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IHSS(C)86-SC Integrierte Schrittmotoren CL mit Bremse

1. Merkmale

. Kostengunstige Closed Loop Schrittmotorlésung

. Hohe Positionsgenauigkeit

. Keine Schrittverluste

. Ruhiger und gleichférmiger Motorlauf bei niedrigen Drehzahlen
. Kompakte GrofRe

. Eingangssignal: Puls / Richtung (PUL/DIR)

. Variable Stromkontrolltechnik, dadurch hohe Effizienz

. Parameter kénnen via RS232 zum PC Ubertragen werden.

. Einstellungen tber DIP-Schalter oder Software.

. Uberstromschutz, Uberspannungsschutz, Positionsabweichungsschutz

2. Beschreibung

Die IHSSXX Antriebe sind eine perfekte Zusammenfilhrung von Schrittmotortreiber und Schrittmotor. Dieses Motorsystem
integriert die Schrittmotor-Steuerungstechnik perfekt in den digitalen Schrittantrieb. Darliber hinaus verwendet dieses Produkt
einen optischen Encoder mit Hochgeschwindigkeits-Positionsriickmeldung von 50us. Sobald eine Positionsabweichung registriert
wird, wird sie sofort behoben. Dieses Produkt kombiniert die Vorteile des Schrittmotorantriebs mit denen des Servoantriebs, wie
geringere Warmeentwicklung, weniger Vibrationen, schnelle Beschleunigung und mehr.

3. Anwendungen

Die iIHSSXX kénnen in verschiedenen Anwendungen eingesetzt werden, wie z. B. Laserschneidmaschinen, Lasermarkierern,
hochprazisen XY-Tischen, Etikettier-Maschinen, CNC-Frasmaschinen usw. Aufgrund der einzigartigen Eigenschaften sind die
iHSSXX die ideale Wahl fir Anwendungen, die sanften Motorlauf bei niedrigen Geschwindigkeiten und kleinen Einbauraum
erfordern.

4. Bezeichnung

[HSSXX-XX-XXX-XX-XX-XX-YY
T

1 2 3 4 5 6 7 8

1. Integrierter Closed Loop Schrittmotor (IHSSC = Integrierter Closed Loop Schrittmotor mit Verpolungsschutz)
2. Motor RahmengréRe: 86 £ 86 mm

3. Nennspannung: 60260V/80280V

4. Haltemoment: 45 2 45Nm /100 2 9,6 Nm

5. Wellenlange: keine Zahl 2 38 mm

6. Zentrierdurchmesser: keine Zahl 2 73 mm

7. Lochabstand: keine Zahl 2 69,58 mm

8. Sonderausstattung: SC 2 mit Bremse

RC £ mit MOD-/CAN-Bus
POCA 2 Alarme zurlicksetzen erfordert Trennung der Versorgungsspannung

5. Elektrische Spezifikation

Parameter: Min Typisch Max Einheit
Eingangsspannung 24 60 (80 %) 80 (100 *) VDC
Ausgangsstrom: 6 A
Pulse pro Umdrehung 4 - 51.200 -
Eingangsfrequenz 200 kHz
Puls Spannung - 5 24 Vv
Steuersignalstrom 5 10 20 mA
Isolationswiderstand 100 /500 - - MQ/V DC
Isolationsklasse B

Bremse
Eingangsspannung: 24 VDC
Strom: 0,125 A

*) iIHSS(C)86-80-100; iIHSS86-80-120
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iIHSS(C)86-SC

6. Motor Spezifikation

Integrierte Schrittmotoren CL mit Bremse

. iIHSS(C)86- | iIHSS(C)86- | iIHSS(C)86- N
Name: 60-45 80-100 | 80-120 Einheit
Strom pro Phase 6,0 6,0 6,0 A
Anzahl der Phasen 2 2 2 >
Haltemoment 4,2 9,6 12,2 Nm
Induktivitat pro Phase 4,0 3,7 8,4 mH £ 20%
Widerstand pro Phase 0,29 0,57 0,76 Q+10%
Tragheitsmoment 1.400 3.100 4.000 g*cm2
Gewicht 2,8 4,8 59 kg

7. Umgebung

Kuhlung Naturliche Kiihlung oder Zwangskihlung

Umfeld Ol, Staub und korrosive Gase vermeiden
) Umgebungstemperatur 0C-40<T

Arbeitsumgebung
Luftfeuchtigkeit 40 % RH bis 90 %RH
Arbeitstemperatur (Motorgehause) max. 90 C

Lagertemperatur -20 C his 65 T

8. Mechanische Spezifikation

13,00

* Welle bei
iHSS(C)86-60-45-SC I
e ~ O
25.00
5.00 : D)
<L LD ﬁ§
()]
L/
\&@ - Dj \J
® < ] ] d
P @
1.60£0.1 o e,
38.00+0.50 L 2200100 [ 48 08x1.00 86.00
Name Lange Motor L Wellenlange Zentrier- Lochabstand
9 SL durchmesser D HD
iIHSS(C)86-60-45-SC 80+1mm 381 mm 73 mm 69,58 mm
iHSS(C)86-80-100-SC 128 +1 mm 38+1mm 73 mm 69,58 mm
iHSS(C)86-80-120-SC 156 + 1Imm 38+1mm 73 mm 69,58 mm

Right of techn. modifications is reserved

www.rocketronics.de

Technische Anderungen vorbehalten

This document is protected by copyright - Dieses Dokument ist urheberrechtlich geschitzt

2/6

22.09.2025



@ Rocketronice

IHSS(C)86-SC Integrierte Schrittmotoren CL mit Bremse

9. Schutzanzeige

‘Red Alarm LED Flash__‘ Time Interval

LED blinkt Beschreibung
1 mal Fehler tritt auf, wenn der Motorspulenstrom die Stromgrenze des Treibers Uberschreitet.
2 mal Spannungsreferenzfehler im Treiber
3 mal Parameter Upload Fehler im Treiber
4 mal Eingangsspannung uberschritten
5 mal Positionsfolgefehler hat den Grenzwert Uberschritten

10.Stecker und Pinbelegung

Die iIHSSXX verfligen Uber drei Anschliisse, einen fiir Stromanschlu3, einen fiir Steuerungsanschliisse und einen dritten fiir die
RS232-Kommunikationsverbindung.

Stromanschluf3stecker +VDC

Pin Name 110 Beschreibung
Eingangsspannung + (Positiv)
1 DC+ | 24 - 60 (80 *) VDC empfohlen, um Raum fiir Spannungsschwankungen und Riickstrome
(back-EMF) wéhrend der Verzégerung des Motors zu lassen. *)iHSS86-80-100
2 GND GND | Eingangsspannung - (Negativ)

Kontrollsignalanschlufd
Pin Name 1/0 Beschreibung

1 ALM- (@] Alarmsignal: OC Ausgangssignal aktiv, wenn eine der folgenden Fehlermeldungen aktiviert ist: Uberspannungs-
, Uberstrom-, Kurzschlussschutz und Positionsfehler. Dieser Port kann maximal 8 mA bei 24V, bzw. max. 200

mW schalten. Der Widerstand zwischen ALM + und ALM- ist im Normalbetrieb hoch und wird bei Fehlermeldung
2 ALM+ O niedrig

3 PED- o In-Position Signal: OC Ausgangssignal, aktiv wenn die aktuelle Motorposition die Ziel-Position erreicht hat.

Dieser Port kann maximal 8 mA bei 24V, bzw. max. 200 mW schalten. Der Widerstand zwischen PED + und

4 PED+ e} PED- ist im Normalbetrieb hoch und wird nach Erreichen der Endposition niedrig.
5 ENA | Aktivierungs-Signal: Dieses Signal wird zur Aktivierung / Deaktivierung der Steuerung verwendet.

Standardmé&Rig bedeutet hoher Pegel Freigabe, und niedriger Pegel Deaktivierung der Steuerung (bei
Verwendung von NPN-Logik). Normalerweise nicht angeschlossen (=aktivierte Steuerung). Bitte beachten Sie,
6 ENA+ I daR das Signal bei Verwendung von PNP-Logik und Differenz-Ausgangssignal gegensatzlich arbeitet, namlich
niedriger Pegel fur ,aktiviert".

7 DIR- | Richtungs-Signal (Direction): Im Puls-Richtungs-Modus ist dieser Eingang fir die low / high Spannungsebenen,
die zwei Richtungen des Motors. Fur eine zuverlassige Reaktion sollte das DIR Signal mindestens 5 ps vor dem
PUL Signal anliegen, Spannungen: 3,5 bis 24 V fur DIR-HIGH, 0 - 0.5 V fir DIR-LOW. Die Drehrichtung des

8 DIR+ I Motors kann auch mit DIP-Schalter S6 umgeschaltet werden (optional: SW5 ON Drehrichtung CW/CCW).
9 PUL- | Pulssignal: Im Puls-Richtungs-Modus ist dieser Eingang fur das Eingangspulssignal, jeweils steigende oder

fallende Flanke aktiv (Uber Software konfigurierbar); Spannungen: 3,5 bis 24 V, wenn PUL-HIGH, 0 - 0,5 V,
wenn PUL-LOW. Fir einen zuverlassigen Betrieb sollte die Impulsbreite bei 200 kHz léanger als 2,5 ps sein
10 PUL+ I (optional: SW5 ON Drehrichtung CW/CCW).

Stromversorgung fiir die Bremse: Dieser Anschluss muss zum Betrieb des Motors mit 24 V versorgt sein.
Bremse wird nur geldst, wenn folgende Voraussetzungen erflllt sind: 24 V ist angeschlossen; kein Alarm ist
aktiv; ENA ist freigeschaltet (siehe Beschreibung ENA); kein Stromausfall des Motors.

12 24V | Die Bremse hélt den Motor beim Eintreten eines der folgenden Ereignisse fest: Alarm wurde ausgeldst; ENA ist
nicht freigeschaltet; Stromausfall des Motors.

11 GND |
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IHSS(C)86-SC Integrierte Schrittmotoren CL mit Bremse

RS232 Kommunikationsanschlul3
. Farben beim beigen |Farben beim grauen .
Pin NEE runden Kabelg flachen Ksbel RS M I
1 NC - - Nicht belegt
2 RX Braun-Weif3 Gelb RS232 Dateneingang
3 GND Blau Grin Masse
4 TX Blau-Weil3 Rot RS232 Datenausgang
5 VCC ) _ +3,3.VAusge}ng (Achtung: Nicht anschlieBen bei Verbindung
zu einem seriellen Port eines PCs!)

Hinweisl: Der RS232-Kommunikationsanschluss ist nicht isoliert. Bitte verwenden Sie ein galvanisch getrenntes Netzteil fiir den
iIHSS(C)86, wenn der serielle Port des PCs nicht isoliert ist.

Hinweis2: Stecken oder ziehen Sie den Stecker nicht bei eingeschaltetem Gerét.

11. DIP Schalter Einstellungen

Pulse pro Umdrehung (SW1-SW4)

Die Pulse pro Umdrehung kénnen tber die DIP-Schalter SW1 - SW4 oder die Software konfiguriert werden. Wenn sich alle SW1
- SW4 in der Position "ON" befinden, nimmt der Treiber die von der Software eingestellte Einstellung der vor. In diesem Fall kann
ein Benutzer Uber die Software auf einen durch 50 teilbaren Wert zwischen 200 und 50000 Pulsen neu konfigurieren. Wenn
irgendein Schalter von SW1 - SW4 in der "AUS" -Position ist, wird die Einstellung tber die DIP-Schalter bestimmt. Verwenden
Sie folgende Tabelle fur die Einstellung:

Pulse / Umdrehung SW 1 SW 2 SW 3 SW 4
Software abhéngig 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

SW 5: Mit S5 kann der Pulsmodus konfiguriert werden. AUS (off) steht fiir PUL/DIR Modus. EIN (on) fur Doppelpuls Modus;
CW/CCW.

SW 6: wird fur die Einstellung der Drehrichtung verwendet. “Off” bedeutet CCW, wahrend “On” CW bedeutet.

SW 7: wird fur die PUL Filtereinstellung verwendet, “Off” bedeutet Max. PUL-Frequenz ist 200 kHz, “On” bedeutet Max. PUL-
Frequenz ist 100 kHz. Hinweis: Wenn der P22 Parameter 0 ist, wird der Wert der Einstellung des Pulsfilters von SW 7 bestimmt.
Falls der Wert Uiber O liegt hat SW 7 keine Funktion.

SW 8: wird fuir die PUL Glattungseinstellung verwendet, “Off’ bedeutet PUL-Glattung ausgeschaltet, “On” bedeutet
PUL-GIlattung aktiv.
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IHSS(C)86-SC Integrierte Schrittmotoren CL mit Bremse

12. Feintuning

Bereits ab Werk sind Standard-Parameter gesetzt. Diese Standardparameterwerte sind optimiert und fur die meisten industriellenj
Anwendungen passend. In den meisten Fallen ist es nicht notwendig sie zu &ndern. Wenn Sie jedoch die Leistung fiir lhren Einsatz
optimieren méchten, kann die Software verwendet werden, mit der diese Parameter justiert werden kénnen.

13.Typische Anschlussarten:

Anschluss unter Verwendung von NPN-Logik
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R1: abhangig von VCC zu wahlen; Empfehlung zwischen 3 - 5 kQ, da die OC Ports max. 200 mW schalten.
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Anschluss unter Verwendung von PNP-Logik
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14. Belegung RS232 Kommunikationskabel

Hinweisl: Der RS232-Kommunikationsanschluss ist nicht
isoliert. Bitte verwenden Sie ein galvanisch getrenntes
Netzteil fir den iIHSSS86-XX, wenn der serielle Port des PCs
nicht isoliert ist.

Hinweis2: Stecken oder ziehen Sie den Stecker nicht bei
eingeschaltetem Gerat.

Definition Remark
e |OM Receive Data
ano |Ofl p|  rower6round
™ |O[l | Transmitpata
OR
NC O [I]] > Reserved
RX @] [[[[ D Receive Data
ano |Ofl |p|  PowerGround
X O |]]] D Transmit Data
vee |OM Pl rowersupply to Hisu
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IHSS(C)86-SC Integrierte Schrittmotoren CL mit Bremse

15. Anschluss der Bremse

Zum Betrieb des Motors muss die Bremse mit 24 V versorgt
werden an Pin 11 und 12 des Kontrollsignalanschlusses (siehe
Abb.). Ist die Bremse nicht mit korrekter Spannung (24 V) und
ausreichend Strom (150 mA) versorgt, ist sie festgestellt. Es
wird dringend empfohlen den Motor nicht mit festgestellter

Sws Bremse zu betreiben, da die erhéhte Stromaufnahme die

Swé ] ’ B . Elektronik zerstéren kann.
Sws z

Swd A Comerro:
Sw3

swz2  jHSSC86 $ : @) Achtung! Schutz vor Verpolung nur bei iIHSSC —Modellen!

Bremse wird festgestellt bei:

Alarm Signal aktiv

Enable Signal inaktiv

Fehler in der Netzverbindung des Motors
Fehler in der Netzverbindung der Bremse
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