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COMMANDE DE MOTEUR PAS A PAS
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Généralités

En complément des axes linéaires a courroie et a vis, Hoerbiger-Origa propose
une gamme de moteurs pas a pas associes a leur commande.

De part sa conception, ce systéme est un produit industriel idéal et innovant.

En effet lacommande de moteur permet de programmer des cycles automatiques
simples. Celle-ci peut dialoguer facilement avec un automate gréce a ces Entrées
Sorties logiques, mais peut également fonctionner de facon autonome. Un pupitre
opérateur encastrable est méme disponible afin de modifier des parametres telles
gue les distances ou les vitesses.

La programmation est rendue tres intuitive gréce a des symboles clairs.

La motorisation et la commande de moteur sont définies en fonction de votre
application. L’ étendue de la gamme permet de répondre aux besoins les plus variés.
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Menu principal

Information sur la contréleur Transfert des
et la version de programme programmes
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communication

Unité de
fonctionnement
(mm, degrés, ...)

Sélection des capteurs
de sécurite

Mise en route

1 - Séection du port de communication

2 - Réglage du courant moteur. Le courant par phase est indiqué sur le moteur
Idle Current est le pourcentage de courant lorsque le moteur est al’ arrét
0% correspond a une mise en roue libre

3 - Réglage du nombre de pas par tour (Mode micropas)
Doit étre associé au réglage du nombre de pas par millimétre

4 - Réglage de I’ unité de fonctionnement (mm, degrés) et du nombre de pas par mm

5 - Sélection des capteurs de sécurité
Non utilisé, Closed ou Open (Open = A ouverture = NF)

6 - Rédliser le programme (Voir les instructions sur la page suivante)
7 - Transférer le programme dans la contrdleur avec Download

8 - Tester le programme avec Execute (Valable uniguement PC connecté)
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Instructions
P ey
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Feed to Lenagth Feed & Retun Feed to Position Feed/Set Output
(e ([ #1234

Feed to Senzor Feed Senzor Rin

Set Abs Pozition Seek Home

2

-
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Wait Time W ait [nput Save &bz Position

— 7 %

GoTao IF Input Ga Ta Set Ij[itpul Carmmnent
O O ®© =

Fepeat End Repeat Fezet Repeat Loop Change Curment

Hand \Wheel Mone
Inzert Delete Cancel
Feed to Length Feed to Sensor & Return

Mouvement relatif

Feed and Return
Mouvement relatif et retour
au point de départ

Feed to Position
Mouvement absolu (Distance
par rapport au capteur d'init.)

Feed & Set Output
Mouvement relatif et miseal
ou a0 d’ une sortie

Feed to Sensor

Mouvement jusgu’ & un capteur
+ ladistance indiquée
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Méme fonction et retour

Set Abs Position

Indiquer que la position actuelle
est une référence fictive pour des
mouvements absolus

Seek Home
Mouvement de mise en référence
sur un capteur NO

Wait Time
Temporisation 0,01 2300 sec.

Wait Input
Attendre un changement d’ état
d une entrée
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Save Abs Position
Sauvegarde la position actuelle
Permet |'apprentissage de points

MMI Prompt
Permet d’ accéder aux fonctions
de I’ afficheur

GoTo
Saut deligne

If Input
Saut conditionnel aune entrée

Set Output
Changement d état d’ une sortie

Comment
Commentaire pour une meilleure
lisibilité du programme

Repeat
Début d’ une boucle

End Repeat
Fin de boucle

Reset Repeat L oop
Annulation d' une boucle

Change Current
Modification du courant ou
mise en roue libre du moteur

Insert
Insérer une ligne

Delete
Effacer une ligne

Hand Whedl
Suit une entrée codeur



Commande de moteur pas a pas

S13540

S| 3540 Réf.: 12996
Dimensions 198 x 57 x 127 mm
Alimentation 230 VAC
Port de communication |RS232, Cable fourni
Courant 0,2a35A
8 entrées optocouplées 5-24VDC
Entrées - 4 entrées libres
- 2 entrées dédiées aux capteurs de sécurité
- 2 entrées dédiées au mode d'avance manuelle
Sorties 3 sorties optocouplées 5-24VDC
Normes CE & TUV
SI 5580 Réf.: 12987
Dimensions 203 x 76 x 135 mm
Alimentation 230 VAC
Port de communication |RS232, Cable fourni
Courant 0,5a55A
8 entrées optocouplées 5-24VDC
Entrées - 4 entrées libres
- 2 entrées dédiées aux capteurs de sécurité
- 2 entrées dédiées au mode d'avance manuelle
4 sorties optocouplées 5-24VDC
Sorties - 3 sorties libres
- 1 sortie Défaut (Surintensité ou Température)
Normes CE & TUV
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Commande de moteur pasa pas

SI100

SI1 100 Réf.: 80001092
Dimensions 203 x 32 x 98 mm
Alimentation 230 VAC
Port de communication |RS232, Céable fourni
Courant 0,2a35A

8 entrées optocouplées 5-24VDC
- 4 entrées libres

Entrees - 2 entrées dédiées aux capteurs de sécurité
- 2 entrées dédiées au mode d'avance manuelle
Sorties 3 sorties optocouplées 5-24VDC
Normes CE & TUV
Pupitre opérateur

| = Bougedlles 3001
2 = Boutedlles THCI

MMI e i

MMI Réf.:12225
Dimensions 125 x 125 x 35 (Encastrable)
Communication |RS232, Cable fourni

ol | o |

Ecran LCD, 4 lignes - 20 caractéres 9 | Oui | Nen

= |00 |un | k2

spacelCarrec | Enler
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Moteur s pas a pas
Moteurs pas a pas 2 phases
Version 8 fils
Normalisé CE
S13540
Type Référence Couple (Nm) Fixation IAccouplement O,SP'_E i
Maxi |2 2400 t/min| & 300 tmin | Moteur preconise
12058 12647 25 & vis
HS23-31 19424 13 0,3 12 12020 19857 |25 a courroie
19163 19866 32 avis
S15580
Type Référence Couple (Nm) Fixation IAccouplement O,SP',E 3
Maxi | a 2400 t/min| a 300 t/min | Moteur préconise
12058 12647 25 avis
HS23-31 | 19424 1.3 0.3 1.2 12020 12185 [25 a courroie
19163 15734 32 avis
15038 10842 32 avis
HN34-38 | 19432 3.7 0.4 3.4 - _
12966 10842 32 acourroie
Céblage (paralléle):
HS23-31 HN34-38
R
A +_BIC/BIeu A +_ouge
5 3 2
@ 3 3
Moteur Moteur
i . i
: E 8fils 5 } 8 fils
m o]
A - - A--1—
Rouge Noir
Blc/Vert . Blanc
Blc/Noi Noir orangel Maron | VO
B+ B - B + B -
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Dimensions moteur s pas a pas
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Moteurs pas a pas avec Driver intégre

PD2

Moteurs pas a pas 2 phases
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Version 8 fils
Normalisé CE
SI100
Référence Couple (Nm) Fixation 1, couplemen{ O>PE
Maxi |a 2400 t/min| & 300 t/min | Moteur preconise
25 avi
PD2-T57-00060 0.6 0.13 0.45 12058 12071 avis
12020 10802 25 a courroie
25 avi
PD2-T57-00120 1.2 0.15 0.9 12058 12071 ave
12020 10802 25 a courroie
12058 12185 25 avis
12020 12183 25 a courroie
PD2-T57-001 1. A 1.2
57-00180 8 0.15 12163 10800 32 avis
motorflansch 10800 32 a courroie
FL 234 8 0
| essee
I":.__‘ g , ’ ?_ .__:,::.".
Cote moteur Cable16384 ou 16381
— Couleur desfils
Pin Nr. | Function ]
1 Power +24 ... 48 V DC (only 24 V DC for PD2-T57xx) Blanc
2 | DIR (Direction) +5 V' Marron
3 CLK [Clock) +5 V Vert
4 CLK (Clock) +24
5 Power GND Gris
B DIR (Direction) - Rose
7 DIR (Direction) +24 \/
8 CLK (Clock) - Rouge
9 [NC
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Dimensions moteur s pas a pas PD2
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Dimensions en mm Sauf PD2-T57-00180 = 10mm

0505

Réferences A B Diamétre d'arbre
PD2-T57-00060 54 90 6.35
PD2-T57-00120 77 113 6.35
PD2-T57-00180 115 151 10
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Fixations moteurs pas a pas

OSP-E acourroie
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& @ 44—~
-------- (Moteur) Z
MA
MF MM
Pour Protection |Fixation
Type OSP-E MA | MF| MM | DM d'accouplement | moteur Accouplement
HS23-31 25 47 | 10 | 78.5| ¢« 57 20606 12020 12185
HN34-38 32 49 [ 18 | 94 |+ 86 20607 12966 10842
OSP-E avis
iR

e

e ot e (Moteur) %

!:

AR MA —I y

MF MM
Pour Protection Fixation

T MA | MF | MM | DM
ype OSP-E d'accouplement | moteur Accouplement
HS23-31 25 38 | 10 |78,5| « 57 20137 12058 12647
HN34-38 32 54 [ 18 | 94 | = 86 20138 15038 10842
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