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Descrigao do Produto

Controlador digital para acionamento de motores de passo. Utilizando a tecnologia 32-bit DSP de controle, ele oferece maior
suavidade com menor ruido no funcionamento dos motores. Permite resolugéo de até 15 faixas de micro passos, além da
possibilidade de alimentagéo de 18 a 80 VAC ou 24 a 110 VDC, oferecendo uma maior flexibilidade aos projetos.

Principais caracteristicas:

. Configuracdo automatica de parametros
= . Baixo ruido e baixa temperatura
: . Compensagao de torque em alta velocidade
s . Tecnologia de controle de variagdo de corrente
. Suporta modo PUL/DIR e CW/CCW
. Entradas com isolagao 6tica compativel com 5 Vdc ou 24 Vdc
. Protecao contra sobre tenséo e sobre corrente
. Motores de alta resisténcia com torque 3,5 a 12Nm

Cddigo do Produto

Os seguintes codigos devem ser usados para a compra do motor de passo:

Cadigo Descrigao
86J1865-828 Motor de passo NEMA 34, flange 86, angulo do passo 1.8°, holding torque 3,5Nm, corrente 2,8A,
8 fios, diametro eixo 9,5mm, comprimento 66mm

86J1880-842 Motor de passo NEMA 34, flange 86, angulo do passo 1.8°, holding torque 4.5Nm, corrente 4.2A,
8 fios, didmetro eixo 12.7mm, comprimento 78mm

86J18118-842 Motor de passo NEMA 34, flange 86, angulo do passo 1.8°, holding torque 8.5Nm, corrente 4.2A,
8 fios, diametro eixo 12.7mm, comprimento 118mm

86J18156-845 Motor de passo NEMA 34, flange 86, angulo do passo 1.8°, holding torque 12Nm, corrente 4.5A,
8 fios, diametro eixo 16mm, comprimento 156mm

Os seguintes codigos devem ser usados para a compra do controlador do motor de passo:

Codigo Descrigao
2DM860H Controlador de motor de passo, alimentagédo 18~80Vac / 24~110Vdc, corrente 1.5~6A
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Caracteristicas

Caracteristicas dos Motores de Passo

Tabela com as caracteristicas gerais dos motores de passo:

Angulo Holding = R Resistencia | Indutancia de

(graus) | Torque (Nm) Corrente (A) | Tensao (V) | Poténcia (W) de fase (Q) fase (mH)
86J1865-828 1,8 3,56 2,8 3,7 10,4 0,24 0,28
86J1880-842 1,8 4,5 4,2 2,4 10,1 0,58 0,58
86J18118-842 1,8 8,5 4,2 3,3 13,9 0,56 0,56
86J18156-845 1,8 12 4,5 4,3 19,3 0,82 0,82

Tabela com as dimensdes dos motores de passo com flange 86 mm:

Codigo Flange (mm) o | Comprimento Diametro do Inércia Peso (kg)
(mm) L Eixo (mm) D (g.cm?)
86J1865-828 86 65 9,5 950 2,0
86J1880-842 86 80 12,7 1400 2,3
86J18118-842 86 118 12,7 2700 3,8
86J18156-845 86 156 15,9 4000 54
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Esquema de Ligacao dos Motores

Os fios das bobinas dos motores de passo s&o identificados por cores conforme mostra a imagem abaixo:

Vermelho

Amarelo
Azul

Preto g

Branco
Laranja
Marron
Verde

As bobinas dos motores de passo podem ser ligadas em série ou paralelo:

BOBINAS LIGADAS EM SERIE BOBINAS LIGADAS EM PARALELO

Vermelho Vermelho
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Curvas de Desempenho dos Motores

Os graficos abaixo mostram as curvas de Torque (Nm) versus Velocidade (RPM) dos motores de passo, sendo a ligagéo
Série representada pela cor azul e ligagédo Paralelo representada pela cor laranja.
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86J18118-842: Nm x RPM
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Caracteristicas dos Controladores

2DM860H
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Corrente Tensio Fonte Micro Motores Peso Dimensodes Temp. Temp. Umidade
(A) Passo compativeis (kg) (mm) Oper. (°C) | Armaz. (°C) (%RH)
AC (18 ~ 80V 2 ~526
2DM860H 2,1~84 ( ) 57 -86-110 0,6 150*97,5*53 0~ +65 -10 ~ +80 <80
DC (24 ~80V) | 5~200

Alimentacéo regulada ou ndo-regulada

O 2DM860H é um controlador tipo conversor retificador estatico usado em motores de pequeno e médio porte. Para uma
boa performance é importante atentar para a fonte de alimentacdo. De um modo geral, a tens&o de alimentagao
determinara o desempenho do motor em alta velocidade. Ja a corrente sera a responsavel pelo torque disponibilizado no
motor.

Fontes reguladas ou nado reguladas podem ser utilizadas para alimentar o controlador, entretanto, o uso de fontes nao
reguladas é recomendado devido a capacidade de fornecer mais corrente quando exigido. Se uma fonte regulada for
utilizada, por exemplo, uma fonte chaveada, sera necessario prever um adicional de corrente para evitar problemas
durante os picos de consumo. Se o conjunto de motor e controlador demandar 3A, utilize uma fonte de 4A. Por outro lado,
se for utilizada uma fonte nao regulada, a especificagéo de corrente da fonte pode ser menor do que a demandada pelo
motor (tipicamente 50% ~ 70% da corrente do motor). O motivo é que, o driver drena corrente do capacitor da fonte
somente enquanto o ciclo PWM esta na parte superior da onda e ndao quando esta na parte de baixo da onda.

Sendo assim, a média de corrente drenada pela fonte é consideravelmente menor do que a corrente do motor. Por
exemplo, dois motores de 3A podem ser ligados em uma fonte néo regulada de 4A.

Configuragao de corrente

As DIPs SW1, SW2 e SW3 sao responsaveis por configurar a corrente de saida do controlador, maior corrente de
acionamento fara com que o motor tenha mais toque, ao mesmo tempo gera mais aquecimento no motor e no controlador.
Ent&o a corrente de saida precisa ser configurada para que o conjunto ndo superaqueca durante a operagéo de longo
prazo.

Exemplo: Se vocé esta usando o motor 86J1880-842, a corrente do motor € 4,2A, primeiro defina a corrente como 4,03A
(pico). Realize um teste, se o torque ficar baixo, em seguida, defina a corrente como 4,78A ou 5,69A para obter o torque
necessario para a aplicagao.

Comece com uma corrente menor e em seguida ajuste aumentando aos poucos para chegar no torque necessario.
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Corrente AVG (A) | Corrente Pico (A) | SW1 Sw2 SwW3
1,50 2,10 OFF OFF OFF
2,25 3,15 ON OFF OFF
2,88 4,03 OFF ON OFF
3,42 4,78 ON ON OFF
4,06 5,69 OFF OFF ON
4,60 6,44 ON OFF ON
5,25 7,35 OFF ON ON
6,00 8,40 ON ON ON

SW4 ¢ usado para definir a corrente de paralisagéo, “off” significa que a corrente de paralisa¢éo é definida como a metade
da corrente dindmica selecionada ou outra corrente que pode ser definida pelo HISU, “on” significa que a corrente de
paralisagédo vai ser a mesma que a corrente dinamica selecionada.

Configuragcdo de micro passo

Os pulsos vém do controlador, principalmente usado para alterar a velocidade. A velocidade € definida pela quantidade e
a frequéncia dos pulsos. Se for configurado como 400, sdo 400 pulsos para o motor operar uma rotagdo. Entéo a
frequéncia e a quantidade de pulsos alteram a velocidade do motor.

Micro Passos SW5 SW6 SW7 Sws8
400 ON ON ON ON
800 OFF ON ON ON
1600 ON OFF ON ON
3200 OFF OFF ON ON
6400 ON ON OFF ON
12800 OFF ON OFF ON
25600 ON OFF OFF ON
51200 OFF OFF OFF ON
1000 ON ON ON OFF
2000 OFF ON ON OFF
4000 ON OFF ON OFF
5000 OFF OFF ON OFF
8000 ON ON OFF OFF
10000 OFF ON OFF OFF
20000 ON OFF OFF OFF
40000 OFF OFF OFF OFF

Nota:
Configuragao das DIPs: Qualquer alteracdo nas configuracdes precisa ser feita com o controlador desligado.
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Esquema elétrico
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Gréfico de sequéncia de sinais de controle

e e o
Controller i 2DM860H

Pulse |
i I
Signal . PUL+

Direction
Signal

j
le i
Signal
z ENA+

vee | Driver

DIR—

I
I
| DIR*
|
I
I

I

}

I

| ENA-
RI I

L

| ALME

i

I ALM-

k3

Revisao: F

Para evitar falhas na operagéo é muito importante seguir algumas regras de acionamento dos sinais PUL, DIR e ENA.

1 t5>6ps
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Nota:
t1: ENA deve ser acionado pelo menos

PUL/DIR

1us antes de DIR;

t2: DIR deve ser acionado pelo menos 5us antes de PUL;
t3: A largura do pulso nao deve ser inferior a 2ys;
t4: A largura do nivel baixo ndo deve ser inferior a 2ys;
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Sinais de controle:

Simbolo Nome Observagao

PLS+ Sinal Pulso + Compativel com 5V ou 24V

PLS- Sinal Pulso - Compativel com 5V ou 24V

DIR+ Sinal diregao + Compativel com 5V ou 24V

DIR- Sinal diregao - Compativel com 5V ou 24V

ENA+ Sinal Habilita + Compativel com 5V ou 24V

ENA- Sinal Habilita - Compativel com 5V ou 24V

ALM+ Saida Alarme + Saida Coletor Aberto

ALM- Saida Alarme - Saida Coletor Aberto

SW4 ON Nivel baixo para Habilita

SW4 OFF Nivel alto para Habilita

SW3 ON Frequéncia maxima de pulso externo 100K
SW3 OFF Frequéncia maxima de pulso externo 200K
SwW2 ON CW/CCW

SwW2 OFF PUL+DIR

SW1 ON Modo auto teste (60Rpm/Min)

SW1 OFF Modo controle por pulso externo

Ajuste de movimento

Definicdo de D1 a D7 para obter a configuragdo mais adequada para sua aplicagéo. As caracteristicas fisicas podem
impactar na operagao do sistema, sendo assim cada aplicacao precisa ser testada, mesmo utilizando o mesmo conjunto
de controlador e motor.

Quanto maior o valor configurado, menos brusca a alteragéo durante a aceleragao e desaceleragado do motor.

DO Sem parametro smooth

D1-D7 Coeficiente de Smooth aumenta
gradualmente
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