und ausschalten, um die Umschaltverluste gering zu halten.

Ohne Abschirmung wirken die Motorleitungen als Antennen und strahlen die Signale in ihre
Umgebung ab, was zu Funktionsstérungen bei anderen elektronischen Geraten fiihren kann.

Beachten Sie daher unbedingt die Hinweise zur Abschirmung der Motorkabel und zur Erdung des
TSP10-Gehauses.
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Fir den Anschluss eines 2-Phasen-Schrittmotors an die Schrittmotorsteuerung TSP10 sind folgende
Vorgaben zu beachten:

e Verwenden Sie hierzu Kabel mit 1,0 mm? bis 1,5 mm? Leitungsquerschnitt.

e Die Leitungen Motorphase 1-A und Motorphase 1-/A (Klemme 1 und 2) sind als verdrilltes
Aderpaar auszufiihren.

e Die Leitungen Motorphase 2-B und Motorphase 2-/B (Klemme 3 und 4) sind als verdrilltes
Aderpaar auszufliihren.

e Die Erdungsleitung (Klemme 5) darf nicht mit verdrillt werden.

e Verbinden Sie die Erdungsleitung (Klemme 5) mit dem Motorgehause.

e Alle Leitungen (Klemmen 1 bis 5) missen mit einem Abschirmgeflecht umhullt sein.
e Erden Sie die Abschirmung groRflachig mit Schirmschellen.

e Bei langeren Motorkabeln ist es vorteilhaft, wenn die beiden verdrillten Aderpaare zusatzlich
abgeschirmt sind.

e Verbinden Sie die inneren Schirme der verdrillten Aderpaare mit Klemme 5 des Motorsteckers.

e Bei Motorkabellangen Gber 20 m halten Sie bitte Riicksprache mit Ihrem Distributor.

2-Phasen-Schrittmotor
e JAN AN
! ‘|
2 ] °
x4 | 3~ | o
4 ] +
5 /
e \Z_o o\
L oL
TSP10

Ausfihrung des Motorkabels fiir optimale Stérungsunterdriickung
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6.5 Signal-Ein-/Ausgange

1 GND-DE Bezugspotential der Eingange DE1 - DE10

2 Freigabe + Freigabe oder Sperren des Motorstroms

3 Drehrichtung + Eingang zur Steuerung der Motordrehrichtung
4 Drehrichtung - Eingang zur Steuerung der Motordrehrichtung
5 Freigabe - Freigabe oder Sperren des Motorstroms

6 Takt - Impulseingang, 1 Impuls = 1 Schritt

7 GND-DA Bezugspotential der Ausgéange DA1 - DA4

8 Takt + Impulseingang, 1 Impuls = 1 Schritt

9 DE1 Digitaler Eingang

10 DE2 Digitaler Eingang

11 DE3 Digitaler Eingang

12 DE4 Digitaler Eingang

13 DE5 Digitaler Eingang

14 DEG6 Digitaler Eingang

15 DE7 Digitaler Eingang

16 DES8 Digitaler Eingang

17 DE9 Digitaler Eingang

18 DE10 Digitaler Eingang

19 5-24V extern Kollektoren der Ausgangstransistoren fir DA1 - DA4
20 Aktiviert (Kollektor) Transistor durchgeschaltet bei freigegebenem

Motorstrom
21 DA1 Digitaler Ausgang (Emitter)
22 Aktiviert (Emitter) Transistor durchgeschaltet bei freigegebenem
Motorstrom

23 DA2 Digitaler Ausgang (Emitter)

24 DA3 Digitaler Ausgang (Emitter)

25 DA4 Digitaler Ausgang (Emitter)

Gehdause Schirm Abgeschirmtes Kabel verwenden
Dt witout ot AHS
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X2 - Signal-Ein-/Ausgange

Signalanschluss

Es gibt zwei Gruppen von Signal-Eingangen:

e Signal-Eingange mit zwei Kontakten

e Signal-Eingdnge mit gemeinsamem Bezugspotential

Auch bei den Signal-Ausgangen gibt es beide Gruppen:

e Signal-Ausgange mit zwei Kontakten

e Signal-Ausgange mit gemeinsamem Bezugspotential

Alle Signal-Ein-/Ausgéange sind optisch isoliert und ihre Funktion ist mit dem Parametrierprogramm
TopSuite einstellbar.

Die Werkseinstellung der Signal-Ein-/Ausgange ist so ausgefiihrt, dass flir den Betrieb der TSP10 mit
Takt- und Drehrichtungssignal nur die Gruppe der Signale mit zwei Kontakten erforderlich ist.

Bei Verwendung der Werkseinstellung ist die Einstellung der Signal-Funktionen mit dem
Parametrierprogramm TopSuite nicht notwendig.

Nahere Angaben zum Anschluss und zur Verwendung der Signal-Ein-/Ausgange erhalten Sie im
Kapitel 9 Betriebsart: Takt und Drehrichtung und Kapitel 10 Betriebsart: Fahrauftrage
ausfiihren.

Auf den nachsten Seiten ist das Schaltungsprinzip der Signal-Ein-/Ausgange angegeben, die
tatsachliche Schaltungsausflihrung kann im Detail von der Darstellung abweichen.
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Signal-Eingange mit zwei Kontakten

SUB-D-Buchse

Freigabe +

Freigabe -

Drehrichtung +

Drehrichtung -

Takt +

%
|

%
|

B25
2 >—1
R1
R2
~
Py
Y | p—
4
R1
R2
42
N |
P |
R3
R4

Takt -

%
|

N/

R1 330 Ohm 2,53 kOhm
R2 1 kOhm 1 kOhm
R3 470 Ohm 2,67 kOhm
R4 1 kOhm 1 kOhm
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Signal-Eingange mit gemeinsamem Bezugspotential

DE 10

DE 9
DE 8
DE 7
DE 6
DE 5
DE 4
DE 3
DE 2
DE 1

GND-DE
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15
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13
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10

©
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SUB-D-Buchse
B25

-~
- e

R1

]

R2

W

ar

|

|

R2

W

%

N/

R2

0

VA N VA B AV

R1

330 Ohm

2,53 kOhm

R2

1 kOhm

1 kOhm
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Signal-Ausgénge mit zwei Kontakten
SUB-D-Buchse
B25
— ] V2 C 20 Aktiviert (Kollektor)
K
J_ C 22 Aktiviert (Emitter)

Signal-Ausgédnge mit gemeinsamem Bezugspotential

SUB-D-Buchse

B25
— 1} P C 19 5-24V extern
2] 4
J_ C 25 DA4

L1
T~
W

24 DA3

|_

L1
T~
W

23 DA2

|_

L1
I~
W

21 DA1

—I_—( 7 GND-DA

|_
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6.6 Serielle Schnittstelle

1 DCD Meldet die Verbindung mit dem Gerat
2 TXD Sendedaten

3 RXD Empfangsdaten

4 DTR Noch nicht verwendet

5 GND Bezugspotential fir alle Signale

X1-RS 232

Serielle Schnittstelle

Die Serielle Schnittstelle dient zur Einstellung der Gerateparameter mit dem Parametrierprogramm
TopSuite.

Zur Verwendung des Parametrierprogramm TopSuite ist ein Computer mit serieller Schnittstelle und
Windows® - Betriebssystem erforderlich.

Die Verbindung zwischen TSP10 und dem Computer oder Laptop erfolgt durch ein 1:1 Kabel mit
Stecker und Buchse (AHS Artikel KAB-TSP-232).

Weitere Angaben zur Verwendung des Parametrierprogramm TopSuite erhalten Sie im Kapitel 9
Betriebsart: Takt und Drehrichtung und Kapitel 10 Betriebsart: Fahrauftrdge ausfiihren.

Die Betriebsart Takt und Drehrichtung kann auch ohne die Verwendung
INFO des Parametrierprogramm TopSuite ausgefiihrt werden (siehe Kapitel 7
Parametereinstellung und Kapitel 10 Betriebsart: Takt und
Drehrichtung).
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7 Parametereinstellung

Zur Anpassung an unterschiedliche Schrittmotoren und Applikationen kénnen bei der
Schrittmotorsteuerung TSP10-BA folgende Parameter eingestellt werden:

e Motorstrom
e Schrittauflésung
e Stromreduzierung bei Stillstand (Motorstrom und Wartezeit)

Die Einstellung der Parameter erfolgt mit zwei Drehschaltern, die auf der Oberseite des Gerats
angeordnet sind. Die Tabellen mit den Einstellwerten finden Sie auf den nachsten Seiten.

Die Parameterwerte fiir die Schalterpositionen 1 ... F sind fest vorgegeben.

Der Wert fUr die Schalterposition 0 ist im nicht flichtigen Speicher der TSP10-BA abgelegt und kann
mit dem Parametrierprogramm TopSuite verandert und erneut gespeichert werden.

Dadurch ergeben sich folgende Mdglichkeiten die Parameter einzustellen:

e Ohne Parametrierprogramm: S1/S2 = Positionen O ... F, Einstellwerte aus den Tabellen
e Mit Parametrierprogramm: S1/S2 = Positionen 0, Werte ,frei” einstellbar

S1 - Motorstrom

YY) - —— S2 - Schrittauflésung
® o 9 BNam

e5%9060 |
9000 6

® 20 2606
90000 O
000000
oooeecece |
e00¢cce @
006 ¢ C 6O
(Y X X ¥ X
9000
000 60O

Drehschalter fiir die Einstellung des Motorstroms und der Schrittauflésung
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7.1 Motorstrom

Ohne Parametrierprogramm

Der Motorstrom wird mit dem Drehschalter S1 gemaf folgender Tabelle eingestellt:

o* 0,2*
0,4
0,7
1,0
1,5
2,0
2,5
3,0
3,5
4,0
4,5
5,0
55
6,0
6,5
7,0

Mmool ©o|lo|N|o|ja|~|w|N]| =

* Schalter S1 auf Position 0 = Werkseinstellung.

Mit Parametrierprogramm

Far die Schalterposition 0 ist der Wert des Motorstroms voreingestellt.
Mit dem Parametrierprogramm TopSuite kann dieser Wert gedndert und in der TSP10-BA
gespeichert werden.

Einstellbarer Wertebereich: 0...7,0 Aerf

Wenn der Motor-Nennstrom Uberschritten wird, kann das zur Zerstorung
ACHTUNG des Motors durch Entmagnetisierung oder thermische Uberlastung flihren.
e Stellen Sie den Ausgangsstrom der Schrittmotorsteuerung TSP10 héchstens auf den Wert
des Motor-Nennstroms.
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7.2 Schrittauflésung/ Stromreduzierung im Stillstand

Ohne Parametrierprogramm

Mit dem Auswabhlschalter fir die Schrittauflésung (S2) wird auch die Wartezeit bis zur
Stromreduzierung eingestellt.

Der Motorstrom wird nach Ablauf der Wartezeit auf 50% abgesenkt (Position O ... 7).
Bei den Schalterpositionen 8 bis F erfolgt keine Stromreduzierung.

S2 Position 0 ... 7 Wartezeit = 0,1 Sekunde, Stromreduzierung auf 50 %
S2 Position 8 ... F  keine Stromreduzierung

0* 10000  (1/50) 100 ms 50 %
1 200 (1/1 = Vollschritt) 100 ms 50 %
2 400 (1/2 = Halbschritt) 100 ms 50 %
3 500 (1/2,5) 100 ms 50 %
4 800  (1/4) 100 ms 50 %
5 1000  (1/5) 100 ms 50 %
6 2000  (1/10) 100 ms 50 %
7 5000 (1/25) 100 ms 50 %
8** 10000  (1/50) - 100 %
9 200  (1/1 = Vollschritt) - 100 %
A 400  (1/2 = Halbschritt) - 100 %
B 500 (1/2,5) - 100 %
C 800  (1/4) - 100 %
D 1000  (1/5) - 100 %
E 2000  (1/10) - 100 %
F 5000 (1/25) - 100 %

* Schalter S2 auf Position 0 = Werkseinstellung.
** Schrittauflésung wie auf Schalterposition 0, jedoch ohne Stromreduzierung.

Mit Parametrierprogramm

Far die Schalterposition 0 sind die Werte fur Schrittaufldsung, Wartezeit und Stromreduzierung
voreingestellt. Mit dem Parametrierprogramm TopSuite kdnnen diese Werte geandert

und im TSP10-BA gespeichert werden.

Der Wert flr die Schrittauflosung wird dabei auch auf die Schalterposition 8 Gbertragen.

Schrittauflésung: 200 ... 25600 (Wert muss durch 50 teilbar sein)
Wartezeit: 1...3000 ms
Reduzierter Motorstrom: 0 % ... 100% vom Nennwert

Alle Werte sind unabhangig voneinander einstellbar.
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8 Betriebsanzeigen

Die Schrittmotorsteuerung TSP10 hat an der Frontseite eine Zwei-Farben-LED, mit der Informationen
Uber den Betriebszustand angezeigt werden.

Grin, blinkend

LED-Anzeige

nach dem Einschalten des TSP10 wird die Firmwareversion als
Blink-Code angezeigt.
z.B. 1x blinken, Pause, 2x blinken = Version 1.2

Gelb, kurze Leuchtdauer,

Wiederholung nach 3 Sek.

TSP10 eingeschaltet aber nicht freigegeben

Griin, dauernd leuchtend

Motorstrom eingeschaltet, Motor steht still

Gelb, blinkend Motorstrom eingeschaltet, Motor dreht sich
Rot, blinkend TSP10 wegen eines Fehlers abgeschaltet.
Der Blink-Code zeigt die Fehlernummer an.
4x blinken = Ubertemperatur
7x blinken = Uberstrom
Stand: 09/2Q23. Mehr Informationen unter: www.ahs-antriebstechnik.de .
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9 Betriebsart: Takt und Drehrichtung
Diese Betriebsart kann ohne Verwendung des Parametrierprogramms TopSuite ausgefiihrt werden.
Sie missen prinzipiell nur zwei Eingangssignale an den Signalstecker X2 anschlief3en:

e Taktimpuls
e Drehrichtungssignal

Der Freigabe-Eingang ist ab Werk deaktiviert, d.h. der Motorstrom wird sofort eingeschaltet, nachdem
die Schrittmotorsteuerung TSP10-BA betriebsbereit ist.

Ein Ausgangssignal der TSP10-BA steht ebenfalls an Stecker X2 zur Verfligung:

e Aktiviert
Dieses Signal zeigt an, das der Motorstrom eingeschaltet ist.
Die Taktimpulse und das Drehrichtungssignal werden von einem externen Taktgenerator erzeugt.
Bei jedem eintreffenden Taktimpuls dreht die TSP10 den Motor einen Schritt weiter. Je dichter die
Taktimpulse aufeinander folgen, desto hoher ist die Drehzahl des Motors.
Die Drehrichtung des Motors wird durch das Drehrichtungssignal bestimmt.
Jeder Schrittmotorsteuerung hat ein bestimmtes Tragheitsmoment und kann daher der Taktfrequenz
nicht beliebig folgen. Wenn hohere Drehzahlen gewlnscht werden, ist es daher erforderlich die
Anderung der Taktfrequenz an das Beschleunigungsvermégen des Antriebs anzupassen. Diese
Beschleunigungs- und Bremsrampen muissen von dem externen Taktgenerator erzeugt werden.
Vordefinierte Schrittzahlen und Motorstréme stellen Sie tber Drehschalter am Gerat ein.

Mit dem Parametrierprogramm kénnen Sie den Signaleingang Freigabe aktivieren und andere als die
vordefinierte Schrittizahlen und Motorstrome einstellen (siehe Kapitel 7 Parametereinstellung).

= Bei der Schrittmotorsteuerung TSP10-BA kann der Wirkungssinn des
INFO Freigabesignal nicht eingestellt werden. Es gilt daher immer:
Freigabe = Optokoppler an

Wenn Sie das Freigabesignal benutzen, mussen Sie die Verzégerungszeit zwischen dem Anlegen
des Freigabesignals und dem ersten aktiven Taktimpuls bertcksichtigen.

Bei nicht freigegebenem Motor kann die Rotorposition beliebig sein, der Motor kann z.B. von Hand
verdreht werden. Beim ersten Einschalten des Motorstroms, nach Anlegen des Freigabesignals, dreht
sich der Rotor in die Position, die durch die TSP10 vorgegeben wird. Nur wenn diese Position sicher
erreicht ist, kdnnen die nachfolgenden Taktimpulse korrekt als Schritte ausgeflihrt werden.

Nach dem Anlegen des Freigabesignals ist daher eine Verzégerungszeit von ca. 415 ms fir das
Einschwingen auf die Anfangsposition vorgesehen.

Bei deaktiviertem Freigabesignal (Werkseinstellung), ergibt sich die gleiche Verzégerungszeit beim
Einschalten der Betriebsspannung der TSP10.
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9.1 Signalanschluss

2 Freigabe + Freigabe oder Sperren des Motorstroms

Freigabe - Ab Werk ist der Freigabe-Eingang deaktiviert, d.h. die

Schrittmotorsteuerung TSP10-BA ist nach dem
Einschalten sofort aktiv und der Motorstrom ist
eingeschaltet

Mit dem Parametrierprogramm TopSuite kann der
Freigabe-Eingang aktiviert und diese Einstellung im
TSP10-BA gespeichert werden. In diesem Fall ist ein
Freigabesignal erforderlich um den Motorstrom
einzuschalten.

Der Wirkungssinn des Freigabesignals kann nicht
eingestellt werden. Es gilt immer:

Optokoppler an = Motorstrom ein
Optokoppler aus = Motorstrom aus

Die Wartezeit zwischen dem Anlegen des Freigabesignals
und dem ersten Taktimpuls betragt ca. 415 ms.
Taktimpulse, die wahrend der Wartezeit eintreffen, werden
ignoriert.

Drehrichtung + Eingang zur Steuerung der Motordrehrichtung

4 Drehrichtung - Bei Standardverkabelung der Motorleitungen dreht sich

der Motor im Uhrzeigersinn, wenn kein Strom durch den
Optokoppler flief3t.

Die Drehrichtung des Motors kann durch Vertauschen der
beiden Anschlussleitungen einer Motorphase umgekehrt
werden. Also 1-A mit 1-/A vertauschen oder 2-B mit 2-/B.
Werden die Leitungen beider Motorphasen vertauscht, so
ergibt sich keine Drehrichtungsumkehr.

Das Drehrichtungssignal muss 50us vor der aktiven
Taktimpulsflanke stabil sein.

Takt + Impulseingang, 1 Impuls =1 Schritt
6 Takt -

Die aktive Zahlflanke tritt auf, wenn der Strom durch den
Optokoppler ausgeschaltet wird.

20 Aktiviert (Kollektor) | Transistor durchgeschaltet bei freigegebenem Motorstrom
22 Aktiviert (Emitter)

Dieses Signal kann z.B. zur Fehleriiberwachung benutzt
werden. Wenn sich die Schrittmotorsteuerung im Fehlerfall
abgeschaltet hat, wird auch dieser Transistor
ausgeschaltet.

Gehause Schirm Abgeschirmtes Kabel verwenden
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Taktgenerator TSP10
X2
Freigabe z Tt
Drehrichtung Z’ e
Takt 2 >
Aktiviert 22 iyl

Anschluss eines Taktgenerators an die TSP10

Die Abbildung zeigt die minimale Verkabelung zwischen Taktgenerator und TSP10.

Die Treiberschaltungen fir die Signalleitungen sind nicht dargestellt. Da beide Anschliisse der
jeweiligen Eingangs-Optokoppler zur Verfiigung stehen, ergeben sich vielfaltige Moglichkeiten fir
Treiberschaltungen. Beachten Sie auch die Angaben zur Schaltungsausfiuihrung der Signal-Ein-
/Ausgange (Kapitel 6.5 Signal-Ein-/Ausgénge).

Zur Vermeidung von Stérungen verwenden Sie verdrillte Leiterpaare und fuhren alle Signalleitungen
innerhalb einer Abschirmung. Noch bessere Stérungsunterdriickung erhalten Sie wenn die verdrillten
Leitungspaare zusatzlich abgeschirmt sind (nicht dargestellt).

Die Signal-Eingange der TSP10 gibt es in 5V und 24V Ausfiihrung.
ACHTUNG Wenn Sie 24V-Signale an 5V-Eingange anschlief3en, kann der
Signaleingang der TSP10 beschadigt werden.

e Uberpriifen Sie ob die Signalpegel der Ansteuerelektronik mit den Signalpegeln der TSP10-
Eingangen Ubereinstimmt. Dies ist insbesondere beim Gerateaustausch wichtig.

Die Signal-Eingénge fur den Start von Fahrauftradgen sind auch dann aktiv,
INFO wenn die TSP10 mit Takt und Drehrichtung angesteuert wird.
Zur Vermeidung von Stdérungen lassen Sie diese Eingange offen und
schlieRen Sie keine Leitungen an. Weitere Informationen erhalten Sie im Kapitel 10 Betriebsart:
Fahrauftrage ausfiihren.
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9.2 Signal Timing

/L
"
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| 415 ms :
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| |
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1 | 17 I
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Aktiviert Transistor eingeschaltet
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}Zﬂl>' }ZIK_C 29
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Damit die Darstellung unabhangig von der verwendeten Treiberschaltung wird, bezieht sich die
Signalform auf die Stréme durch die Eingangsdioden der Optokoppler.

High-Pegel = Strom an
Low-Pegel = Strom aus

lena = Strom in den Freigabeeingang
ldir = Strom in den Drehrichtungseingang
lcik = Strom in den Takteingang

Wird das Freigabesignal benutzt, so ist eine Wartezeit von ca. 415 ms bis zum ersten Taktimpuls
einzuhalten. Taktimpulse, die wahrend der Wartezeit eintreffen, werden ignoriert und gehen verloren.

Das Ausgangssignal Aktiviert wird ab dem Anlegen des Freigabesignals bis spatestens nach 4 ms
geschaltet (Transistor eingeschaltet) und zeigt damit an, dass der Motorstrom eingeschaltet ist.

Wenn das Freigabesignal deaktiviert ist (Werkseinstellung), kann das Signal Aktiviert fur den Start
der Wartezeit benutzt werden. Jetzt gilt: Wartezeit = ca. 415 ms ab Aktiviert.

Das Drehrichtungssignal muss 50 ps vor dem nachsten Taktimpuls stabil sein (high oder low).

Die minimale Zeitdauer fir den High- oder Low-Pegel des Taktsignals betragt 1 ps.
Damit ergibt sich eine maximale Taktfrequenz von 500 kHz.
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10 Betriebsart: Fahrauftrage ausfiihren

In dieser Betriebsart filhrt die Schrittmotorsteuerung TSP 10 Positioniervorgange aus, indem
Fahrauftrage durch Eingangssignale gestartet werden. Die Fahrauftrage werden mit dem
Parametrierprogramm TopSuite in einfachen Schritten konfiguriert und in der Schrittmotorsteuerung
gespeichert.

Fir einen Positioniervorgang von der Startposition A zur Zielposition B genlgt die Ausfiihrung eines
einzelnen Fahrauftrags.

Fir komplexere Bewegungsabldufe kann jedem Fahrauftrag ein Folgeauftrag zugeordnet werden, der
nach dem Ende des aktuellen Fahrauftrags sofort oder nach Ablauf einer Wartezeit gestartet wird.
Der Start eines Folgeauftrag muss nicht bei Stillstand des Motors erfolgen, der Ubergang zum
nachsten Fahrauftrag kann auch bei einer vorgegebenen Drehzahl erfolgen.

Je nach Konfiguration der Fahrauftrage kann der Schrittmotorsteuerung auch im Drehzahimodus
arbeiten.

Die Hauptmerkmale dieser Betriebsart sind:

e 50 konfigurierbare Fahrauftrage

e Start der Fahrauftrage durch Eingangssignale

e Ausflihrung einfacher Positioniervorgange (ein Fahrauftrag)

e Ausflihrung komplexer Bewegungsablaufe (eine Folge von Fahrauftrdgen)

e Drehzahlmodus
Die Motorposition wird in der Einheit Schritte in einer 32-Bit-Variablen (32 Bit Integer) verarbeitet.
Dadurch ergibt sich ein Wertebereich fiir die Position von 80000000h bis 7FFFFFFFh entsprechend
- 2.147.483.648 bis + 2.147.483.647 (dezimal).

Dies ist der gesamte Wertebereich bei Vorgabe von Absolutpositionen in den Fahrauftragen.

Es kénnen aber auch Entfernungen vorgegeben werden (relative Positionierung), dabei ist die grofite
einstellbare Entfernung 80000000h (- 2.147.483.648 Schritte) bzw. 7FFFFFFFh (+ 2.147.483.647).

Wenn mehrere Fahrauftrage mit sehr groRen Entfernungen nacheinander ausgefiihrt werden, kann
sich ein Bereichsuberlauf der 32-Bit-Variablen ergeben. Auf die Ausfiihrung von Fahrauftragen mit
relativer Positionierung hat dies keinen Einfluss. Die Absolutposition geht dabei allerdings verloren.

= Ein Schrittmotorsteuerung lauft umso ruhiger, je hoher die Schrittauflésung
INFO eingestellt ist. Bei der TSP10 kénnen Sie die Schrittauflésung so einstellen,
wie sie am besten zu lhrer Anwendung passt. Den ruhigen Motorlauf

erreichen Sie, indem Sie die Funktion Smoothing einschalten. Hierbei werden von der TSP10
Zwischenschritte eingeflgt und es ergibt sich ein Motorlauf wie bei einer hohen Schrittauflésung.

Die Signal-Eingénge fur Takt und Drehrichtung sind auch dann aktiv, wenn
INFO Fahrauftrage gestartet werden. Die Positionsédnderung aus Takt und
Drehrichtung wird zu den Fahrauftragen addiert. Fur spezielle Anwendungen
kann das nutzlich sein. Wenn Sie diese Funktion nicht nutzen, schlieen Sie keine Leitungen an die
Eingénge an. So vermeiden Sie mogliche Stérungen.
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10.1 Eingangs- und Ausgangs-Signale

Zur Steuerung der Positioniervorgange stehen 10 digitale Signaleingdnge DE1 bis DE10 am
Signalstecker X2 zur Verfugung. Hier kdnnen Schalter (Endschalter, Referenzschalter, Stoppschalter)
oder Ausgange einer Steuerung angeschlossen werden.

Die 5 Signalausgénge DA1 bis DA5 an Stecker X2 liefern Statusinformationen der TSP10.

Sie kénnen von der Steuerung zur Uberwachung der Positioniervorgange genutzt werden.

Die Zuordnung der Eingangs- und Ausgangs-Funktionen zu den Anschliissen von Stecker X2 erfolgt
mit dem Parametrierprogramm TopSuite.

Die wesentlichen Eingangsfunktionen sind:

Endschalter
Referenzschalter
Stoppschalter
Freigabesignal
Fahrauftrage starten
Referenzfahrt starten

Diese Statussignale stehen zur Verfiigung:

e Bereit

e Aktiviert

e Ziel erreicht
e Fehler

Alle Signal-Ein-/Ausgéange sind durch Optokoppler galvanisch getrennt. Angaben zur Steckerbelegung
und schaltungstechnischen Ausflihrung finden Sie im Kapitel 6.5 Signal-Ein-/Ausgénge.

Zur Vermeidung von Stérungen verwenden Sie abgeschirmte Signalleitungen fiir die Verbindungen
zwischen Ansteuerelektronik und TSP10.
Die gleiche Empfehlung gilt fiir den Anschluss von Endschaltern, Referenz- und Stoppschalter.

Die Signal-Eingénge der TSP10 gibt es in 5V und 24V Ausfihrung.
ACHTUNG Wenn Sie 24V-Signale an 5V-Eingange anschliel3en, kann der
Signaleingang der TSP10 beschadigt werden.

o Uberpriifen Sie, ob die Signalpegel der Ansteuerelektronik mit den Signalpegeln der TSP10-
Eingangen Ubereinstimmt. Dies ist insbesondere beim Gerateaustausch wichtig.
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10.2 Konfiguration

Zur Einstellung der Betriebsparameter verbinden Sie die Seriell-Schnittstelle Ihres PCs Uber ein
Datenkabel mit dem Seriell-Anschluss der TSP10.

Schlieen Sie vor dem ersten Einschalten der TSP10 sicherheitshalber keinen Motor an.

Schalten Sie die Versorgungsspannung der TSP10 ein und starten Sie das Parametrierprogramm
TopSuite auf Inrem PC. Es erscheint die Startseite des Parametrierprogramms.

e e o

Datei Schnittstelle auswahlen  Hilfe

{ Allgemein { Einstell gen | Eingange |_Ausgénge| Refeyenzfahiil Fah!sétze|

Modell: TSP10-BA

Firmware: 2054

ES unten ES oben Referenz  Stopp
0 Steps/s ' cj E )

T T

Startseite bei vorhandener Verbindung zur TSP10
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Datei Schnittstelle auswihlen  Hilfe

Modell:

Firmware:

Startseite ohne Verbindung zur TSP10

Sollte die TSP10 nicht erkannt werden (rechtes Bild), wahlen Sie Uber die Schaltflaiche Schnittstelle
auswdhlen eine andere Seriell-Schnittstelle aus, Uberpriifen Sie das Datenkabel und die
Versorgungsspannung der TSP10. Achten Sie auf die LED-Anzeige der TSP10.

Mit der Schaltflache Datei kénnen Sie eine vorhandene Konfigurationsdatei laden und zur TSP10
Ubertragen oder die aktuelle Konfiguration in einer Datei speichern.
Ferner kénnen Sie ein Firmware Update durchfliihren und den Benutzer eintragen.

Auf den Seiten Einstellungen, Eingédnge, Ausgédnge, Fahrauftrage (Fahrsétze) und Referenzfahrt
kénnen Sie alle Parameter der TSP10 einzeln einstellen.

Alle Parameterénderungen, die nicht durch Betatigen der Schaltflache
INFO Einstellungen speichern gesichert werden, gehen mit Ausschalten der
TSP10 verloren.
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10.2.1 Einstellungen

Auf dieser Registerkarte kdnnen Sie alle Parameter einstellen, die allgemeine Giltigkeit haben.
Betatigen Sie die Schaltflache Einstellungen speichern, um die Parameteranderungen dauerhaft in
der TSP10 zu speichern.

Datei Schnittstelle auswdhlen  Hilfe

| Eingange | Ausgange | Refemnzfahrtl Fah:sétze|

Aktuelle Werte

Motorstrom bei Schalterstellung $1=0 ' 2000 mA eff

Parameter bei Schalterstellung 52 =0

Stromreduzierung nach 100 ms auf 50 % 100ms 50%

Schrittauflésung (200, 250, 300, 350, ... 10.000 Schritte / Umdrehung 10000

Notbremsrampe 9990 Schritte / s?

Start-/Stoppgeschwindigkeit 0 Schritte / s

[”] Drehrichtung invertieren

] Smoothing

;s el ESunten ESoben Referenz  Stopp
Fahrsatz 0: nicht gestartet 0 0 Steps/s phis s

Registerkarte Einstellungen

Motorstrom bei Schalterstellung S1=0

Fir die Schalterstellung S7 = 0 ist der auf dieser Registerkarte eingetragene Wert fur den Motorstrom
wirksam. Der Motorstrom wird in der Einheit mA eingetragen.

Einstellbarer Wertebereich: 0...7,0 Aerf

(Motorstrome flr die Schalterstellungen 1 ... F siehe Kapitel 7.1 Motorstrom).

Wenn der Motor-Nennstrom Uberschritten wird, kann das zur Zerstorung
ACHTUNG des Motors durch Entmagnetisierung oder thermische Uberlastung flihren.
e Stellen Sie den Ausgangsstrom der Schrittmotorsteuerung TSP10 héchstens auf den Wert
des Motor-Nennstroms.
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Parameter bei Schalterstellung S2 =0

Fir die Schalterstellung S2 = 0 sind die auf dieser Registerkarte eingetragenen Werte fir die
Stromreduzierung im Stillstand und die Schrittaufldésung wirksam.
Der Wert flr die Schrittauflosung wird dabei auch auf die Schalterposition 8 Gbertragen.

Stromreduzierung

Um die thermische Belastung des Schrittmotors zu verringern kann der Motorstrom bei Stillstand des
Motors reduziert werden. Dabei reduziert sich allerdings auch das vom Motor erzeugte Haltemoment.
Der Motorstrom wird reduziert, sobald der Motor steht und innerhalb der vorgegebenen Wartezeit
keine Taktimpulse empfangen werden oder kein Fahrauftrag gestartet wird.

Bei nachschwingender Last ist eine langere Zeitverzégerung sinnvoll.

Die Wartezeit bis zur Umschaltung auf den reduzierten Motorstrom wird in der Einheit ms eingetragen.
Der Wert fUr den reduzierten Motorstrom wird in Prozent des eingestellten Motorstroms eingetragen.

Wartezeit: 1...3000 ms
Reduzierter Motorstrom: 0% ... 100%

Schrittauflésung

Die Eingabe erfolgt in Schritte pro Umdrehung. Der eingegebene Wert muss durch 50 teilbar sein.
Schrittauflésung: 200 ... 25600 Schritte/lUmdrehung

Notbremsrampe

Wird wahrend der Ausfiihrung eines Fahrauftrags der Endschalter erreicht, dann wird der Fahrauftrag
abgebrochen und der Motor mit der Notbremsrampe angehalten. Es wird nicht der Wert fiir die
Bremsbeschleunigung aus dem aktuellen Fahrauftrag benutzt.

Die Einstellung erfolgt in Schritte/s2.

Da der Motor mit konstantem Beschleunigungswert abbremst, lasst sich der Weg, der nach dem
Ansprechen des Endschalter noch zurlickgelegt wird, mit den Formelns =2 at?undv =at
berechnen. Wenn der zur Verfugung stehende Bremsweg vorgegeben ist, kann mit diesen Formeln
der erforderliche Einstellwert fir die Notbremsrampe berechet werden

Hierbei ist eine eventuell eingestellte Start-/Stoppgeschwindigkeit nicht bertcksichtigt.

Bremsweg: s ="%V?a
Notbremsrampe: a="%\V3s
Beispiel:

Die Geschwindigkeit des Fahrsatzes ist 8000 Schritte pro Sekunde und der Weg vom Endschalter
zum mechanischen Anschlag betragt 500 Schritte.

Dann ergibt sich aus a = v#/2s ein Wert von 64000 Schritte pro Sekunde? fiir die Notbremsrampe.

Bedenken Sie, dass der Motor einem zu starken Abbremsen eventuell nicht folgen kann und weiter
lauft als die Berechnung mit den angegebenen Formeln ergibt. Der mechanische Anschlag sollte fur
diesen Fall entsprechend dimensioniert werden.

Durch den méglichen Schrittverlust beim zu starken Abbremsen kann ein neuer Referenzlauf sinnvoll
sein.
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Start-/Stoppgeschwindigkeit

Beim Start des Fahrauftrags springt die Beschleunigungsrampe auf die eingestellte Geschwindigkeit
und beim Anhalten springt die Beschleunigungsrampe von der eingestellten Geschwindigkeit auf Null.
Damit kénnen sie einen schnelleren Start erreichen und ein langeres Verweilen bei sehr niedrigen
Drehzahlen vermeiden. Die Start-/Stoppgeschwindigkeit muss so gewahlt werden, dass der Motor
dem Sprung folgen kann und keine Schritte verliert.

Die Eingabe erfolgt in Schritte/s.

Drehrichtung invertieren

Wenn Sie das Feld markieren, wird die Drehrichtung des Motors invertiert.
Sie kdnnen damit den Drehsinn des Motors an die Maschine anpassen, ohne die Verkabelung zu
andern.

Smoothing

Wenn Sie das Feld markieren, flgt die TSP10 bei allen Schrittbewegungen Zwischenschritte ein und
glattet so den Stromverlauf im Motor. Durch diese Funktion werden Gerdusche und Vibrationen
deutlich reduziert und die Drehmomentabgabe des Motors verbessert.

Bei der Ausfuhrung von Fahrauftragen wird die Schrittfrequenz fur den Motor durch den internen
Microcontroller berechnet und Uber die Beschleunigungsrampe als Positionsdanderung umgesetzt.
Da der Controller mit einer Zyklusrate von 20 KHz arbeitet, erfolgen die Positionsédnderungen
ebenfalls in diesem Raster. Wenn die Schrittfrequenz nicht exakt zu diesem Raster passt,
entstehen Schwebungsfrequenzen (Alias-Frequenzen), die umso starker in Erscheinung treten, je
niedriger die verwendete Schrittaufldsung ist. Ab einer Schrittauflésung von ca. 4000 Schritten pro
Motorumdrehung ist die Starke (Amplitude) der Schwebungsfrequenzen vernachlassigbar klein.
Schwebungsfrequenzen kénnen bei niedriger Schrittauflosung zu instabilem Motorlauf fihren.

Durch Aktivieren der Smoothing-Funktion wird dieses Problem geldst und Sie kénnen die
Schrittmotorsteuerung mit der von lhnen gewlnschten Schrittaufldsung betreiben.

; Die Smoothing-Funktion wirkt auch auf den Takteingang der TSP10.
INFO Durch aktivieren der Funktion erhalten Sie auch bei der Ansteuerung mit

Takt- und Richtungssignal einen sehr ruhigen Motorlauf.
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10.2.2 Eingangsfunktionen

Die Signal-Eingédnge DE1 bis DE10 kdnnen mit einer von 14 Funktionen belegt werden.
Betatigen Sie die Schaltflache Einstellungen speichern, um die Parameteranderungen dauerhaft in
der TSP10 zu speichern.

Datei Schnittstelle auswdhlen  Hilfe

\‘ N 24v
-~ N E1 reEr—
L0 DE2 keine Funktion -
Freigabe= I DE3
Richtung+ § DE4
‘ DES
DES
DE?
DES
Xe 1
i DE10
DE1
DE2
DE3 § 5V
Freigabe
i Takt
Richtung

s = ESunten ESoben Refersmz  Stopy
Fahrsatz 0: nicht gestartet 0 L

Registerkarte Eingédnge
Eingang DE1 ... DE10

Keine Funktion

Der Eingang ist deaktiviert und hat keine Funktion.

Unterer Endschalter, Oberer Endschalter

Um den Fahrweg sicher zu begrenzen, kdnnen die beiden Endschalterfunktionen benutzt werden.

Der Endschalter muss als Offner arbeiten. Damit die Motorbewegung méglich ist, muss die
Eingangspannung am Eingang anliegen. Bei Wegnahme der Eingangspannung oder Unterbrechung
der Signalleitung wird die Motorbewegung in die entsprechende Richtung verhindert. Erfolgt die
Unterbrechung wahren einer Motorbewegung in Richtung des Endschalters, so bremst der Motor mit
der Notbremsrampe ab und bleibt stehen. Der Motorstrom bleibt eingeschaltet. Eine Bewegung in die
entgegengesetzte Richtung ist weiterhin méglich.

Unten und oben bezieht sich auf den Zahlenbereich fiir die Motorposition. Kleinere Zahlen bedeuten
unten, gréfRere Zahlen bedeuten oben. Die kleinste Zahl ist - 2.147.483.648 (= 80000000h) und die
gréflte Zahl ist + 2.147.483.647 (= 7TFFFFFFFh).
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Referenzschalter

Der Referenzschalter muss als Schlief3er arbeiten. Wahrend der Kontakt geschlossen ist, wird der
Signaleingang mit der Eingangspannung verbunden. Die TSP10 bietet verschiedene Moglichkeiten
eine Referenzfahrt auszuftihren (siehe Kapitel 10.2.6 Referenzfahrt).

Stoppschalter

Der Stoppschalter muss als SchlielBer arbeiten. Mit dem Anlegen der Signalspannung an den Eingang
(Auswertung der Flanke) wird ein laufender Fahrauftrag abgebrochen. Der Antrieb bremst mit der
Bremsrampe des aktuellen Fahrauftrags ab und beendet diesen. Der Motorstrom bleibt eingeschaltet.
Betatigen des Stoppschalters flihrt auch zum Abbruch der Referenzfahrt.

Es kénnen mehrere Eingange mit der Stoppschalterfunktion belegt werden (ODER-Verknipfung).

Fahrsatz0, Fahrsatz1, Fahrsatz2, Fahrsatz3

Die Fahrsatze 0 bis 3 kdnnen Uber den entsprechend konfigurierten Eingang gestartet werden.

Der Start erfolgt durch Anlegen der Signalspannung an dem Eingang (Auswertung der Flanke).
Werden mehrere Eingange fir den Start desselben Fahrauftrags ausgewahlt, so kann jeder Eingang
den Fahrauftrag starten (ODER-Verknlpfung).

Referenzfahrt

Die Referenzfahrt wird durch Anlegen der Eingangspannung gestartet (Auswertung der Flanke).
Werden mehrere Eingange fir den Start der Referenzfahrt ausgewahlt, so kann jeder Eingang die
Referenzfahrt starten (ODER-Verknupfung). Die TSP10 bietet verschiedene Méglichkeiten eine
Referenzfahrt auszufiihren (siehe Kapitel 10.2.6 Referenzfahrt).

Freigabe

Alternativ zu dem Freigabe-Eingang in der Gruppe der Signal-Eingange mit zwei Kontakten kann auch
ein Eingang DE1 ... DE10 als Freigabesignal konfiguriert werden.

Der Motorstrom wird dann nicht sofort nach der Betriebsbereitschaft der TSP10 eingeschaltet,
sondern erst nach dem Anlegen der Eingangspannung an den Freigabe-Eingang. Mit Wegnahme der
Eingangsspannung wird der Motorstrom wieder ausgeschaltet. Werden mehrere Eingange als
Freigabe-Eingang konfiguriert, so muss die Signalspannung zur Freigabe des Motorstroms an alle
entsprechend konfigurierten Eingdnge angelegt werden (UND-Verknlpfung).

Fahrsatz0 tippen, Fahrsatz1 tippen, Fahrsatz2 tippen, Fahrsatz3 tippen

Mit dem Anlegen der Eingangspannung wird der Fahrauftrag gestartet und mit der Wegname des
Eingangssignals abgebrochen. Liegt die Eingangspannung lange genug an, so wird der Fahrauftrag
regular beendet. Wird ein Fahrauftrag abgebrochen, kann ein neuer Fahrauftrag erst gestartet
werden, nachdem der Motor die Drehzahl Null erreicht hat. Werden mehrere Eingange fiir den Start
desselben Fahrauftrags ausgewahlt, so kann jeder Eingang den Fahrauftrag starten (ODER-
Verkniipfung).

Mit der Funktion Tippen kann der gefahrene Weg direkt Gber den Eingang gesteuert werden.

Eingange Freigabe, Takt, Richtung

Fir die Signal-Eingdnge mit zwei Kontakten sind die Funktionen fest zugeordnet.
Der Eingang Freigabe kann deaktiviert werden.
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10.2.3 Ausgangssignale

Die Signal-Ausgange DA1 bis DA4 kdnnen mit einer von 4 Funktionen belegt werden.

Zusatzlich 1asst sich der maximale Ausgangsstrom in 4 Stufen einstellen.

Betatigen Sie die Schaltflache Einstellungen speichern um die Parameteranderungen dauerhaft in
der TSP10 zu speichern.

dese S el

Datei Schnittstelle auswihlen  Hilfe

DA1 Bereit +|[10mA +|
DA2 | Aktiviert ~|[10ma +|
DA3 [Zielerreicht v] ’1ﬂmA v]
DA4 [Fehte: v] ’1C|'mA v]

Aktivier

: ESuntenn ESoben Referenz  Stopp
-'| Fahrsatz 0: nicht gestartet 0 ‘ 0 Steps/s C:'.J C:

Registerkarte Ausgénge

Ausgang DA1 ... DA4

Keine Funktion

Der Ausgang ist deaktiviert und hat keine Funktion. Der Ausgang ist auch deaktiviert, wenn der
maximale Ausgangsstrom auf 0 mA eingestellt ist.

Bereit

Das Signal wird gesetzt, nachdem die Initialisierung der TSP10 beendet ist.

Aktiviert

Das Signal ist gesetzt, solange der Motorstrom eingeschaltet ist.
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Ziel erreicht

Das Signal wird gesetzt, nachdem ein Fahrauftrag oder die Referenzfahrt vollstdndig abgeschlossen
wurde. Mit dem Start eines Fahrauftrags oder der Referenzfahrt wird das Signal geléscht. Bei Abbruch
des Fahrauftrags oder der Referenzfahrt bleibt das Signal geléscht.

Fehler

Das Signal wird gesetzt, wenn sich die Schrittmotorsteuerung wegen eines Fehlers abgeschaltet hat.
Die Fehlernummer wird als LED-Blinksignal angezeigt (siehe auch Kapitel 8 Betriebsanzeigen).

Ausgang Aktiviert (X2 Stecker 20 und 22)

Fir den Signal-Ausgang mit zwei Kontakten ist die Funktion fest zugeordnet.
Das Signal ist gesetzt, solange der Motorstrom eingeschaltet ist.
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10.2.4 Fahrauftriage (Fahrsatze)

Auf dieser Registerkarte werden die Parameter fur die Fahrauftrage eingestellt
Betatigen Sie die Schaltflache Einstellungen speichern um die Parameteranderungen dauerhaft in
der TSP10 zu speichern.

Ein Positioniervorgang wird Ublicherweise durch die Darstellung des zeitlichen Verlaufs der
Geschwindigkeit beschrieben. Die zuriickgelegte Wegstrecke entspricht dabei der Flache unter der
Geschwindigkeitskurve. Durch die Verwendung konstanter Werte fiir die Beschleunigung und
Bremsbeschleunigung ergibt sich ein trapezférmiger Verlauf der Geschwindigkeit.

Durch Verketten von Fahrauftragen kdnnen Sie komplexe Bewegungsablaufe erzeugen. Die
Verkettung erfolgt, indem jedem Fahrauftrag einen Folgeauftrag zugeordnet wird, der automatisch
nach dem Ende des aktuellen Fahrauftrags startet. Wenn der letzte Fahrauftrag dieser Kette keinen
Folgeauftrag hat, wird der Bewegungsablauf beendet.

Wenn ein Fahrauftrag sich selbst als Folgeauftrag hat oder einen Folgeauftrag hat, der sich in einer
Kette befindet, die den aktuellen Fahrauftrag wieder startet, ergibt sich ein Bewegungsablauf, der
nicht automatisch beendet wird. Der Bewegungsablauf kann aber durch den Stoppschalter oder ein
Stoppsignal abgebrochen werden.

Durch einen Fahrauftrag, der sich selbst als Folgeauftrag hat, kann der Schrittmotorsteuerung auch im
Drehzahimodus arbeiten. Die Bewegung wird dabei entweder durch einen Eingang gestartet und
durch das Stoppsignal beendet oder es wird die Eingangsfunktion Tippen benutzt.

Am Ende dieses Kapitels sind einige Beispiele fur Fahrauftrdge/ Fahrsatze aufgefihrt.

Datei Schnittstelle auswdhlen  Hilfe

| Aligemein | Einstellungen | Eingénge | Ausgange | ReferenzfahrthahfSéfZE ‘

Auftragsnummer hE [ st ][ swopp |
Wegstrecke 1.000 [¥] Relativ

Geschwindigkeit 1.000 Schritte / s [[] Folgeauftrag
Beschleunigung h775  Schrite /s

Bremsbeschleunig 1.979 Schritte / §?

1200

1000

i
wl]

Stepsls

0.0s 02s 04s 06s 08s 10s 12s 14s

g - ESunten ESoben Referenz Stopp |SESES
50V Fahrsatz 0: nicht gestartet o 0 Steps/s o — 30°C ]

.

Registerkarte Fahrauftrdge/ Fahrsétze
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Piktogramm

Ein Piktogramm neben der Auftragsnummer zeigt den zeitlichen Verlauf der Geschwindigkeit und
veranschaulicht damit den programmierten Fahrauftrag.

Schaltflachen Start/Stopp

Im regularen Betrieb in der Maschine erfolgt der Start eines Fahrauftrags durch ein Eingangssignal
und der Abbruch einer Positionierbewegung mit dem Stoppschalter oder durch ein Stoppsignal.
Durch Betatigen der Schaltflache Start kann der angezeigte Fahrauftrag manuell gestartet werden
und durch Betatigen der Schaltflache Stopp wird der Bewegungsablauf abgebrochen. Der Antrieb
bremst dann mit der Bremsbeschleunigung des aktuellen Fahrauftrags ab und bleibt stehen.

Der Motorstrom wird nicht abgeschaltet.

Auftragsnummer

Die Auftragsnummer reicht von 0 bis 49 und kann mit den kleinen Pfeiltasten angewahlt werden.
Es werden die aktuellen Einstellwerte des angewahlten Fahrauftrags angezeigt.

Zielposition (absolut), Wegstrecke (relativ)

Sie kdnnen die Zielposition als absolute Position vorgeben, indem Sie das Feld absolut markieren
(absolute Positionierung). Die absolute Position wird durch den Referenzpunkt definiert.

Wenn Sie das Feld relativ markieren (relative Positionierung) geben Sie eine Wegstrecke ein, die der
Motor zurticklegt. Startpunkt ist dabei die aktuelle Position.

Bestéatigen Sie den eingegebenen Wert fur die Zielposition oder die Wegstrecke mit der Eingabetaste.

Die Zielposition wird in der Einheit Schritte in einer 32-Bit-Variablen (32 Bit Integer) verarbeitet.
Der Wertebereich flr die Zielposition ist damit

- 2.147.483.648 bis + 2.147.483.647 entsprechend 80000000h bis 7FFFFFFFh (hexadezimal).

Bei absoluter Positionierung ist dies der gesamte zur Verfligung stehende Wertebereich und bei
relativer Positionierung sind das die grof3ten einstellbaren Entfernungen zur aktuellen Position.

Wenn bei relativer Positionierung mehrere Fahrauftrage mit sehr grolen Entfernungen nacheinander
ausgefuhrt werden, kann sich ein Bereichsuberlauf der 32-Bit-Variablen ergeben. Auf die Ausfihrung
von Fahrauftrdgen mit relativer Positionierung hat dies keinen Einfluss. Die Absolutposition geht dabei
allerdings verloren.

Geschwindigkeit

In diesem Feld wird die maximale Geschwindigkeit eingegeben, die der Antrieb bei der Ausflihrung
des Fahrauftrags einnehmen kann.

Die Eingabe erfolgt in Schritte/s.

Bestatigen Sie den eingegebenen Wert fur die Geschwindigkeit mit der Eingabetaste.

Die eingetragene Geschwindigkeit wird nur erreicht, wenn die Wegstrecke ausreichend grol} ist und
die Beschleunigung hoch genug gewahlt wurde.

Wenn die Geschwindigkeit nicht erreicht wird, ergibt sich, bei einem Fahrauftrag mit Stillstand am
Ende, statt dem trapezférmigen Verlauf der Geschwindigkeit ein dreiecksformiger Verlauf.
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Beschleunigung, Bremsbeschleunigung

Die Werte fir die Beschleunigung werden in Schritte/s? eingegeben.
Bestatigen Sie die eingegebenen Werte mit der Eingabetaste.

Wenn die Beschleunigungswerte zu grof3 sind, kann der Antrieb dem Geschwindigkeitsverlauf nicht
folgen und verliert Schritte. Achten Sie darauf, dass die eingegebenen Werte zu dem
Beschleunigungsvermoégen des Antriebs passen. Das Beschleunigungsvermogen wird im
Wesentlichen durch den Motorstrom und das Tragheitsmoment der Last und des Motors bestimmt.

Wartezeit

Vor den Start des Folgeauftrags kann eine Wartezeit in den aktuellen Fahrauftrag eingefiigt werden.
Nach Erreichen der Zielposition bleibt der Antrieb stehen und startet den Folgeauftrag nicht sofort,
sondern erst nach Ablauf der Wartezeit.

Das Feld Wartezeit ist nur aktiv, wenn das Feld Folgeauftrag markiert ist und das Feld Folgeauftrag
ohne Anhalten nicht markiert ist. Jetzt kann die Wartezeit eingegeben werden. Die Eingabe erfolgt in
ms (Millisekunden).

Bestatigen Sie den eingegebenen Wert mit der Eingabetaste.

Folgeauftrag

Soll nach dem Ende des aktuellen Fahrauftrags ein weiterer Fahrauftrag ausgefihrt werden, so
markieren Sie das Feld Folgeauftrag und wahlen mit den kleinen Pfeiltasten die Auftragsnummer des
Folgeauftrags aus.

Folgeauftrag ohne Anhalten

Wenn der Folgeauftrag gestartet werden soll, ohne dass der Motor an der aktuellen Zielposition
anhalt, markieren Sie das Feld Folgeauftrag ohne Anhalten. In diesem Fall Giberfahrt der Motor die
Zielposition mit der vorgegebenen Zielgeschwindigkeit.

Wenn Sie das Feld nicht markieren bleibt der Motor auf der Zielposition stehen bevor der nachste
Fahrauftrag, nach Ablauf einer eventuell vorhandenen Wartezeit, startet.

Zielgeschwindigkeit

Wird der Folgeauftrag ohne Anhalten des Motors ausgeflihrt, miissen Sie noch festlegen, welche
Geschwindigkeit der Motor bei Erreichen der Zielposition des aktuellen Fahrauftrags haben soll.

Zielgeschwindigkeit = Geschwindigkeit dieses Auftrags

Der Motor fahrt mit der im Feld Geschwindigkeit eingetragenen Geschwindigkeit bis zur Zielposition.
Auf die Geschwindigkeit des Folgeauftrags wird erst beschleunigt oder abgebremst, wahrend der
Folgeauftrag ausgefuhrt wird. Fur das Beschleunigen oder Abbremsen werden die Parameter des
Folgeauftrags verwendet.

Zielgeschwindigkeit = Geschwindigkeit des Folgeauftrags

Der Motor wird vor Erreichen der Zielposition des aktuellen Fahrauftrags auf die Geschwindigkeit des
Folgeauftrags beschleunigt oder abgebremst. Beim Uberfahren der Zielposition hat der Motor die
Geschwindigkeit des Folgeauftrags bereits eingenommen. Fiir das Beschleunigen oder Abbremsen
werden die Parameter des aktuellen Fahrauftrags verwendet.
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10.2.5 Beispiele fiur Fahrauftrage

Die Positioniervorgange werden durch den zeitlichen Verlauf der Geschwindigkeit dargestellt. Dabei
entspricht die zurlickgelegte Wegstrecke der Flache unter der Geschwindigkeitskurve. Bei negativer
Geschwindigkeit ist auch die zuriickgelegte Wegstrecke negativ.

Schritte/s 1Y

600 —
7] maximale

400 Geschwindigkeit

200 - 2

Start/Stop-
] Geschwindigkeit 4
0 T T T T T T T T T T T >

i 500 1000 ms

-200 1

s = gefahrene Wegstrecke Fahrauftrag

] beendet

Einfacher Fahrauftrag fur die Positionierung von Position A nach Position B (absolute Positionierung)
oder fur das Zurlcklegen der Wegstrecke s (relative Positionierung). Die gefahrene Wegstrecke s
(Entfernung von Position A nach Position B) entspricht der Flache unter der blauen Kurve.

Der Wert fUr die Beschleunigung ist kleiner eingestellt als der Wert fiir die Bremsbeschleunigung.

. A
Schritte/s . Fahrauftrag 0 Fahrauftrag 5

400

200

0 I 1 I |

-200

~400 200 ms
- Wartezeit

Fahrauftrag 0 mit Wartezeit und Folgeauftrag 5.

Der Motor fahrt eine bestimmte Wegstrecke aufwarts (Positionszahler zahlt aufwarts), wartet nach
Erreichen der Zielposition 200 ms und fahrt dieselbe Wegstrecke wieder zurtick (Positionszahler zahlt
abwarts). Fur die Rickfahrt ist eine hohere Geschwindigkeit vorgegeben, die jedoch nicht erreicht
wird, weil die Wegstrecke zu kurz ist. Der Verlauf der Geschwindigkeit hat daher die Form eines
Dreiecks.
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AV
Schritte/s

600 - Fahrauftrag 0 Fahrauftrag 5
400
200

] t

0 T T T T >
il ms

Fahrauftrag 0 mit Folgeauftrag 5, ohne Anhalten, Zielgeschwindigkeit aus Fahrauftrag 0

Der Fahrauftrag 0 wird ohne Anhalten beendet. Der Motor hat bei Erreichen der Zielposition die
Geschwindigkeit, die im Feld Geschwindigkeit von Fahrauftrag 0 eingetragen wurde und der
Folgeauftrag (Fahrauftrag 5) wird ohne Verzégerung gestartet.

Nach dem Start von Fahrauftrag 5 wird auf die Geschwindigkeit beschleunigt oder abgebremst
(gestrichelte Linie), die im Feld Geschwindigkeit von Fahrauftrag 5 eingetragen wurde. Es werden
dabei die Werte Beschleunigung und Bremsbeschleunigung aus Fahrauftrag 5 benutzt.

Schritte/s 1

Fahrauftrag 0 Fahrauftrag 5
600 |

400

200

0 | | I 1

Fahrauftrag 0 mit Folgeauftrag 5, ohne Anhalten, Zielgeschwindigkeit aus Fahrauftrag 5

Der Fahrauftrag 0 wird ohne Anhalten beendet.

Bei dieser Konfiguration wird bereits vor Erreichen der Zielposition wird auf die Geschwindigkeit
beschleunigt oder abgebremst (gestrichelte Linie), die im Feld Geschwindigkeit von Fahrauftrag 5
eingetragen wurde. Es werden dabei die Werte Beschleunigung und Bremsbeschleunigung aus
Fahrauftrag 0 benutzt.

Beim Start von Fahrauftrag 5 hat der Motor schon die Geschwindigkeit erreicht, die im Feld
Geschwindigkeit von Fahrauftrag 5 eingetragen wurde.
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Schritte/s 1

600

400

200

Fahrauftrag 0

Fahrauftrag 1

—

0

Fahrsatz0
tippen

Fahrsatz1

7/ T

JL

"7

L

ms

IL

L2

JL

1

tippen

1
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Drehzahlmodus

Die TSP10 bietet auch die Mdglichkeit den Schrittmotor drehzahlgesteuert zu betreiben.
In dem dargestellten Beispiel wurde der Fahrauftrag 0 wie folgt eingestellt:

Wegstrecke = 100 Schritte (relative Positionierung)
Geschwindigkeit = 300 Schritte/s

Beschleunigung = Bremsbeschleunigung = 2300 Schritte/s?
Folgeauftrag = Fahrauftrag 0

Folgeauftrag ohne Anhalten

Zielgeschwindigkeit = Geschwindigkeit dieses Auftrags

Mit dieser Einstellung startet sich der Fahrauftrag 0 nach Zuriicklegen der Wegstrecke von 100
Schritten immer wieder neu und der Motor erreicht dabei die vorgegebene Geschwindigkeit.

Wenn Sie den Fahrauftrag mit der Eingangsfunktion Fahrsatz0 gestartet haben, kénnen Sie die
Motorbewegung mit dem Stoppschalter beenden. Im dargestellten Beispiel wird die Eingangsfunktion
Fahrsatz0 tippen benutzt. Da sich die Fahrauftrdge 0 bis 3 Giber Eingangssignale starten lassen,
kénnen Sie vier verschiedene Geschwindigkeiten vorgeben.

Negative Geschwindigkeiten werden durch eine negative Wegstrecke erzeugt.

Durch das Verknipfen von Fahrauftrdgen kdnnen komplexe Bewegungen mit
INFO der Schrittmotorsteuerung TSP10 realisiert werden.

Wahrend der Ausflhrung einer Folge von Fahrauftragen werden die
Parameter des jeweils aktuellen und des Folgeauftrags ausgewertet. Bei widersprichlichen
Einstellungen, wenn z.B. ein Fahrauftrag mit positiver Geschwindigkeit ohne Anhalten beendet wird,
der Folgeauftrag aber eine negative Geschwindigkeit verlangt, kann sich eine andere Motorbewegung
ergeben als erwartet.
e Achten Sie darauf, dass die vorgegebenen Wegstrecken und Geschwindigkeiten physikalisch

mdglich oder sinnvoll sind und dass der Motor dem Geschwindigkeitsverlauf folgen kann
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10.2.6 Referenzfahrt

Um die absolute Position des Motors festzulegen, kann eine Referenzfahrt durchgefuhrt werden.
Die Schrittmotorsteuerung TSP10 bietet hierzu 9 verschiedene Methoden.

e Istposition
e Unterer Endschalter
e Oberer Endschalter
e Unterer Referenzschalter (Fahrtrichtung positiv)
e Oberer Referenzschalter (Fahrtrichtung positiv)
e Unterer Referenzschalter (Fahrtrichtung negativ)
e Oberer Referenzschalter (Fahrtrichtung negativ)
e Unterer mechanischer Anschlag
e Oberer mechanischer Anschlag
Auf dieser Registerkarte werden die Parameter flr die Referenzfahrt eingestellt

Betatigen Sie die Schaltflache Einstellungen speichern um die Parameteranderungen dauerhaft in
der TSP10 zu speichern.

e || i

Datei Schnittstelle auswdhlen  Hilfe

| Aligemein | Einstellungen | Eingange | Ausgénge| Referenzfahrt | Fahrsétze|

Referenzfahrtmethode | Oberer Referenzschalter (Fahrtr. pos.) v]

Geschwindigkeit 10 Schite/s
Beschleunigung 95 Schritte / 52
Bremsbeschleunigung 191' Schritte / s2
Referenzposition {} Schritte
Stromwert 50 %

Start

i ESunten ESoben Referenz  Stopp
Einstellungen gespeichert 0 0 Steps/s el S

Registerkarte Referenzfahrt
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Methode

Wahlen Sie eine Methode fiir die Referenzfahrt aus und stellen Sie die erforderlichen Parameter ein.

Referenzfahrtmethode |Oberer Referenzschalter (Fahrir, pos) |

Istposition
Unterer Endschalter
Oberer Endschalter

Geschwindigkeit

L.IntererFieferenzschalter(Fahrtr neg]
Cberer Referenzschalter (Fahrr. neg))
Unterer mechanischer Anschlag
Bremsbeschleunigung Oberer mechanischer Anschlag

Beschleunigung

Auswahl der Methode

Geschwindigkeit, Beschleunigung, Bremsbeschleunigung

Die Parameter Geschwindigkeit, Beschleunigung und Bremsbeschleunigung haben die gleiche
Definition wie bei den Fahrauftragen. Damit entspricht der zeitliche Verlauf der Geschwindigkeit
wahrend der Referenzfahrt dem der Fahrauftrage. Der eingetragene Wert fir die Start-
/Stoppgeschwindigkeit wird bei der Erzeugung des Geschwindigkeitsprofils ebenfalls verwendet.

Referenzposition

Bei Erreichen des Referenzpunkts wird die Motorposition auf den Wert des Felds Referenzposition
gesetzt. Die Referenzposition wird in der Einheit Schritte eingetragen.

Referenzposition = - 2.147.483.648 ... + 2.147.483.647 (entspricht 80000000h ... 7TFFFFFFFh).

Stromwert

Fir die Referenzfahrt wird der Motorstrom als Bruchteil des, auf der Registerkarte Einstellungen
eingetragenen Motorstroms, eingegeben. Die Angabe erfolgt in der Einheit Prozent.

Stromwert =0 ... 100%

Maximaler Weg

Diese Angabe wird nur bei der Methode Unterer mechanischer Anschlag und Oberer
mechanischer Anschlag verwendet. Der Maximale Weg wird in der Einheit Schritte eingetragen.

Maximaler Weg =0 ... 2.147.483.647 (entspricht Oh ... 7FFFFFFFh).
Bestitigen Sie die eingegebenen Werte jeweils mit der Eingabetaste.

Schaltflachen Start/Stopp

Aufder durch Eingangssignale kann die Referenzfahrt auch durch Betatigen der Schaltflachen Start
und Stopp gestartet und abgebrochen werden. Bei Abbruch bremst der Antrieb mit der eingestellten
Bremsbeschleunigung ab und bleibt stehen. Der Motorstrom wird nicht abgeschaltet.
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Grundsitzliche Vorgaben fiir die Referenzfahrt

e Zur Ausfiihrung der Referenzfahrt muss der Motorstrom eingeschaltet sein. Das gilt auch fir die
Methode Ubernahme der Istposition.

o Die Endschalter miissen als Offner arbeiten (siehe auch Kapitel 10.2.2 Eingangsfunktionen).
Endschalter, die als Geber fiur den Referenzpunkt benutzt werden, miissen eine Schalthysterese
haben.

Unter der Schalthysterese ist der Weg zu verstehen, den der Schaltnocken zwischen dem Offnen
und dem erneuten SchlieBen des Schaltkontakts zuriicklegen muss. Die Position fiir das Offnen
des Schaltkontakts muss naher am Endanschlag liegen als die Position flir das SchlieRen des
Kontakts. Mechanische Schalter haben in der Regel eine solche Schalthysterese.

Wenn Sie elektronische Sensoren als Endschalter einsetzen, achten Sie darauf, dass diese auch
eine entsprechende Schalthysterese besitzen.

e Der Referenzschalter muss als SchlieRBer arbeiten (siehe auch Kapitel 10.2.2
Eingangsfunktionen).
Eine Schalthysterese ist nicht erforderlich.

¢ Unten und oben bezieht sich auf den Zahlenbereich fiir die Motorposition und nicht auf die
physikalische Anordnung oder Drehrichtung des Motors.
Kleinere Zahlen bedeuten unten, grolRere Zahlen bedeuten oben.
Die kleinste Zahl ist - 2.147.483.648 (entspricht 80000000h) und
die grofite Zahl ist + 2.147.483.647 (entspricht 7FFFFFFFh).

e Positive Fahrtrichtung bedeutet, der Positionszahler zahlt aufwarts.
Negative Fahrtrichtung bedeutet, der Positionszahler zahlt abwarts.

unten Motorposition oben
< >
Schrittmotor NONSONSNNNNNY g OSUOSOUONNONNNNNONNSNANNNNY

SIS

1 1 | 1

Endschalter Referenzschalter Endschalter

zZu
unterer Endschalter auf

zZu I—I
Referenzschalter auf

Zu
oberer Endschalter auf H—

Typische Anordnung der Endschalter und des Referenzschalters
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Methode: Istposition

Mit dem Start der Referenzfahrt wird die Motorposition auf den Wert des Felds Referenzposition
gesetzt. Eine Motorbewegung findet nicht statt.

Die Referenzfahrt wird auch ausgefiihrt, wenn der Antrieb auf den Endschaltern steht. Au3er den
Parametern Referenzposition und Stromwert werden keine anderen Parameter verwendet.

Methode: unterer Endschalter

e Die Anfangsfahrtrichtung ist negativ, wenn der Motor nicht auf dem unteren Endschalter steht.

e Die Motorposition wird auf den Wert des Felds Referenzposition gesetzt, wenn der Motor den
Endschalter in verlasst.

e Zum Abschluss der Referenzfahrt wird ein Positioniervorgang gestartet, nach dessen Ausfiihrung
der Motor auf der Referenzposition steht.

Wird der Endschalter wahrend des Positioniervorgangs erreicht (Kontakt 6ffnet), so fihrt das zum
Abbruch der Referenzfahrt und der Motor steht nicht auf der Referenzposition.

Daher ist es wichtig, dass die Position fiir das Offnen des Schaltkontakts ndher am Endanschlag
liegt, als die Position fiir das SchlieBen des Kontakts (Schalthysterese).

unten Motorposition oben
< >
Zu
unterer Endschalter Y 4 Referenzpunkt
auf
>
Fahrtrichtung

Ubernahme der Referenzposition beim Verlassen des unteren Endschalters

Start | Wenn der Motor auf dem unteren Endschalter steht, weiter bei (3), sonst weiter bei (1).

1 Der Motor startet mit negativer Fahrtrichtung.

2 Der Endschalter ist erreicht, der Motor bremst mit der Notbremsrampe bis zum Stillstand
ab.

3 Der Motor startet in positiver Fahrtrichtung, um den Endschalter zu verlassen.

4 Beim Verlassen des Endschalters wird die Referenzposition tibernommen und der Motor
bremst bis zum Stillstand ab.

5 Der Positioniervorgang mit dem Ziel Referenzposition wird gestartet.

Ende |Der Motor steht auf der Referenzposition. Die Referenzfahrt ist erfolgreich abgeschlossen.
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Methode: oberer Endschalter

e Die Anfangsfahrtrichtung ist positiv, wenn der Motor nicht auf dem oberen Endschalter steht.

e Die Motorposition wird auf den Wert des Felds Referenzposition gesetzt, wenn der Motor den
Endschalter in verlasst.

e Zum Abschluss der Referenzfahrt wird ein Positioniervorgang gestartet, nach dessen Ausfihrung
der Motor auf der Referenzposition steht.

Wird der Endschalter wahrend des Positioniervorgangs erreicht (Kontakt 6ffnet), so fliihrt das zum
Abbruch der Referenzfahrt und der Motor steht nicht auf der Referenzposition.

Daher ist es wichtig, dass die Position fiir das Offnen des Schaltkontakts ndher am Endanschlag
liegt, als die Position fiir das SchlieRen des Kontakts (Schalthysterese).

unten Motorposition oben
< >
zZu
oberer Endschalter Referenzpunkt 4 Y
auf
<
Fahrtrichtung

Ubernahme der Referenzposition beim Verlassen des oberen Endschalters

Start | Wenn der Motor auf dem oberen Endschalter steht, weiter bei (3), sonst weiter bei (1).
1 Der Motor startet mit positiver Fahrtrichtung.
2 Dber Endschalter ist erreicht, der Motor bremst mit der Notbremsrampe bis zum Stillstand
ab.
3 Der Motor startet in negativer Fahrtrichtung, um den Endschalter zu verlassen.
4 Beim Verlassen des Endschalters wird die Referenzposition tibernommen und der Motor
bremst bis zum Stillstand ab.
5 Der Positioniervorgang mit dem Ziel Referenzposition wird gestartet.
Ende |Der Motor steht auf der Referenzposition. Die Referenzfahrt ist erfolgreich abgeschlossen.
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Methode: unterer Referenzschalter (Fahrtrichtung positiv), (Fahrtrichtung negativ)

e Die vorgegebene Anfangsfahrtrichtung ist positiv (negativ). Die tatsachliche Anfangsfahrtrichtung
wird zuséatzlich durch die Position des Motors beim Start der Referenzfahrt bestimmt.

e Die Motorposition wird auf den Wert des Felds Referenzposition gesetzt, wenn der Motor die
untere Kante des Referenzschalters in positiver Fahrtrichtung erreicht.

e Zum Abschluss der Referenzfahrt wird ein Positioniervorgang gestartet, nach dessen Ausfihrung
der Motor auf der Referenzposition steht.

unten Motorposition oben

ZU

Referenzschalter Referenzpunkt 4
auf

>

Fahrtrichtung

Ubernahme der Referenzposition bei Erreichen der unteren Kante des Referenzschalters

Start | Je nach Vorgabe und aktueller Motorposition, startet der Motor in positiver oder negativer
Fahrtrichtung.

1 Bei Erreichen des, in Fahrtrichtung liegenden, Endschalters wird mit der Notbremsrampe
bis zum Stillstand abgebremst und in entgegengesetzter Fahrtrichtung neu gestartet.

Wird in der Folge ein weiterer, in Fahrtrichtung liegender, Endschalter erreicht, so fuhrt das
zum Abbruch der Referenzfahrt. In diesem Fall war die Referenzfahrt nicht erfolgreich und
der Motor steht nicht auf der Referenzposition.

2 Der Referenzschalter wird von oben erreicht. | Der Referenzschalter wird von unten

Der Motor fahrt weiter, um den erreicht.
Referenzschalter in negativer Richtung zu Der Motor bremst bis zum Stillstand ab und
verlassen. startet in negativer Richtung, um den

Referenzschalter zu verlassen

3 Der Motor verlasst den Referenzschalter in negativer Richtung und bremst danach bis zum
Stillstand ab.

4 Der Motor startet in positiver Richtung, zur unteren Kante des Referenzschalters.

5 Beim Erreichen der unteren Kante des Referenzschalters wird die Referenzposition
Ubernommen und der Motor bremst bis zum Stillstand ab.

6 Der Positioniervorgang mit dem Ziel Referenzposition wird gestartet.

Ende | Der Motor steht auf der Referenzposition. Die Referenzfahrt ist erfolgreich abgeschlossen.
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Methode: oberer Referenzschalter, Fahrtrichtung positiv (Fahrtrichtung negativ)

e Die vorgegebene Anfangsfahrtrichtung ist positiv (negativ). Die tatsachliche Anfangsfahrtrichtung
wird zuséatzlich durch die Position des Motors beim Start der Referenzfahrt bestimmt.

e Die Motorposition wird auf den Wert des Felds Referenzposition gesetzt, wenn der Motor die
obere Kante des Referenzschalters in negativer Fahrtrichtung erreicht.

e Zum Abschluss der Referenzfahrt wird ein Positioniervorgang gestartet, nach dessen Ausfihrung
der Motor auf der Referenzposition steht.

unten Motorposition oben

< >

ZU

Referenzschalter 4 Referenzpunkt
auf

<

Fahrtrichtung

Ubernahme der Referenzposition bei Erreichen der oberen Kante des Referenzschalters

Start | Je nach Vorgabe und aktueller Motorposition, startet der Motor in positiver oder negativer
Fahrtrichtung.

1 Bei Erreichen des, in Fahrtrichtung liegenden, Endschalters wird mit der Notbremsrampe
bis zum Stillstand abgebremst und in entgegengesetzter Fahrtrichtung neu gestartet.

Wird in der Folge ein weiterer, in Fahrtrichtung liegender, Endschalter erreicht, so flhrt das
zum Abbruch der Referenzfahrt. In diesem Fall war die Referenzfahrt nicht erfolgreich und
der Motor steht nicht auf der Referenzposition.

2 Der Referenzschalter wird von unten Der Referenzschalter wird von oben erreicht.
erreicht. Der Motor bremst bis zum Stillstand ab und
Der Motor fahrt weiter, um den startet in positiver Richtung, um den
Referenzschalter in positiver Richtung zu Referenzschalter zu verlassen
verlassen.

3 Der Motor verlasst den Referenzschalter in positiver Richtung und bremst danach bis zum
Stillstand ab.

4 Der Motor startet in negativer Richtung, zur oberen Kante des Referenzschalters.

5 Beim Erreichen der oberen Kante des Referenzschalters wird die Referenzposition
Ubernommen und der Motor bremst bis zum Stillstand ab.

6 Der Positioniervorgang mit dem Ziel Referenzposition wird gestartet.

Ende | Der Motor steht auf der Referenzposition. Die Referenzfahrt ist erfolgreich abgeschlossen.
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Methode: unterer mechanischen Anschlag, (oberer mechanischen Anschlag)

Die Anfangsfahrtrichtung ist negativ (positiv).

Die Motorposition wird auf den Wert des Felds Referenzposition gesetzt, wenn der Motor die, im
Feld maximaler Weg, eingetragene Wegstrecke zurtickgelegt und auf Stillstand abgebremst hat.

Die Abweichung der Referenzposition zum mechanischen Anschlag kann bis zu +- 2 Vollschritte
betragen. Hinweise hierzu gibt es auf der nachsten Seite.

Wenn die Motorposition beim Start der Referenzfahrt beliebig sein kann, stellen Sie den Wert des
Felds maximaler Weg mindestens auf die maximal mdgliche Fahrstrecke ein, damit der Motor
den Anschlag erreichen kann.

Stellen Sie den Stromwert (Motorstrom) und die Geschwindigkeit so ein, dass es zu keiner
Beschadigung kommt, wenn der Motor gegen den Anschlag fahrt.

Es sollten keine Endschalter vorhanden sein. Die Referenzfahrt wird jedoch auch bei vorhandenen
Endschaltern ausgefihrt. In diesem Fall bremst der Motor bei Erreichen des maximalen Wegs und
gleichzeitig gedffnetem Endschalter nicht mit der eingestellten Bremsbeschleunigung, sondern
mit der Notbremsrampe ab.

maximale Fahrstrecke

=>—1—%
7
v
|
m}

Schrittmotor

vanl®)

Beispiel fiir die Definition der maximalen Fahrstrecke zwischen unterm und oberem Anschlag

Start | Der Motor startet mit negativer (positiver) Fahrtrichtung.

1 Die Fahrstrecke maximaler Weg ist zurlickgelegt, der Motor bremst bis zum Stillstand ab.

2 Die Motorposition wird auf den Wert des Felds Referenzposition gesetzt.

Ende |Der Motor steht auf der Referenzposition. Die Referenzfahrt ist erfolgreich abgeschlossen.
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Genauigkeit der Referenzfahrt

Der Motor erreicht den mechanischen Anschlag normalerweise, bevor die Fahrstrecke des Felds
maximaler Weg zurlickgelegt ist. Er kann der Sollposition dann nicht weiter folgen und es ergibt sich
ein Verhalten, dass im folgenden Bild dargestellt ist.

Motorposition (Schritte)
2 3 4 b 6

COYOROFORONO
OXOROLOkO

R

53 e

Verhalten des Schrittmotors am mechanischen Anschlag

S
5

Zur Vereinfachung wurde ein Schrittmotor mit nur einem Polpaar fiir das Beispiel gewahlt. Bei einem
solchen Motor ergibt ein Vollschritt eine Drehung von 90 Grad. Die im Bild dargestellten Halbschritte
erzeugen eine Drehung von 45 Grad. Entsprechend ist eine volle Umdrehung nach 8 Halbschritten
ausgefihrt (obere Reihe im Bild). Die untere Reihe zeigt das Verhalten am Anschlag.

0 Der Motor steht direkt am mechanischen Anschlag. Wenn keine Last auf den Motor wirkt,
ist die Drehmomentabgabe gleich Null. Die Referenzposition hatte jetzt keinen Fehler.

1 Die Sollposition wurde um einen Halbschritt weiter geschaltet. Der Motor kann der Vorgabe
nicht folgen und driickt gegen den Anschlag. Fehler = ein Halbschritt.

2 Die Sollposition wurde erneut um einen Halbschritt weiter geschaltet. Der Motor druckt jetzt
mit seinem maximalen Drehmoment gegen den Anschlag. Fehler = ein Vollschritt.

3 Die Sollposition wurde wieder um einen Halbschritt weiter geschaltet. Der Motor driickt jetzt
mit dem gleichen Drehmoment gegen den Anschlag wie bei Schritt 1.
Fehler = drei Halbschritte.

4 Hier ist die Position des Motors instabil. Bei dem kleinsten negativen Drehmoment kann der
Motor rlickwarts in die gestrichelt dargestellte Position drehen. Entweder steht der Motor
am Anschlag, dann ist die Referenzposition zwei Vollschritte hinter dem Anschlag oder der
Motor hat sich in die 180 Grad Position gedreht, dann ist die Referenzposition zwei
Vollschritte vor dem mechanischen Anschlag. Fehler = plus oder minus zwei Vollschritte.

5 Spatestens bei diesem Schritt dreht sich der Motor riickwarts auf die dargestellte Position.
Wenn der Motor sich schon vorher auf die 180 Grad Position gedreht hatte, macht er einen
Halbschritt vorwarts um in die dargestellte Position zu gelangen. Fehler = drei Halbschritte.

6, 7 | Der Motor dreht sich jeweils einen Halbschritt vorwarts und nahert sich weiter dem
Anschlag.
Fehler = zwei Halbschritte (Schritt 6) bzw. ein Halbschritt (Schritt 7).

8 Der achte Schritt bringt den Motor wieder in die Anfangslage.
Die Referenzposition hatte jetzt keinen Fehler.
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11 Inbetriebnahme

Bei der Erstinbetriebnahme kuppeln Sie, wenn moglich, die Last vom Motor ab, damit er sich frei
drehen kann. Montieren Sie den Motor so, dass er sich bei ruckartigen Bewegungen nicht [6sen und
dadurch Schaden anrichten kann.

Beachten Sie folgende wichtige Sicherheitshinweise!

Durch unbeabsichtigte Bewegungen des Antriebs kdnnen Personen verletzt
oder Sachen beschadigt werden .

A WARNU

e Die Schrittmotorsteuerung darf nur von Fachpersonal mit Kenntnissen in der Elektrotechnik
und Antriebstechnik in Betrieb genommen werden.

e Zum sicheren Abschalten des Antriebs unterbrechen Sie immer die Versorgungsspannung
oder schalten Sie diese aus. Abschalten der Schrittmotorsteuerung durch den Eingang
Freigabe ist keine sichere Trennung fir den Notausfall.

Das Verbinden spannungsfiihrender Leitungen oder das Trennen
A VORSICHT stromfiihrender Verbindungen kann zu Funkeniiberschlag fihren.

Dadurch werden Leitungen und Kontakte beschadigt und es kébnnen Personen verletzt werden.

e Elektrische Verbindungen nur herstellen oder I6sen, wenn die Versorgungsspannung
abgeschaltet ist.

Die Signal-Eingénge der TSP10 gibt es in 5V und 24V Ausfihrung.
ACHTUNG Wenn Sie 24V-Signale an 5V-Eingange anschliel3en, kann der
Signaleingang der TSP10 beschadigt werden.

o Uberpriifen Sie ob die Signalpegel der Ansteuerelektronik mit den Signalpegeln der TSP10-
Eingangen Ubereinstimmt. Dies ist insbesondere beim Gerateaustausch wichtig.

Wenn der Motor-Nennstrom Uberschritten wird, kann das zur Zerstorung
ACHTUNG des Motors durch Entmagnetisierung oder thermische Uberlastung flihren.
e Stellen Sie den Ausgangsstrom der Schrittmotorsteuerung TSP10 héchstens auf den Wert
des Motor-Nennstroms.
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11.1 Inbetriebnahme mit Takt- und Richtungssignal
Voraussetzung

Die Maschine oder Anlage ist fur den Einbau der TSP10 vorbereitet (Kapitel 5 Mechanische
Installation). Die elektrische Verkabelung ist fir den Anschluss der TSP10 vorbereitet (Kapitel 6
Elektrische Installation).

Die Versorgungsspannung fiir die TSP10 ist ausgeschaltet.

Vorgehensweise

1. Nehmen Sie das Gerat aus der Transportverpackung und priifen Sie es auf Beschadigungen.
Beschadigte Gerate dirfen nicht in Betrieb genommen werden! Dies gilt insbesondere dann, wenn
Stecker oder Buchsen beschadigt sind oder das Gehause stark verformt ist. Es besteht die Gefahr
der endglltigen Zerstérung des Gerats oder anderer angeschlossener Gerate.

2. Prifen Sie anhand der Bestellbezeichnung auf dem Typenschild, ob die Schrittmotorsteuerung
der gewlinschten Ausfiihrung entspricht (Kapitel 15 Bestellbezeichnungen).
Achten Sie dabei besonders darauf, ob die Signaleingange fiir 5V oder 24V ausgelegt sind
(Kapitel 9.1 Signalanschluss).

3. Bauen Sie das Gerat in Ihre Anlage ein und schlieBen Sie die Versorgungsspannung, die
Motorleitungen, sowie die Signalleitungen fur Takt und Richtung an.

4. Stellen Sie die gewilinschte Schrittauflésung und die Stromreduzierung ein (Kapitel 7.2
Schrittauflésung/ Stromreduzierung im Stillstand).

5. Stellen Sie den Motorstrom ein (Kapitel 7.1 Motorstrom).
Bei der Erstinbetriebnahme sollten Sie zunachst einen kleineren Motorstrom einstellen als fir den
normalen Betrieb vorgesehen ist. Dadurch vermindern Sie das Risiko von Schaden an lhrer
Maschine.

6. Schalten Sie die Versorgungsspannung ein.

7. Beobachten Sie die LED-Anzeige der TSP10.
Zunachst wird durch Blinken der LED die Versionsnummer der Gerate-Firmware angezeigt
(Kapitel 8 Betriebsanzeigen). Danach schaltet die TSP10 den Motorstrom ein und ist aktiv
(Werkseinstellung). Bei kleinen Motoren und niedrigem Motorstrom kénnen Sie jetzt von Hand
prifen ob der Motor Drehmoment entwickelt.

8. Geben Sie Taktimpulse mit niedriger Frequenz vor und prifen Sie, ob sich der Motor dreht.

9. Invertieren Sie das Signal Drehrichtung und prifen Sie, ob der Motor seine Drehrichtung
umkehrt.

10. Schalten Sie die Versorgungsspannung aus.
11. Kuppeln Sie die Last wieder an den Motor an.
12. Schalten Sie die Versorgungsspannung wieder ein, die TSP10 ist zu Verwendung bereit.

Treten bei der Inbetriebnahme Fehler auf, so folgen Sie den Hinweisen des Kapitels 12
Fehlerbeseitigung.
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11.2 Inbetriebnahme mit Fahrauftragen
Voraussetzung

Die Maschine oder Anlage ist fur den Einbau der TSP10 vorbereitet (Kapitel 5 Mechanische
Installation). Die elektrische Verkabelung ist fir den Anschluss der TSP10 vorbereitet (Kapitel 6
Elektrische Installation)

Die Versorgungsspannung fiir die TSP10 ist ausgeschaltet.

Das Parametrierprogramm TopSuite ist auf Inrem PC installiert.

Vorgehensweise

1. Nehmen Sie das Gerat aus der Transportverpackung und priifen Sie es auf Beschadigungen.
Beschadigte Gerate dirfen nicht in Betrieb genommen werden! Dies gilt insbesondere dann, wenn
Stecker oder Buchsen beschadigt sind oder das Gehause stark verformt ist. Es besteht die Gefahr
der endglltigen Zerstérung des Gerats oder anderer angeschlossener Gerate.

2. Prifen Sie anhand der Bestellbezeichnung auf dem Typenschild, ob die Schrittmotorsteuerung
der gewlinschten Ausflihrung entspricht (Kapitel 15 Bestellbezeichnungen).
Achten Sie dabei besonders darauf, ob die Signaleingange fiir 5V oder 24V ausgelegt sind
(Kapitel 9.1 Signalanschluss).

3. Bauen Sie das Gerat in Ihre Anlage ein und schlieBen Sie die Versorgungsspannung, die
Motorleitungen, sowie die Signalleitungen an.

4. Verbinden Sie Ilhren PC liber das Seriell-Kabel mit der TSP10.

5. Drehen Sie den Schalter S1 (Motorstrom) auf die Position 1.
Damit ist der Motorstrom auf den kleinsten, nicht veranderbaren Wert eingestellt (siehe Tabelle im
Kapitel 7.1 Motorstrom).

6. Schalten Sie die Versorgungsspannung ein.

7. Beobachten Sie die LED-Anzeige der TSP10.
Zunachst wird durch Blinken der LED die Versionsnummer der Gerate-Firmware angezeigt
(Kapitel 8 Betriebsanzeigen). Danach schaltet die TSP10 den Motorstrom ein und ist aktiv
(Werkseinstellung).

8. Starten Sie das Parametrierprogramm TopSuite auf Ihrem PC.

9. Stellen Sie die Betriebsparameter fiir die Uberpriifung der TSP10 ein oder laden Sie diese aus
einer Datei.
Bei der Erstinbetriebnahme sollten Sie zunachst einen kleineren Motorstrom einstellen als fir den
normalen Betrieb vorgesehen ist. Dadurch vermindern Sie das Risiko von Schaden an lhrer
Maschine.

10. Speichern Sie die Parameter im Gerat.

11. Schalten Sie die Versorgungsspannung aus und warten Sie bis die LED-Anzeige erlischt.

12. Schalten Sie die Versorgungsspannung ein.

13. Uberpriifen Sie mit dem Parametrierprogramm TopSuite, ob die Parameter korrekt im Geréat
gespeichert wurden.

14. Drehen Sie die Schalter S1 und S2 auf die Position 0.
Damit werden die Werte fiir den Motorstrom, die Schrittauflésung und die Stromreduzierung
wirksam, die Sie durch die Parametrierung vorgegebenen haben.
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15.

16.

17.

18.

19.

20.

Beginnen Sie mit der Uberpriifung. Priifen Sie, durch geeignete Parametrierung und Einstellung
von Fahrauftragen, die

Drehrichtung des Motors (positive und negative Fahrstrecke)
Drehmomentabgabe des Motors (Motorstrom / Beschleunigung)
Signaleingange

Signalausgange

Stellen Sie die endglltigen Betriebsparameter ein oder laden Sie diese aus einer Datei.
Speichern Sie die Parameter im Gerat.

Schalten Sie die Versorgungsspannung aus.

Kuppeln Sie die Last wieder an den Motor an.

Schalten Sie die Versorgungsspannung wieder ein, die TSP10 ist zu Verwendung bereit.

Treten bei der Inbetriebnahme Fehler auf, so folgen Sie den Hinweisen des Kapitels 12
Fehlerbeseitigung.
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12 Fehlerbeseitigung

Die Schrittmotorsteuerung TSP10 schaltet sich zum eigenen Schutz ab, wenn aufgrund interner
Messgrofien ein Fehlerzustand erkannt wird. Das Ausgangssignal aktiviert (Kapitel 6.5 Signal-Ein-
/Ausgédnge, Signalanschluss, Ausgangssignale) wird geléscht und die Zwei-Farben-LED an der
Frontseite des Gerats zeigt durch einen Blink-Code die Fehlernummer an (Kapitel 8
Betriebsanzeigen). Die Farbe der Zwei-Farben-LED wechselt auf rot.

4x blinken, Pause, 4x blinken, Pause ... bedeutet Fehlernummer = 4.

12.1 Abschaltung im Fehlerfall, Fehlerliste

In der folgenden Tabelle sind alle Fehlermeldungen aufgelistet und Hinweise zur Fehlerbeseitigung
angegeben.

4 | Ubertemperatur | Die TSP10 hat sich abgeschaltet, weil der Grenzwert fiir die
Geratetemperatur erreicht wurde. Das Ausgangssignal Aktiviert wird
geldscht.

Ursache ist die unzureichende Kuhlung der TSP10.

Verbessern Sie die Kiihlung der TSP10 (Kapitel 5.2 Kiihlung und
zulédssiger Motorstrom).

7 | Uberstrom Die TSP10 hat sich abgeschaltet, weil der Grenzwert fiir den Ausgangsstrom
erreicht wurde. Das Ausgangssignal Aktiviert wird geldscht.

Ursache kann ein Kurzschluss zwischen zwei Motorphasen oder
zwischen einer Phase und Erde sein.

Schalten Sie die Versorgungsspannung aus. Ziehen Sie das Motorkabel am
Stecker X4 ab und schalten Sie die Versorgungsspannung wieder ein. Je
nach Konfiguration miissen Sie noch das Freigebesignal anlegen, damit die
TSP10 aktiviert ist.

Wenn die Fehlermeldung jetzt nicht mehr auftritt, Gberprifen Sie das
Motorkabel auf Kurzschllisse zwischen den Adern und auf Kurzschlisse
zwischen Adern und Schirm.

Uberpriifen Sie, ob der Motoranschluss X4 richtig belegt ist.

Uberpriifen Sie den (abgeklemmten) Motor auf Kurzschliisse zwischen den
Phasen oder zwischen den Phasen und dem Motorgehause.
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12.2 Fehlerhaftes Verhalten

Wenn die TSP10 keinen Fehler meldet, der Antrieb sich aber nicht so verhalt wie erwartet, dann
folgen Sie diesen Hinweisen.

Die Versorgungsspannung fur den Logik-Teil ist zu niedrig oder nicht vorhanden.

Prufen Sie, ob die Leitungen an Stecker X3 richtig angeschlossen sind und der Stecker fest
aufgesteckt ist.

Prifen Sie, ob die Versorgungsspannung den Vorgaben entspricht (Kapitel 6.3
Versorgungsspannung).

Die TSP10 ist bereit aber nicht freigegeben.

Mit der Werkseinstellung ist der Freigabe-Eingang deaktiviert und die TSP10 ist nach dem
Einschalten der Versorgungsspannung sofort aktiv und der Motorstrom ist eingeschaltet.

Prufen Sie mit dem Parametrierprogramm TopSuite, ob der Freigabe-Eingang aktiviert ist.
Deaktivieren Sie den Freigabe-Eingang und prifen Sie, ob der Motorstrom eingeschaltet wird (LED-
Anzeige leuchtet griin).

Aktivieren Sie den Freigabe-Eingang wieder, wenn dieser verwendet werden soll.

Prifen Sie, ob das Freigabesignal anliegt und den Eingangsspezifikationen entspricht.

Die TSP10 ist freigegeben (und die Ansteuersignale werden erkannt), aber es fliet zu wenig oder
kein Motorstrom.

Prufen Sie, ob die Versorgungsspannung fir den Leistungs-Teil vorhanden ist und den Vorgaben
entspricht.

Prufen Sie, ob die Leitungen an Stecker X3 richtig angeschlossen sind und der Stecker fest
aufgesteckt ist (Kapitel 6.3 Versorgungsspannung).

Prifen Sie, ob der Drehschalter S1 auf die richtige Position gestellt ist (Kapitel 7.1 Motorstrom).
Wenn die Schalterstellung 0 benutzt wird, prifen Sie mit dem Parametrierprogramm TopSuite, ob
der Wert flr den Motorstrom richtig eingestellt ist.

Die Ansteuersignale werden nicht erkannt.

Prufen Sie, ob die Ausfiihrung der TSP10-Signal-Eingénge (5V oder 24V) zu den Ausgangssignalen
Ihrer Steuerung oder |Ihres Taktgebers passt.

Prufen Sie, ob die Leitungen an Stecker X2 richtig angeschlossen sind und der Stecker fest
aufgesteckt ist (Kapitel 6.5 Signal-Ein-/Ausgénge).

Stellen Sie sicher, dass das Taktsignal lhres Taktgenerators den spezifizierten elektrischen und
zeitlichen Anforderungen entspricht.

Einen 5 V-Takteingang der TSP10 konnen Sie z. B. mit einer (richtig gepolten) 4,5 V- Batterie testen.
Wenn keine extrem hohe Schrittauflésung gewahlt ist, muss mehrfaches Antippen zu einer fiihlbaren
Drehung der Motorwelle fiihren.
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Das Drehrichtungssignal wird nicht erkannt.

Stellen Sie sicher, dass der Drehrichtungseingang richtig beschaltet ist und dass das Signal den
spezifizierten elektrischen und zeitlichen Anforderungen entspricht.

Einen 5V- Drehrichtungseingang kénnen Sie z. B. mit einer (richtig gepolten) 4,5 V- Batterie testen.
Betreiben Sie den Motor dazu mit einer niedrigen Taktfrequenz.

Die Wirkung des Drehrichtungseingangs kann nicht direkt eingestellt werden.

Die Drehrichtung des Motors wird durch Vertauschen der beiden Anschlussleitungen einer
Motorphase umgekehrt.

Schalten Sie die Versorgungsspannung aus.

Vertauschen Sie an X4 die Motorleitung 1-A mit 1-/A oder 2-B mit 2-/B.

Werden die Leitungen beider Motorphasen vertauscht, ergibt sich keine Drehrichtungsumkehr.

Alternative Methode:

Mit dem Parametrierprogramm TopSuite kénnen Sie den Drehsinn des Motors an die Maschine
anpassen, ohne die Verkabelung zu andern (Kapitel 10.2.1 Einstellungen).

Prufen Sie, ob die an der TSP10 eingestellte Schrittweite mit der Schrittweite Ubereinstimmt, auf die
Ihre Steuerung parametriert ist.

Prufen Sie, ob der Motor deshalb stehen bleibt oder Schritte verliert, weil er durch zu hohes
Beschleunigungs- oder Lastmoment iberfordert wird. Berlicksichtigen Sie, dass die
Drehmomentkurve eines Schrittmotors abhangig ist von der Versorgungsspannung der Ansteuerung
und der Verschaltungsweise eines 8-Leiter-Motors (parallel oder seriell).

Prifen Sie, ob der Motor im Resonanzbereich arbeitet. Die Betriebsgerausche geben oft
Anhaltspunkte hierzu. Verwenden Sie eine hdhere Schrittauflésung zur Vermeidung von
Resonanzproblemen bei niedrigen Geschwindigkeiten (unter ca. 120 min -1 ).

Alternative Methode:
Aktivieren Sie die Funktion Smoothing mit dem Parametrierprogramm TopSuite (Kapitel 10.2.1
Einstellungen).

Wenn sich kleine Schrittfehler beim Hin- und Herfahren aufaddieren, dann priifen Sie, ob lhre
Steuerung die erforderliche Vorlaufzeit beim Drehrichtungssignal einhalt, bevor der erste Takt einer
neuen Bewegung ausgegeben wird (Kapitel 9.2 Signal Timing).

Prifen Sie, ob die Signale am Takt- und Drehrichtungseingang durch Stérungen verfalscht werden.

Wenn Sie zu dem Schluss kommen, dass die Schrittmotorsteuerung TSP10
INFO defekt ist, dann ersetzen Sie diese NICHT einfach durch eine andere und
schalten wieder ein.
Uberpriifen Sie stattdessen die Netzteilauslegung und die Verdrahtungsausfiihrung der

Versorgungsspannung. Nicht ordnungsgemafie Versorgungsspannung ist der haufigste Grund fur
Ansteuerungsdefekte.
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13 Wartung und Reinigung

Die Schrittmotorsteuerung TSP 10 ist wartungsfrei.
Im Inneren des Gerats befinden sich keine Elemente, die eingestellt oder gewartet werden missen.
Offnen Sie nicht das Gehause. Wenn das Gehause gedffnet wird, erlischt die Gewahrleistung.

Entfernen Sie Oberflachenstaub und Schmutz am Gerat unter Verwendung von sauberer, trockener
Pressluft mit geringem Druck.

14 Reparatur und Entsorgung

14.1 Demontage

Wenn Sie die Schrittmotorsteuerung demontieren wollen (Reparatur, Austausch, Entsorgung),
verfahren Sie wie folgt:
1. Schalten Sie die Versorgungsspannung aus.

2. Warten Sie, bis die Versorgungsspannung der Logik und des Leistungsteils unter 40V
gesunken ist.

Warten Sie, bis die Gehdusetemperatur unter 40°C gesunken ist.
Entfernen Sie alle elektrischen Verbindungen am Gerat.

Lésen Sie die Befestigungsschrauben und entnehmen Sie die Schrittmotorsteuerung.

=TT Jﬁ Hohe elektrische Spannungen kénnen Personen einen gefahrlichen
MN elektrischen Schlag versetzten.

e Messen Sie die Spannung am Versorgungsspannung sanschluss (X3) der TSP10 und warten
Sie, bis die Spannung unter 40 V gesunken ist, bevor Sie die elektrischen Anschliisse der
Schrittmotorsteuerung berthren.

Im Betrieb kann der Kiihlkérper Temperaturen tber 60 °C erreichen.

A VORSICHT

e Messen Sie die Kuhlkérpertemperatur und warten Sie, bis die Schrittmotorsteuerung auf unter
40 °C abgekuhlt ist, bevor Sie das Gerat berihren.
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14.2 Reparatur

Die Schrittmotorsteuerung TSP 10 darf nur von autorisierten Betrieben oder vom Hersteller repariert
werden. Wenn das Gehause gedffnet wird, erlischt die Gewahrleistung.

Sind Sie Kunde eines Maschinenherstellers, in dessen Maschine die Schrittmotorsteuerung TSP10
eingesetzt ist, wenden Sie sich wegen einer Reparatur bitte zuerst an den Maschinenhersteller.
Haben Sie die Schrittmotorsteuerung TSP10 direkt von einem Distributor bezogen, wenden Sie sich
an diesen Distributor. Er nennt lhnen den schnellsten Weg flir Reparatur und Austausch.

14.3 Entsorgung

Gemal den WEEE-2002/96/EG-Richtlinien u.&. nimmt der Hersteller Altgerate und Zubehdr zur
fachgerechten Entsorgung zurlck. Die Transportkosten sind vom Versender zu tragen.

Senden Sie die Gerate an diese Adresse:
AHS Antriebstechnik GmbH

Im Waldfrieden 1
64319 Pfungstadt
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15 Bestellbezeichnungen
TSP10-BA0-00-AA = Standardversion des Basisgerates
TSP10 Typenschliissel
L T [ s [ P [ 1 []o [-[B]A]O][-]T 0o ] o [-] A ] A |
|Maximaler Ausgangsstrom = 10 Aspitze |
Basisgerat (Takt & Drehrichtung, R$232) BA
Profibus PB
Profinet PN
Analog (+/- 10 Volt) AN
ModBus MB
CAN-Bus cB
Standard (ohne Riickfiihrung) 0
Encoder RS422/TTL E
Encoder HTL H
Encoder Biss-C C
Digitale Eingange = 24V; Takt & Drehrichtung = 5V 00
Digitale Eingange = 5V; Takt & Drehrichtung = 5V 05
Digitale Eingange = 24V; Takt & Drehrichtung = 24V 24
Standardausfiihrung AA
Kundenvarianten XX
Nachfolge DSM9/6410 09
Hinweis: Es sind nicht alle Kombinationen aus dem Typenschlissel moglich.
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