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Controle de Velocidade Analdgica Digital
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BV0 driver de motor de passo com controle analdgico digital, usando a mais

recente tecnologia de processamento digital DSP de 32 bits, o algoritmo de controle da unidade
usa a tecnologia avangada de variavel e conversao de frequéncia, o driver absorve menos calor,
menor vibragdo do motor e operacao estavel. O usuério pode ajustar a velocidade entre 50 ~
800 RPM e qualquer corrente dentro da corrente nhominal do motor que atende a necessidade
da maioria das aplicacdes. Como resultado da tecnologia micro-sub incorporada, mesmo em
condicbes de baixa velocidade, pode alcangar bons resultados operacionais, todas as
operacdes de alcance de velocidade sédo muito suaves, ruidos ultrapequenos.
1.1 - Recursos

* Nova tecnologia DSP 32 bits.

* Vibragéo ultrabaixa.

* Micro Passo embutido.

* Velocidade de 50 a 800 RPM.

+ Ajuste de corrente para reduzir o aquecimento do motor. !
* Saida analégica de 0 — 5V. v

* Permite conduzir motores com 4, 6 e 8 fios.

+ Entrada de sinal opticamente isolado ou controle /0O de entrada alta ou
baixa.
+ Configuracao de corrente de 0,1A a 5,6A.

* Protegao contra alta tensédo, sobrecorrente e erro de fase.

1.2 — Aplicacdes

Para uma variedade de equipamentos e instrumentos de automacgao de pequenas e
médias dimensoes, tais como: AGV, porta de passagem de velocidade, maquina de
gravacao, maquina de corte, maquina de marcacdo, maquinas a laser, maquinas

Router, Plotter, CNC e equipamentos de montagem automética.



es Elétricas
TD556AL

b [Unidade

Corrente de saida 0,1 - 5,6 A
Tensdo de alimentacao 24 48 50 VDC
Tensdo (Pulso) 0,1 - 5 VvDC
Corrente do sinal légico 6 10 16 mA
Range de velocidade analdgica 50 - 800 |RPM
Resisténcia de isolamento 100 - - MQ

2.2 — Especificagcfes Mecanicas (unidade: mm)
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attra confiavel do driver é de 66°C e do motor é 85°C.

 Recomendado usar o Half Current Mode, quando o motor parar, ele reduz a

corrente pela metade automaticamente, para reduzir o aquecimento do motor e

do driver.

* Quando instalar o driver, utilize a fixacéo lateral vertical, faca com que os

“dentes” de resfriamento formem uma forte passagem do ar. Se necessario,

instale um ventilador no local proximo do driver, o arrefecimento forcado garante

que o drive funcione em uma faixa de temperatura confiavel.

*+ Recomenda-se a instalagéo lateral, uma vez que o efeito de resfriamento &

melhor. Quando avaliar a dimenséo do projeto, leve em considera¢do o tamanho

e a fiacdo dos terminais.

Resfriamento

Resfriamento Natural ou Forcado

Evite poeira, neblina de dleo e gv.

Ambiente
Ambiente de ]
0 x Temperatura Ambiente -5°C - 50°C
peragdo
Umidade 40%RH — 90%RH
Temperatura de Operacdo 70°C (Max.)
Temperatura de
Armazenamento -20°C a 80°C
Peso Aproximadamente 280g.




KTC-556AI

+5vdc

0--5V Potenciodometro

GND

NC

Botdo Liga / Desliga

Start+

Start-

ESHESH ESEESE ESEESE

O driver KTC556AIl usa um circuito de interface diferencial para sinalizagcédo, que
possui um opto-acoplador de alta velocidade incorporado, que envia sinais de habilita e
desabilita e também sinal de saida de 0 a 5Vdc (sinal PNP de saida). Em ambiente

hostil, com alto indice de ruido, recomendamos o uso de um circuito de alimentagédo com

protecao contra interferéncia. ‘v’

3.1 - Configuracdes do Conector P1

PIN Funcéo Detalhes

Saida 5V do drive (Max de corrente 50mA), conecte o lado
Svdc positivo do potencidémetro.
0_5V Entrada de velocidade analdgica, range 0-5V, ndo pode exceder 5V.
GND GND de entrada analdgica.
NC
START +
Motor Start ou Stop. (Referéncia: Ligacao tipica para driver).
START -




O driver, 0 motor sera bloqueado, ele ira se movimentar

Ida (habilita / desabilita) ser acionado. A velocidade é ajustada pelo

potencidémetro.

3.2 — Configuragdes do Conector P2

PIN. Funcéo Detalhes
GND ov

+VDC +24 ~ 50 Vdc
A+ [ A- Motor FASE A
B+ / B- Motor FASE B

4 — LIGACAO FISICA
. O KTC556AI permite conexdo de ligagdo em série / paralela (caso o sentido
de rotac&o do motor for diferente com a dire¢éo esperada, basta mudar o conjunto
das fases A e B. :
. O KTC556AI pode controlar os motores de 4 fases, 6 derivagfes e 8 V

derivacOes 2 fases / 4 fases.

. A unidade KTC556AIl s6 pode conduzir motores de passo hibridos de duas

fases, ndo pode conduzir motores de passo de 3 fases e trifasicos.

. A cor correspondente dos cabos de cada motor é diferente, consulte a
descri¢do dos dados do motor antes da utilizag&o.

. As fases sao relativas, mas os enrolamentos de diferentes fases ndo podem
ser conectados aos terminais da mesma fase do driver (A +, A- para uma fase; B +,

B- para a outra fase)



Pnexao em série ou em paralelo do motor de passo esta

aclonar manualmente para girar o eixo do motor, se vocé conseguir

girar de forma facil e uniforme, entdo a fiagao esta correta.

* Se vocé encontrar maior resisténcia, movimento irregular e acompanhado de um
ruido significa que a fiacdo esta errada, e devera ser corrigida de acordo com o

diagrama de ligagdo do motor utilizado.

4.1 — Conexao do Motor
Para o motor de passo de 4, 6 e 8 fios, a conexao de bobina para o desempenho do
motor tem grande diferencga, seguindo a descrig¢ao:

* Motor de 4 fios: Corrente de saida ajustada para igual ou um pouco menor do
que o valor nominal do motor;

«  Motor de 8 fios com ligagdo em SERIE (Mais Torque): A corrente de saida deve
ser ajustada no drive para 70% da corrente nominal do motor;

* Motor de 8 fios com ligacdo em PARALELO (Mais Velocidade): A corrente de
saida deve ser ajustada para 130% da corrente nominal do motor; ”

Motor 8 fios Motor 8 fios
ligagdo SERIE ligagdo PARALELO

(O psO f O
O Ul B et B B

B B

Motor 4 fios Motor 8 fios

ANota: Depois de configurar a corrente, mantenha o motor ligado por 15 a 30 minutos. Se a
temperatura for muito alta (> 70 °C), reduza a configuragdo atual. Portanto, a orientacéo geral é
definir o valor atual como um trabalho de longo prazo de modo que ndo sobreaque¢a o motor.




giel Tonte de alimentacg&o entre a faixa especificada pode funcionar corretamente,

o drive KTC556AI é o melhor para usar com a fonte de alimentagdo CC nao regulada.

Ao fazer a fiagéo, preste atengédo aos polos positivos e negativos da fonte de
alimentacgéo;

O uso de fonte de alimentagcédo ndo regulamentada, a capacidade de saida de
corrente da fonte de energia deve ser superior a 60% da corrente de
configuracdo do acionamento;

O uso da fonte de alimentacdo de comutacgdo regulada, a corrente de saida da
fonte de alimentacdo deve ser maior ou igual a corrente de trabalho do driver;

A indicacgéo é utilizar uma fonte para cada drive;

Para reduzir custos, duas ou trés unidades compartiham uma fonte de
alimentacgao, respeitando a corrente minima para alimentagéo dos drives.
Utilizando a mesma fonte em vérios drives, a ligacdo deve ser em paralelo entre
fonte e drives. v
Maior tenséo de alimentacdo pode aumentar o torque do motor em velocidades

mais altas, portanto, Gtil para evitar perder passo.

Em velocidades baixas, uma tensdo mais alta pode causar uma vibragcdo maior
do motor, e também pode causar protecao contra sobretensédo ou até danos na

unidade.

4.3 — Evitando Ruidos

O ruido do motor pode interferir faciimente no sinal de controle e fazer com que o

posicionamento do motor seja impreciso, gerar instabilidade no sistema e outras falhas.

Para evitar ruidos sugere-se:

Aterramento do drive, painel e cabos blindados no mesmo terra.




ontrole e o cabo do motor ndo devem ficar juntos, de
& a pelo menos 10 cm de distancia.

+ Se uma fonte de alimentagéo trabalha com multiplos drives, ela deve estar em

conexao paralela.

+ E estritamente proibido retirar o plugue e desconectar o terminal elétrico P2 de uma
vez do driver (conector do motor), ainda existe uma grande corrente que flui através da
bobina quando o motor é parado, conectando e desconectando o terminal P2 fara com
gue uma grande forca eletromotriz induzida queime o driver.
» Os terminais e partes condutoras do cabo ndo devem ser expostos para fora para

evitar curto-circuito acidental e danificar o drive.

5 — SELECAO DA RESOLUCAO E SAIDA DE CORRENTE DO DRIVE
O KTC556AI possui 8 DIP Switchs para configurar os micros passos e a corrente

dindmica de trabalho. Descricdo detalhada como segue:
Y N '

SWI1 [ SW2 | SW3 | SW4 [ SW5 | SW6 | SW7 [ SW8

5.1 — Configuragdes da Corrente

Para um dado motor, maior corrente de acionamento fara com que o motor tenha mais
torque, mas ao mesmo tempo provoca mais aquecimento no motor e Drive. Portanto, a
corrente de saida geralmente é definida para ser tal que o motor n&o ira superaquecer
durante uma operagao de longo tempo.

Dado que as ligacdes em paralelo e em série das bobinas do motor alteram
significativamente a indutancia e a resisténcia resultantes, por isso importante ajustar a
corrente de saida do Drive em fun¢&o da corrente de fase do motor, dos cabos do motor
e dos métodos de ligacao. Porém a selecdo também depende de ligacdes e conexdes.
As trés primeiras chaves (SW1, SW2, SW3) do DIP switch sdo usadas para definir a
corrente dindmica. Selecione uma configuracdo mais préxima a corrente necessaria do
motor.
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0 (dindmico) do driver.
Corrente (pico) Corrente (nominal)

s Sw3
Default [1,0A] Default [1,0A] OFF OFF OFF
2,1A 1,5A ON OFF OFF
2,7A 1,9A OFF ON OFF
32A 23A ON ON OFF
3,8A 2,7A OFF OFF ON
43A 31A ON OFF ON
49 A 35A OFF ON ON
56 A 4,0A ON ON ON

Nota: O Driver demora 400ms para ligar, a unidade pode identificar automaticamente os
parametros do motor.

5.2 — Configuragdes de Micros Passos

0-50 ON ON ON ON

0-100 OFF ON ON ON
0-150 ON OFF ON ON v
0-200 OFF OFF ON ON
0-250 ON ON OFF ON
0-300 OFF ON OFF ON
0-350 ON OFF OFF ON
0-400 OFF OFF OFF ON
0-450 ON ON ON OFF
0-500 OFF ON ON OFF
0-550 ON OFF ON OFF
0-600 OFF OFF ON OFF
0-650 ON ON OFF OFF
0-700 OFF ON OFF OFF
0-750 ON OFF OFF OFF
0-800 OFF OFF OFF OFF

SW8: Deve permanecer na posi¢cao OFF.

11



na de controle de motor de passo deve incluir o motor de passo, 0

driver, a fonte de alimentagéo, o potencibmetro e um botéo liga/desliga. Uma conex&o

tipica € mostrada na figura abaixo.

TDS56A1

vSVde
mentiomete
EGND O—1—

NC ﬁ Self-locking
Stacie . | switch
Sart. J
GND 24-50VDC recommended,
leaving rooms for voltage fluctuation
+Vdc and back EMF of the motor

B+ E> ' 4
B- ~ '

7 — FUNCOES DE PROTECAO

O LED verde indica que o drive esta energizado e pronto para funcionamento. O
LED vermelho é o indicador de falhas, que ao ocorrer alguma o indicador pisca em ciclos
de 3 segundos. Quando a falha é eliminada pelo usurario, o LED vermelho desliga. O

cadigo da falha é mostrado na tabela a seguir:

PRIORIDADE | TEMPO EM ON ONDA - LED VERMELHO DESCRI(;AO
1° 1 Protecédo
i | sobrecorrente

M1 L |

12



Protecéo
sobretensao

32 4 Bobina do motor

(fase em aberto)

Protecdo contra curto circuito
Quando ocorre um curto-circuito ou o excesso de corrente do driver interno, o driver
pisca o vermelho 1 e o flash repetido em 3 segundos. Neste ponto, deve-se eliminar a
falha e desligar e ligar o driver novamente.

Protecdo sobretenséo
Quando a tensao de entrada € superior a 90V, o driver pisca vermelho 2 vezes, e
permanece piscando em intervalo de 3 segundos. Neste ponto, deve-se eliminar a falha
e desligar e ligar o driver novamente.

Protecao contra bobina do motor aberta

Quando o motor esta aberto ou ndo conectado, a luz do driver pisca vermelho 4 ve!s

e permanece piscando em intervalo de 3 segundos. Neste ponto, deve-se eliminar a

falha e desligar e ligar o driver novamente
8 — SOLUCIONANDO PROBLEMAS

Caso o Drive néo funcione corretamente, o primeiro passo € identificar se o problema é
elétrico ou mecénico.

O proximo passo € isolar o componente do sistema que estd causando o problema.
Como parte deste processo, vocé pode ter que desconectar os componentes individuais
que compdem seu sistema e verificar se eles operam de forma independente.

Muitos dos problemas que afetam os sistemas de controle de movimento podem ser

rastreados a ruido elétrico, erros de software do controlador ou erro na fiagao.

13




Motor ndo esta
rodando

ANALISE e CORRECAO

Sem alimentacao.

Verificar borne de poténcia e
conexao com a fonte.

Verificar ajuste do DIP Switch 1 até

Configuracdo de corrente errada. 3
Configuracéo de resolugéo Verificar ajuste de DIP switch 4 até
errada 7

Condicao de falha

Verificar se o LED est4 piscando
com cor vermelha

Motor rodando no
sentido de giro
errado

As fases do motor devem estar
invertidas

Verificar se as bobinas A e B estéo
ligadas conforme indicagéo no
drive.

Drive em Alarme

Algo errado com o drive

Verificar na tabela acima qual o
alarme e corrigi-lo.

Bobina do motor

Verificar se a bobina do motor esta
funcionando normalmente.

Movimento
Irregular do Motor

Sinal de controle muito fraco

Verificar ligacao fisica e sinal |

Interferéncia no sinal de controle

Corrigir cabos para eviw@os

Conexao errada do motor

Verificar a conexdo nos\bornes de
poténcia

Algo errado com a bobina do
motor

Verificar se a bobina do moter esta
funcionando normalmentey, |

Corrente muito baixa, perca de
pulsos

Verificar se o DIP switch de
corrente esta ajustado

Parada do motor
durante a
aceleracéao

Corrente é muito baixa

corretam iiim,
Ajustar corrente no switch d

el até 3

Motor mal dimensionado para
aplicacdo

Entrar em contato com a Kalat
para validagéo do
dimensionamento

Alimentacdo muito baixa

Verificar a alimentacdo na entrada
do drive.

Aceleracdo muito baixa

Ajustar rampa de aceleracéo e
desaceleracéo

Superaquecimento
do drive

Arrefecimento de calor
inadequado

Melhorar ventilacdo no painel

Corrente muito alta

Verificar ajuste de corrente e
ajustar abaixo da corrente de pico
do drive.

Motor gira em
apenas um
sentido

Sinal do drive esté fraco

Verificar ligagéo fisica se esta bem
conectado
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Que esse conteldo tenha agregado valor e conhecimento pra vocé!

Seu contato é importante para nés!
» www.kalatec.com.br
* Instagram - @kalateceautomacéo
» Facebook — kalatecautomacao

NOSSAS FILIAIS:

Matriz Campinas — SP
Rua Salto, 99

Jd. do Trevo

(19) 3045-4900

Filial S&do Paulo — SP
Av. das Nacdes Unidas,
18.801

110 Andar

(11) 5514-7680

Filial Joinville — SC

R. Almirante Jaceguay,
3659

Bairro Costa e Silva
(47) 3425-0042




