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Para nao ter perda de sincronismo no movimento
§lo. 24-80VDC
* Carga baseada na corrente de saida 0,1-10A
* Alto torque na partida e com baixa velocidade
* Sem reserva de torque
* Altarigidez na parada
* Baixo aquecimento do motor
* Movimento suave do motor e o ruido extra é baixo
* Resposta rapida, tempo de estabilizacdo é zero (sem atraso)
* Sem perda de passos ou posi¢ao
* Sem ajustes, sistema plug-and-play

Descricdo

KTC-DR23EC-K é um modelo de step servo da Kalatec que pode operar com tensdo de 20-80VDC e saida de
corrente continua de 0.1-10 A. Ele tem a capacidade de comandar step motor (motor de passo com encoder) Nem
23 com malha fechada e em tempo real.

Baseada na mais recente tecnologia DSP e adotando o algoritmo de controle avangado da NOVO, o KT
K drive possui controle de servo motores em easy servo motors. Quando adotado como easy servg@ motor, a
caracteristica € a combinagéo de ambos: stepper loop aberto do motor de passo e o sistema de servos brushless,
e ainda oferecendo muitas caracteristicas vantajosas e Unicas para uma excelente movimentacao e perfor
do sistema de controle.

Quando o KTC-DR23EC-K drives é implementado com o step motor SC, ndo tem nenhuma configuracao
necessaria que atende todas as aplicagbes. A saida de resolugé@o padronizada em 2.000 pulsoes por resolucéo
(equivalente a 10 micro passos num sistema de passo com 2 fases). Através das chaves DI§Wrio pode
trocar facilmente resolucéo de saida (Pulsos Por Revolucéo — PPR). '

Aplicacbes

Com muitos recursos avangados exclusivos, o sistema de step servo KTC-DR23EC-K é ideal para muitas industrias
para atualizar o desempenho dos motores de passo ou substituir 0os sistemas servo brushless em muitas
aplicacdes.

Os clientes OEM da Kalatec tem implementado com sucesso o sistema com drive de step servo em aplicagbes
como routers CNC de pequeno a grande porte, moinho CNC, plasma, cortadores/gravadores a laser em grande
escala, equipamentos de etiquetagem, robdtica, maquinas de processo para pedras preciosas, maquinas pick &
place, mesas X & Y.

Especificacdes elétricas

Parametro Minimo Padréo Maximo Unidade
Tensao de entrada DC 24 (10%) 24 80 VDC
Saida de Corrente 0.1 - 10 (pico) A
Pulso de Frequéncia de Entrada 0 - 200 KHz
Corrente Ldgica de Sinal 7 10 16 mA
Resistencia de Isolacdo 500 - - MQ




Ventilagdo Natural ou Forgada

Evite poeira, névoa de 6leo e gases

COrrosivos
Temperatura de -20°-65°C
Armazenamento
Temperatura Ambiente 0°C-50°C
Humidade 40%-90%RH
Temperatura Operacional 70°C méxima

Peso 5809

Especificagdes Mecéanicas
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Atribuicéo dos Pinos e Conectores

O KTC-DR23EC-K tem quatro conectores: controle de sinais, status de sinal, feedback do encoder, poténcia de
motor e encoder.

Controle de Sinal — Parafuso/Terminal

Pino [Nome |I/O |Descricao

1 PUL+ Sinal de pulso: em modo de pulso Unico (pulso/dire¢do), esta entrada representa o sinal
2 PUL- de pulso, cada borda crescente ou decrescente ativada. No modo de pulso duplo, esta
entrada representa o pulso no sentido horario (CW), ativa tanto em nivel alto ou nivel
baixo. 4,5-28V para PUL alto e 0-0,5V para

PUL baixo. Para uma resposta confiavel, os pulsos devem ser mais longos que 2ps.




0, esse sinal tem baixo ou alto niveis de tensao,
J€ rotacdo do motor. No modo de pulso duplo, esse sinal é
po (CCW), ativo em niveis alto e baixo. Para uma resposta
otor, o sinal DIR deve estar a frente do sinal PUL por pelo menos 2us.

4.5-28V DIR alto e 0-0.5V para DIR baixo. Por favor, observar que a dire¢cdo de rotacdo
também esté relacionada ao SW5 para inverter a direcéo.

5 EN+ I Sinal usado para desmagnetizar o eixo do motor. Geralmente, esses bornes ficam
6 EN- [ DESCONECTADOS.

NPN tem sinal nivel alto para habilitacao e sinais de controle PNP e o diferencial séo
ao contrdrio, ou seja, nivel baixo para habilitacéo.

7 ALM+ |O Sinal de saida nivel baixo (NF). Esses terminais podem consumir ou enviar corrente de
até 70mA 24V. Normalmente, a resisténcia entre ALM+ e ALM- possui baixa
8 ALM- (0] impedancia na operacgdo normal e fica alto quando entra em erro.

Feedback do encoder

N

Pino Nome | I/O Descricao
1 EB+ I Entrada do canal B+ Amareélo
2 EB- | Entrada do canal B- Verk{e
3 EA+ I Entrada do canal A+ Preto\
4 EA- I Entrada do canal A- Azul \
5 VCC 0] +5V @100mA max. Vermelho
6 EGND | GND | Sinal de terra Branco
Ligagdo do Motor
Pino Nome I/O Descricao
1 A+ I Fase A+ do motor Verde
2 A- I Fase A- do motor Preto
3 B+ I Fase B+ do motor Azul
4 B- I Fase B- do motor Vermelho
5 +Vdc O Entrada de alimentagdo 24-80VDC recomendado uma folga para
flutuacéo de tenséo. -
6 GND | GND -

Nota: as fases do motor possuem cabos maiores do que os cabos do encoder.

Pinagem DB9 do encoder no motor

Pino Nome I/O Descricao
1 EA+ I Canal A+ do encoder Preto
2 VCC @] Alimentacao do encoder (positiva) Vermelho
3 GND | GND GND do encoder (negativo) Branco
6 EB+ I Canal B+ do encoder Amarelo
7 EB- I Canal B- do encoder Verde
8 EA- I Canal A- do encoder Azul




Steps/Revolution

Software Configured (Default 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

Direcdo do Motor (SW5) e Modo de pulso (SW6)

Funcéo On Off
SW5 Direcao* Ccw CcCcw
SW6 Malha** PM FOC

*SW5: A direcdo real esta relacionada com o nivel de DIR. O usuario pode alternar para altera-lo uma vez.

** SW6: Modo PM (Point Motion) € o modo de comutacdo que monitora a realimentacdo do encoder sem var
da corrente. Aplicacdo em situacdes de correcdes e posicionamento rapidos com melhor rigidez no sistema.

Modo FOC é o modo de controle em malha fechada vetorial que faz a variagdo da corrente. O motor funciona
suavemente, bom torque em alta velocidade, menor geragéo de calor; no entanto a rigidez € menor.

Controle de Corrente
A corrente do motor sera ajustada automaticamente em relacéo a carga ou relacédo estator-rotor.

No entanto, o usuério deve selecionar o modelo do motor (NEMA), nas chaves 7 e 8.

Nema Motor SwW7 Sw8
17 42 ON ON
23 57 OFF ON
24 60 ON OFF
34 86 (Default) OFF OFF

Conector RJ45/ RS232

N&o habilitado para o usuario, uso exclusivo do fornecedor.




d mesma do controlador.

erface de entrada de sinal na figura é 4,5 ~ 28Vdc. Nenhum resistor
limitad® Série é necessario para conexdo de terminagdo Unica ou conexao diferencial.

Para os bornes de indicacéo de sinal (PED e ALM), a tensdo méxima é 28Vdc e a corrente maxima
de saida é 100mA, selecione um resistor adequado de acordo com tenséo externa: a tenséo externa for
24Vdc, o resistor € 2KQ; se a tenséao for 12Vdc, o resistor & 1KQ.

Conexdes com sinal diferencial

O drive esta programado na seguinte forma: ao mandar o trem de pulso no STEP+ e STEP, o
motor executar um sentido de giro e para inverter a rotagcéo, deve-se interromper o trem de pulso no STEP
e mandar no DIR + e DIR-.

Nota: Essa aplicagdo € comum em placas CNC feitas com PIC e outros microcontroladores.
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Dicas para Ligacédo Fisica
Para obter um melhor sinal elétrico evitando ruidos e interferéncia, veja as indicagdes abaixo:

1) Para evitar a interferéncia do drive, recomenda-se a utilizagdo do cabo blindado para o sinal d

2) As linhas de pulso e sinal de direcéo e as linhas do motor ndo podem ser agrupadas lado a lado.
estarem separados com pelo menos 10cm de distancia, caso contrario, o ruido do motor ird interferir fac
com os sinais de direcdo do pulso e causar erros de posicionamento do motor e instabilidade do sistema.

3) Se uma fonte de alimentagéo for usada para varios drives, a conexao paralela deve ser adotada na fonte
de alimentacdo. A conexdo em cadeia de um para outro ndo é permitida. : -

4) E estritamente proibido desligar o terminal do motor. Quando o motor energizado para o nto, ainda
h& uma grande corrente fluindo pela bobina. Desconectar o terminal levara a uma enorme forca eletro
induzida instantdnea que queimara o drive.

5) E estritamente proibido adicionar estanho & cabeca do fio e conectar ao terminal, caso contrario o terminal
pode ser danificado por superaguecimento.

6) Os fios ndo devem ser expostos fora dos terminais, assim evita que um curto-circuito acidental danifique o
drive.

Indicacdes de Protecéo

O LED verde acenderd quando o driver estiver energizado. Quando a protecdo do drive esta ativada, o LED
vermelho piscard periodicamente para indicar algum tipo de erro.

Prioridade | Tempo Sequéncia de onda entre o LED vermelho Descrigéo
1° 1 Protecdo de
sobrecorrente

20 2 Protecéo de sobre
. . tenséo
3° 7 Erro de seguir posicao




Motor ndo
energiza

Analise

Verifique o circuito e a fonte de alimentacdo se estéo
normais

Forc¢a do eixo do motor

O sinal de pulso esta fraco e a corrente do sinal &
aumentada a 7-16mA

Drive bloqueado

Reinicie a energia do drive

O sinal EN esté acionado

Verifique o sinal de EN

N&o responde os sinais de
controle

Sem alimentacéo.

Fio do motor rompido

Verificar e corrigir

Tensdo esta muito alta ou
muito baixa

Verificar a fonte de alimentacdo

Motor ou drive danificado

Fazer a reposi¢do do motor ou do drive

sl

Sem blindagem ou néo
conectado corretamente

Verificar se o aterramento esta correto

Erro de posicao do
motor

Interferéncia de sinal

Verificar se os cabos de poténcia e controle‘estao
afastados. Se sim, entdo colocar um filtro
de supressor

Y

Fio do motor ou encoder
rompido

Verificar e corrigir

Motor ndo gira
com sinal de
pulso e
aceleracdo

Tempo de aceleragdo muito
baixo

Aumentar o tempo de aceleragao

Torque do motor esta muito
baixo

Aumentar o torque do motor

Baixa tensao

Verificar e aumentar adequadamente a tensao




Que esse conteudo tenha agregado valor e conhecimento pra vocé!

Seu contato é importante para nés!
« www.kalatec.com.br

@kalateceautomagéo

kalatecautomagao

NOSSAS FILIAIS
Matriz Campinas — SP Filial Sao Paulo — SP Filial Joinville — SC
Rua Salto, 99 Av. das Nagodes Unidas, R. Almirante Jaceguay, 3659
Jd. do Trevo 18.801 Bairro Costa e Silva
(19) 3045-4900 110 Andar (47) 3425-0042

(11) 5514-7680




