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o Sistema de Control Servo de Lazo Cerrado

G-sTEr @

O Especificaciones del Driver

UNIDAD(MOTOR+DRIVER)
DRIVER

General

MOTOR
Freno
Alimentacion
Consumo de corriente
Temperatura
Humedad

Vibracion

Velocidad de rotacion

RESOLUCION

Frecuencia maxima
de entrada

Proteccion

Display (LED)

Decision de retardo
(INPOSITION)

Ganancia

Método de entrada
de los pulsos

Direccion de
rotacion

Comando de
velocidad/posicion

Senal Input

Qutpet Seial Output

GSUP28CID GSUP4£201D-[E) GSUP567ID-(E) GSUP6OTID-(E) GSUP86ID-(E)

GSDP28C GSDP4201 GSDP56L] GSDP&0C] GSDP86L]

GSMz8L1D GSM4200D GSMb4LID GSM60CID GSMB6TID

- GSM4&200D-E GSMb4LID-E GSM60CID-E GSMB6CID-E
24/DCE10%

Maximo 1A (Excluida la corriente del motor)

Uso: 0 ~ 50°C | Conservacion: -20 ~ 70°C

Uso: 35 ~ 85%RH | Conservacion: 10 ~ 90%RH

0.56

0 ~3,000r/min

500, 800, 1000, 1600, 2000, 3600, 4000, 5000, 6400, 7200, 10000, 16000, 20000, 32000, 40000
(Maximo 32.000 ppr establecidos por el conmutador giratorio para 28 angulos).

500KHz (ciclo de trabajo 50%)

Fallo de sobrecalentamiento, Fallo de tension, Fallo de sobre-velocidad, Fallo de velocidad
restringida, Fallo de sobre corriente.

Power (Verde), Alarma (Rojo), Inposition (Naranja), Servo On (Azul)

0 ~ 15 Establecido por el conmutador giratorio.

0 ~ 16 Establecido por el conmutador giratorio.

Establecido por 1 CLOCK, 2 CLOCK interruptor DIP.

Establecida la direccion de rotacion del motor mediante un interruptor DIP.

Input Pulse heat (optoacoplador)

SERVO ON/OFF, ALARM RESET, Posicion del Pulso Orden (optoacoplador)

ALARM OUT, INPOSITION OUT (optoacoplador)

Sefial Encoder (A+, A-, B+, B-, Z+, Z-) (Mediante AM26LS31)

* [ es la longitud del MOTOR. Opcion A B,C.




21C Standard of The World STEP Motor-Driver

O Dimensiones del Driver

40,2 39 5

5 105 10.5

=
|: b e & 2
= e}
i 1
E aoo_
ol[o]
[]
L 18
COWINFA
100 12 26
_*Ii‘_ 13
IS
™~

|

Ty
&

b

| e
i

151
157

[ T])
00000 ﬁﬁ“
rello [EE o

=1 i [T

.y
o
Q

g
8

i

Brd

XL

Productos de ﬁﬁ én_gulos




° Sistema de Control Servo de Lazo Cerracdlo

O Setupy

funciones
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Funciones pin del conector de setup

de parametros

i [ ]

Conmutador de resolucién (SW1)

Conmutador del valor de
INPOSITION (SW2)

Conmutador de ganancia
(POSITION GAIN) (SW4)

Conmutador Pulse Input Setup &
Direccion de la rotacion (SW3)

Conector de sefial

2 3 4

Lr
|OOOO!I

Input/Output (CN5)
imers | i
1 +5V
2 T
Conector ENCODER (CN&)
3 RX
4 GND
Conector Motor (CN1)
Conector Power (CN10)

significado LED

Caracteristicas de las protecciones ante fallos y

N° flashes e

u Estado del d|5p|ay (LE D) 1 Sobre-corriente | Cuando se excede el valor limite de corriente.
Funcién Definicién 2 Velocidad Cuando se excede el valor limite de velocidad.
3 Sobrecarga = bseg. de exceso de carga que el par del motor
puede soportar,
Power El?nir;?;?éﬁuando hay A Sobrecalentamiento | Temperatura interna del drive superior a 55°C.
5 Voltaje insuficiente | Alimentacion del motor por debajo del rango
inferior.
b b dlran:tm b Fallo de acceso del motor.
Parpadea cuando la proteccion
estéa activa. 7 Fallo de acceso del | £ g acceso del encoder
Alarma | La funcion de proteccién esta sockder '
determinada por el nimero de 8 Seguimiento de Comando & Posicion real excede 90° durante el
flashes del LED. localizacién giro.
9 Ex;issci:a%en:lrmr Error mayor a 90° con el motor en parada.
Servo Servo ON: Encendido Fallo d . Ocurre el error mas de 1 vez y 3 segundos
ON/OFF | Servo OFF: Apagado 10 alg 0o pasicon posterior a la finalizacién de la operacion.
1 Fallo Input Pulse El pulso de entrada (Input) sobrepasa el limite de
frecuencia.
12 Fallo del sistema | Fallo del sistema (MCU).
LED de |Encendida cuando la desviacion = -
posicién | de posicion respecto a la posicion 13 Fallo de EEPROM E:'rg?nf;r’g:m“"a dezalmacenanuentorde
completa | objetivo esta dentro del valor e -
establecido por SW2. 14 a odeems:tz::uon Fallo de seleccién del motor.
Fallo Serve ON El pulso de entrada se recibe antes que el servo.
15




21C Standard of The World STEP Motor-Driver

@ Diagrama del sistema de modos de entrada de pulso (SW3-1)

Nombre Funcion

El método de entrada de pulsos se puede seleccion como "1 pulso’ 0 "2 pulsos’.

1CLK/2CLK Select pulse input | G\y3_1 ON: Método de 1 pulso seleccionado.
method SW3-1 OFF: Método de 2 pulsos seleccionado.
2-PULSE MODE 1-PULSE MODE

CWIPulse} Pin J_|—|_| _|_]_|_|_|_|_|_|_
CCWIDir) Pin ‘_|—|—|._. | |

Rotational Direction cw ccw Cw ccw

© Modos de rotacién del motor (SW3-2)

Basado en la entrada CW (+Dir) al driver.
SW3-2 ON: CCW (- Direccion)
FORWARD Select Motor Rotation | SW3-2 OFF: CW (+ Direccién)
/ REVERSE Direction
* |a sefial por defecto es CW.

OW

O O
CWeFSHDirection) CCWEIEHDirection)

O Ajuste de resoluciéon (SW1)

Indica el nimero de pulsos enviados por el controlador por cada rotacion del motor.

“ Pulsos/rot. Pulsos/rot. Modo habilitado

0 8

1 800 9 6400
2 1000 A 7200
3 1600 B 10000
4 2000 C 16000
5 2500 D 20000
6 3600 E 32000
7 4000 = 40000




o Sistema de Control Servo de Lazo Cerrado

O Modos de INPOSITION (SW2)

Indica si se cumple la condicion de salida del posicionamiento de
una sefial de pulsos completa. Se obtiene una sefial de salida bajo
la condicion de tener una desviacion respecto a la posicién objetivo
menor del valor de INPOSITION establecido.

N0 | Puiso [No| Pulso | sz |
8

G-sTEP @

© Modos de ganancia de posicion (SW4)

Para ajustar la respuesta del motor de acuerdo a la carga del sistema
una vez el motor ha parado. Ajustar el conmutador de acuerdo a la
carga del motor para lograr una respuesta rapida y estable. Para
valores menores se consiguen respuestas mas rapidas.

0 Moo | 0 | Medo | ——swi
9

0 0 8

1 1 9 ¥
2 2 A 10
3 3 B 1"
4 4 c 12
B 5 D 13
6 b E 14
7 7 F 15

0 1 8
1 2 9 10
7809
2 3 A 11 6 A
3 4 B 12 5 B
. 1 4 (5
4 G 3 3 D
5 b D 14 E
1a F
b 7 E 15
7 8 F 16

O Conector de senal Input/Output (CN5)

ol P o
1 CW+[Pulse+] Input
2 CW-(Pulse-] Input
3 CCW-+(Dir+) Input
4 CCW-[Dir-] Input
5 A+ Output O
b A- Output 20 10
# B+ Output —
8 B- Output J i
u] - O
9 Z+ Qutput N ] d
=l " =
10 Z- Output L B
]
5] - O
1 Alarm Output L ®
12 | INPOSITION Output : - :
]
13 | SERVO ON/OFF Input =
14 | MarmReset | input - “-'"""""'F
arm nese npu 1 1
15 Aux IN Input H
16 BRAKE+ Output O
17 BRAKE- Output
18 NC NC
19 +24VDC GND Input
20 +24VDC Input

O Conector del motor (CN1)

(V0| Funcion | Mava ines

1 /A 4 2
3 /B

OO
4 B 3 m 1

O Conector del encoder (CN6)

(o Funcion | Mapa pines

+HVDC

+5VOC

A+

A=

B+

B-

7+

Za

2 1
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O Conector alimentacién (CN10)

(ol Funcion | Wapapines

1

GND
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O Diagrama del sistema

1. Cable acceso INJOUT

7 Cable intermedic encoder

3 Cable intermedio motor

DC F’rlwer
Supply

T

D PE

O Cables opcionales

@ Cable intermedio al encoder
Cable utilizado para conectar el driver G-STEP con el encoder.

Nombre producto Tipo

GSEEW- Rigido

MGSEEW-[] Flexible

% 0 es la longitud del cable (Maximo 20m)

@ Cable de alimentacion

Cable utilizado para conectar el driver G-STEP _con el voltaje
de alimentacion.

Nombre producto Tipo

GSPEW-L1 Rigido

21C Standard of The World STEP Motor-Driver

| Categoria | Alimentacion | Motor | _Encoder |
Estandar = 30cm 30cm

Maxima 2m 20m 20m

% Los cables del motor y el encoder habilitados no se pueden
conectar directamente al driver. Es necesario el uso de unos
cables de conexion intermedios (Disponibles de manera
separada).

@ Cable intermedio al motor
Cable para conectar el driver G-STEP y el motor.

Nombre producto Tipo

160 olat GSMEW-[] Rigido
(Under 60) MGSMEW-] Flexible
GSMEW-LIH Rigido

186
MGSMEW-[TH Flexible

% 0es la longitud del cable (Maximo 20m)

@ Cable de acceso INJOUT

Cable para conectar el driver G-STEP con el dispositivo de
control.

Nombre producto Tipo

GSIEW-L] Rigido

MGSPEW- Flexible

MGSIEW-] Flexible

% 0 es la longitud del cable (Maximo 2m)

% 0 es la longitud del cable (Maximo 20m)




o Sistema de Control Servo de Lazo Cerrado G - STE P Q

O Diagrama de Cableado Exterior

CONTROLLER JRCEEN G-STEP- @ Series T
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+oV +24V Establecer el interruptor del sistema de acuerdo a
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