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SMA4F Face Avant

INDEXEUR NUMERIQUE INTELLIGENT
AVEC AMPLIFICATEUR MICROPAS 4 FILS
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Spécifications techniques

Alimentation :
Courant moteur :
Résolution :
Moteur :

Entrées logiques :
Sorties logiques :

Liaison série :

Automate :

Visualisation :

Détection défauts :

Connectique :
Poids :

Dimensions :

Certificatio

18 242 VDC /15 a 30 VAC

0 a2 A, programmable par soft

1, 2, 4, 8, 16, 32, 64 micropas par pas
Biphasé, 4, 6 ou 8 fils, bipolaire

8 opto-isolées

8 opto-isolées

RS232C, opto-isolée, a 4800 ou 9600
bauds. Jusqu'd 64 cartes par liaison
série.

100 séquences de 200 phases, 297
phases au total. Gestion optimum du
moteur et des E/S logiques.

Alimentation (LED verte)

Défaut (LED rouge)

Ecran 8 digits : configuration, état des
E/S, position...

Alimentation, Moteur, Mémoire
DIN41612, méale, 96 points, forme C
4509

100 x 160 x 60,6 mm

ns

-Marquage C € (produit qualifié en CEM)

-Tous les circuits imprimés équipant les cartes midi ingénierie

sont UL

La carte de commande SM4F Face Avant est un in-
dexeur numérique avec amplificateur micropas intégré
destinée au pilotage de moteurs pas a pas bipolaires (4,
6 ou 8 fils).

Elle permet le contrble complet et optimum d'un
moteur pas a pas dans son environnement direct.

Grace a son interface de communication RS232C et
son automate temps réel dédié au contréle d'axe, ca-
pable de gérer 8 entrées et 8 sorties logiques libres de
programmation, elle peut ainsi étre soit autonomes, soit
utilisée en mode télécommande depuis un PC ou un
API.

La puissance de son unité intelligente la destine tout
autant & des applications simples mono axe qu'd des
systemes multiaxes complexes. Son étage amplificateur
42V-2A la rend particulierement adaptée au pilotage de
moteurs pas a pas de taille 17 et 23, notamment les 17
PM, 23 LM et 23 KM, ainsi que I'actuateur MIALP.

Références
SMA41-F (carte SIMPA micropas 4 fils avec Face Avant : SM4F)

Options

TR-SO1 (Bornier SIMPA 3U)

TR-SIO (Bornier 8 E/S)

TD-S01 (Bornier SIMPA DIN)

SP xxx-48 (Alimentation secteur xxx W)
Intégration en chassis 3U,

WINSIM 2 (Logiciel de programmation des cartes SIMPA et axes
MAC)

DRVMI (DLL de communication 32 bits compatible Windows 95/98/
NT/XP etc.)

Logiciel WINSIM 2 (option)
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Le logiciel WINSIM 2, est une interface opérateur permet-
tant le dialogue avec un ou plusieurs modules des familles
MICROSIMPA, SIMPA Micropas et MAC depuis un ordinateur
de type PC fonctionnant sous Windows 95, 98, NT, Millenium
ou XP.

Il permet notamment la programmation des différents
parametres de chaque axe, I'exécution de mouvements
immédiats, le contréle de I'état de chaque axe, I'édition de
séquences automatiques ainsi que leurs téléchargements et
leurs exécutions. Il facilite ainsi grandement la mise au point
de votre application.



Connectiqgue, raccordements et réglages

Rangée C|Rangée b|Rangée c|N°
Phase B+ | Phase B+ | Phase B+ | 1
Phase B+ | Phase B+ | Phase B+ | 2
Phase B- | Phase B- | Phase B- | 3
Phase B- | Phase B- | Phase B- | 4
Phase A+|Phase A+|Phase A+| 5
Phase A+|Phase A+ |Phase A+ | 6
Phase A- | Phase A- | Phase A- | 7 o) ®
Phase A- | Phase A- | Phase A- | 8
ALUM 1 |GO/STOP| ALM2 | 9 ﬁL (o™ INGE \
ALIM 1 |GNDMECA| ALIM2 |10
oV 0V 1SO ov 11 FUSIBLE 5X20 4A RETARDE Osupply faultO
ov 0V ISO ov |12 C )
+5V | +5VISO ov |13 rOimpuis/ouputs = ()

+5V +5V ISO oV 14
VMOT | RESERVE INIT+ 15
VMOT | RESERVE | RESERVE | 16
VMOT OUT5- INIT- 17
VMOT OUT5+ | RESERVE |18

IN1+ OuUT6- OuTl- |19
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Step-motor Controller
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IN1- OouT6+ | OUTL+ |20
IN2+ ouT7- | OuT2- |21

IN2- ouT7+ | Out2+ |22 E>
IN3+ OuTs- | OUT3- |23

IN3- OouUT8+ | OUT3+ |24 U @) @)
NG+ IN5+ ouT4- |25
IN4- IN5- ouTa+ |26
RESERVE | IN6+ | RESERVE |27
RESERVE | IN6- | RESERVE |28
OV V24 | IN7+ | RESERVE |29
D+ IN7- RD+ |30
X INg+ RX |31
D- IN8- RD- [32
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