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Im Anschluss an die Bestückung kann das Modul 
entweder auf der Rückseite eines Schrittmotors mit 
den Abstandsröllchen und passenden Schrauben mon-
tiert werden oder mit Hilfe der beiliegenden Winkel-
bleche, wie in Bild 11 gezeigt, seitlich befestigt wer-
den. Dem Bausatz liegt bereits eine kleine Auswahl an 
Montagematerial (Bild 12) bei, mit dem in vielen Fäl-
len das iSMT-Modul befestigt werden kann. In Bild 13 
sieht man deutlich die verschiedenen Montagelöcher 
in der Platine für unterschiedliche Motorgrößen. 

Schrittmotor-Treiber TMC223 (Trinamic)/ 
AMIS-30624 (ON Semiconductor)
Der Schrittmotor-Treiber integriert eine Kom-
bination aus Motion-Controller, Treiber und 
zwei FET-Vollbrücken für einen bipolaren 
Schrittmotor in einem einzigen IC. 
Der Treiber ermöglicht einen Mikroschritt-
Betrieb mit bis zu 16 Mikroschritten je Voll-
schritt (4-Bit-Micro-Stepping) von Motoren 
mit einem Wicklungsstrom von 0,8 A (Iss) 
bzw. 0,57 A (Irms) bei einer zulässigen Mo-
torspannung von 9 bis 29 V. Der Vollschritt-
Betrieb ist bis zu einer Frequenz von 1 kHz 
möglich. Im Mikroschritt-Betrieb ist eine sehr 
exakte und leise Motorpositionierung möglich. 
Die PWM-Steuerung erfolgt mit einer festen 
Frequenz mit automatischer Ausführung von 
schnellem oder langsamem Ausschwingen. 
Ein integrierter RAM (OTP) speichert Motor-
parameter und Konfi gurationen. Er führt nach 
der Konfi guration und Initialisierung alle 
zeitkritischen Operationen, basierend auf 
Zielposition und Beschleunigungsparametern 
(Beschleunigung, Verzögerung, Sanftanlauf), 
autonom aus. Die Kommunikation mit einem 
steuernden Controller (Host) erfolgt über ein 
serielles Zweidraht-Interface (TWI/I2C). Hier-
über werden nicht nur Steuerbefehle, sondern 
auch Diagnose- und Statusmeldungen zum 
Host übermittelt. 

Auf dem Chip sind zusätzlich Schutzschaltungen zur Erkennung von 
Übertemperatur, Überstrom, Kurzschluss, offenem Ausgang und Unter-
spannung integriert, so dass eine hohe Betriebssicherheit gewährleis-
tet werden kann. 
Der Controller verfügt über einen internen 16-Bit-Positionszähler, die 
Drehgeschwindigkeit und die Beschleunigung des Schrittmotors sind 
einstellbar und die Änderung der Zielposition ist während des aktiven 
Betriebs möglich.
Für den Anschluss eines externen Referenzschalters (z. B. Endpositi-
on) ist ein Steuereingang vorhanden. 
Eine sensorlose, konfi gurierbare Stall-Detection-Funktion erkennt eine 
Motor-Überlast, wie sie z. B. an einem Endanschlag auftritt, automa-
tisch und hält den Motor an. So kann man zusätzliche Endschalter im 
mechanischen System einsparen. El
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Blockschaltbild des TMC223 von Trinamic. 
Quelle: TRINAMIC Motion Control GmbH & Co. KG

Aufgrund der nahezu unendlich vielen Anwendungsgebiete und der un-
terschiedlichen Motoren muss von Fall zu Fall weiteres Montagezubehör 
eingesetzt werden. 

Zu beachten ist bei der Montage, dass Unterseite und Oberseite der 
Platine ausreichend Abstand (mindestens 2 mm) zum Motor und zur Um-
gebung einhalten. Um ausreichend ESD-Schutz zu gewährleisten, ist das 
Modul zudem (eventuell zusammen mit dem Motor) in ein Gehäuse einzu-
bauen oder vollständig gegen Berührung abzuschirmen.

Weiterhin müssen alle abgehenden Leitungen (Spannungsversorgung, 
Motoranschlusskabel) kürzer als 3 m bleiben. Um Störungen in der Daten-

Bild 10: Schaltbild der 
Schrittmotorsteuerung iSMT


