% Leadshine MERKMALE:

Closed-loop, eliminiert Schrittverluste

T * Breiterer Einsatzbereich — hdheres

Leoadehine ! Drehmoment und hohere Drehzahlen
ES-D808 ! * Reduzierte Warmeentwicklung und
Easy Servo Drive 3 \ hoéhere Effizienz
‘ *  Weicher Lauf und sehr leises
Laufgerausch
L R Ii serev|E ;'1 glg g5 g.?.. 3 » deutlich geringere Drehmomentreserve

bei der Auslegung nétig als bei
herkdbmmlichen Schrittmotoren

« Kein Einstellen und immer stabil
» Sehr geringe Reaktionszeit

¢ Hohes Drehmoment beim Start und
niedriger Drehzahl, hohe Steifigkeit
beim Stillstand

* Niedrige Kosten

Die ES-Serie ist eine kostenginstige Alternative fir Anwendungen, bei denen bisher wegen des hohen Anspruchs an
Leistung und Zuverlassigkeit der Servo die einzige Wahl war. Das System beinhaltet einen 2-Phasen-Schrittmotor mit
einer vollstandig digitalen Hochleistungs-Steuerung und einem internen Encoder. Es werden in Echtzeit Position,
Geschwindigkeit und Strom in einem Regelkreis berwacht, genau wie bei Servo-Systemen. Easy Servos
kombinieren die Vorteile der Servo- und Schrittmotor-Technologien. Sie liefern einzigartige Eigenschaften und
Verbesserungen im Vergleich zu diesen herkdbmmlichen Systemen bei geringeren Kosten als bei Servo-Systemen.

ALLGEMEINE SPEZIFIKATION:

Elektrische Spezifikation (T ;= 25°C/77°F)

ES-D808
Parameter
Min Typisch Max Einheit
Ausgangsstrom 0.5 - 8.2 (Peak) A

Eingangsspannung 24 48 80 VDC

Steuerstrom 7 10 16 mA

Puls-Eingangsfrequenz 0 - 200 kHz
Mikroschrittauflosung 200 40000 Schritte / Umdr.

Isolationswiderstand 500 MQ

STECKERKONFIGURATION:

Die ES-D808 hat vier Anschlisse, je einen zum Anschlufd der Kontrollsignale, fur die Statussignale, fir den Encoder
und fiir Motoranschluf3 und Eingangsspannung.
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HYBRID SERVO DRIVER ES-D808

Kontrollsignalanschluf - Schraubanschluf3
Description

Pulssignal: Im Puls-Richtungs-Modus ist dieser Eingang fir das Eingangspulssignal, jeweils
steigende oder fallende Flanke aktiv (Uber Software konfigurierbar, siehe Hybrid Servo
Software Betriebshandbuch fiir weitere Einzelheiten); Im Doppel-Puls-Modus (Software
konfigurierbar), ist dieser Eingang fiir den Puls im Uhrzeigersinn (CW), aktiv auf hohem
sowohl auch auf niedrigem Niveau. Spannungen: 4-5V, wenn PUL-HIGH, 0-0.5V, wenn PUL-
LOW. Fir einen zuverlassigen Betrieb sollte die Impulsbreite langer als 2,5 ps sein. Bei +12
V oder +24 V zur Strombegrenzung Widersténde seriell schalten. Das gleiche gilt fir das DIR
und ENA-Signal.

Richtungs-Signal (Direction): Im Puls-Richtungs-Modus ist dieser Eingang fir die low / high
Spannungsebenen, die zwei Richtungen des Motors. In Doppel-Puls-Modus (Software
konfigurierbar), ist dieser Eingang fiir den Puls gegen den Uhrzeigersinn (CCW), aktiv auf
hohem sowohl auch auf niedrigem Niveau. Fir eine zuverlassige Reaktion sollte das DIR
Signal mindestens 5 us vor dem PUL Signal anliegen, Spannungen: 4-5 V fir DIR-HIGH, 0-0.5
V fuir DIR-LOW. Bitte beachten Sie, dass die Drehrichtung auch von der Verdrahtung von
Motor und Steuerung abhéangig ist. Das Wechseln der zwei Leitungen einer Motorspule an der
Steuerung bewirkt Umkehr der Drehrichtung. Die Polaritat des Richtungssignals ist per
Software konfigurierbar.

Aktivierungs-Signal: Dieses Signal wird zur Aktivierung / Deaktivierung der Steuerung
verwendet. Standardmafig bedeutet hohes Niveau Freigabe, und niedriges Niveau
Deaktivierung der Steuerung (bei Verwendung von NPN-Logik). Normalerweise nicht
angeschlossen (=aktivierte Steuerung). Bitte beachten Sie, daf? das Signal bei Verwendung
von PNP-Logik und Differenz-Ausgangssignal gegensatzlich arbeitet, namlich niedriges
Niveau fur ,aktiviert“. Der aktive Pegel des ENA-Signals ist per Software konfigurierbar.

— Schraubanschlu’y
Beschreibung

Status -Signalanschluf3

In-Position Signal: OC Ausgangssignal, aktiv wenn die Differenz zwischen aktueller Position
und der programmierten Position Null ist. Dieser Port kann maximal 20mA bei 24V schalten.
Der Widerstand zwischen INP+ und INP- ist bei Aktivitat hoch.

Alarmsignal: OC Ausgangssignal aktiv, wenn eine der folgenden Fehlermeldungen aktiviert
ist: Uberspannungs-, Uberstrom-, Kurzschlussschutz und Positionsfehler. Dieser Port kann
maximal 20mA bei 24V schalten. Der Widerstand zwischen ALM + und ALM- ist im
Normalbetrieb niedrig und wird bei Fehlermeldung hoch. Die aktive Ebene des Alarmsignals
ist per Software konfigurierbar. Flir mehr Details siehe Softwareanleitung.

Encoder AnschluB - Schraubanschluf

Name 1/0
EB+
EB-
EA+
EA-
VCC

EGND

Beschreibung
Encoder Kanal B+ Eingang
Encoder Kanal B- Eingang
Encoder Kanal A+ Eingang
Encoder Kanal A- Eingang
+5V @ 100 mA max.
Signal Masse

O —-— - - -

GND

Encoderkabel Anschlufd
Beschreibung Draht
+5V power input 4
5V Masse 5
Encoder Kanal A+ 6

Name
EA-
EB+
EB-

Farbe
Blau
Gelb
Grin

Draht
1
2
3

Name
VCC
GND

EA+

Farbe
Rot
Weil3
Schwarz

Beschreibung
Encoder Kanal A-
Encoder Kanal B+
Encoder Kanal B-
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Eingangsspannungs- und Motor Anschluf? - Schraubanschluf

Pin Name 1/0 Besch reibung
1 A+ (@) Motor Phase A+
2 A- (@) Motor Phase A-
3 B+ (@) Motor Phase B+
4 B- (@) Motor Phase B-
5 +V | Eingangsspannung (Positiv), 30-72 VDC empfthen, um far
Spannungsschwankungen und “back-EMF* Spielraum zu haben
6 GND GND Eingansspannung - (Negativ)
RS232 Kommunikationsanschlufd
Pin  Name 1/O Beschreibung
1 NC - Nicht angeschlossen
2 +5V @) +5V Ausgang
3 TxD 0] RS232 Datenausgang
4 GND GND  Masse
5 RxD | RS232 Dateneingang
6 NC - Nicht angeschlossen

TYPISCHE ANSCHLUSSARTEN:

Encoder Signal
Controller ES-D808 e £S.M22430
ES-M23440
5 ES-M23480
& Encoder Encoder
ep |::| <E)(Eenssiﬂn Cable‘[] CCab\e
1 1]
Direction must be used
EA+ BLK EA-BLU Power
EB+ YEL EB- GRN Cable
Enable +5V RED  GND: WHT
Control Signal 1 L v Black Power
Connector 2 Extension Cable
v T —— 3 ) B+ Yelow Greeh 4
In-Position N 4
INP- :[ 2 ‘ ;lti
L +¥de 24 75vDC recommended,
FAULT+ | 4 leaving rooms for voltage fluctuation
Fautt N and back EMF of motor
FAULT- :[ 4 \ ;I:
e 4
Status Signal
Connector ~~|—_Power &
Motor Connector

Anschluss unter Verwendung eines Differenz-Ausgangssignals

Encoder Signal

Controller ES-D808 ES-M22430
Connector ESM23440
Control Signal ES-M23480
Encoder Encoder
Connector
524V PUL+ 1 < Extension Cable":] <:Cabie
5V recommended = :[ — % :g 1 :
PUL 2 2 *must be used
Step EA+ BLK EA- BLU Power
EB+ YEL EB-:GRN Cable
Direction +5V:RED GND: WHT
1 A+ Black
Enable Power
2 Extension Cable
3
In-Position
+Vdc  2475vDC recommended,
leaving rooms for voltage fluctuation
Fault and back EMF of motor
FAULT- I 4 ‘ ﬁt
En
Status Signal
N ] _Power &
Connector
Motor Connector

Anschluss unter Verwendung von NPN-Logik
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Control Signal

1
Connect &
5T onnecior -
In-Position INP+ 1 4
INP- I 2 ‘ nt
L
Fault FAULT+ A 3

FAULT- L4 | A=

Status Signal
Connector

Anschluss unter Verwendung von PNP-Logik

MECHANISCHE SPEZIFIKATION (Einheit: mm):

159

Controller ES-D808 Encoder Signal S
VCC = 524V Connector ES-M23440
vee 5V recommended ES-M23480
Encoder Encoder
Extension Cable’ Cable
< |
*must be used
EA+ BLK EA- BLU Pawer
EB+ YEL EB--GRN Cable
+5V:RED GND: WHT

A+ Black

Power
Extension Cable

g+ Yellow! Greer

+VdC  24.75VDC recommended,

leaving rooms for voltage fluctuation

GHo and back EMF of motor

Power &
Motor Connector
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| )
(] M o
1ad
r\-\.\‘
(R
Right of techn. modifications is reserved www. sorotec.de Technische Anderungen vorbehalten, 20.01.14

4




