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DES (Digital EC Servoamplifier) est un servoam-
plificateur digital trés puissant, assurant par une
commutation sinusoidale du courant un réglage
parfait des moteurs EC (Electronic Commutation).
Dans ce but, les moteurs EC doivent étre équipés
de capteurs a effet Hall et d‘'un codeur digital avec
«Line Driver».

La commande, la surveillance et tous les algo-
rithmes de réglage sont réalisés par un processeur
trés rapide de signaux digitaux.

La conduite du servoamplificateur est opérée tout
simplement a I‘aide de potentiométres, de la méme
maniére que pour les régulateurs conventionnels.
En variante, une configuration reposant sur un

PC (RS232 ou CAN) est aussi possible, ce qui est
utile en cas de montage en série, car toutes les
valeurs de consigne et les parameétres peuvent
étre reproduits numériquement et positionnés tres
rapidement.

La valeur de consigne peut étre donnée de maniére conventionnelle par une entrée analogique

(0...+5V ou £10 V) ou par interface RS232 ou un bus CAN.

La commutation sinusoidale provoque un minimum d‘oscillation du couple et un bruit trés réduit dans le moteur.
Les bobines du moteur sont intégrées dans le DES et prolongent le domaine d‘utilisation du DES vers le moteur
avec une inductivité trés faible.
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4-Q-EC Amplificateur DES 50/5

Notice d‘utilisation

1 Instructions de sécurité

> B B B

> B> B> b P

Personnel qualifié

Linstallation et la mise en service ne doivent étre effectuées que par du per-
sonnel qualifié et suffisamment formé.

Prescriptions légales

Lutilisateur a le devoir de s’assurer que le servoamplificateur et les autres
composantes satisfont aux prescriptions locales de montage et de connexion.

Découplage de la charge

Lors de la mise en service, le moteur doit tourner a vide, la charge étant
découplée.

Dispositifs complémentaires de sécurité

Tous les appareils électroniques ne sont en principe pas a 'abri de panne su-
bite. Les machines et les installations qui en dépendent doivent étre munies
de dispositifs de sécurité indépendants, capable d’intervenir en cas de panne
de la commande ou en cas d’ordre erroné transmis par I'électronique de
pilotage, en cas de rupture de céble ou de tout autre incident technique, en
établissant des conditions d’exploitation bien définies.

Réparations

Les réparations doivent étre exécutées que par du personnel qualifié et
duement autorisé ou par le fabricant lui-méme. Le démontage ainsi que des
interventions inapropriée peuvent engendrer des risques non négligeable
pour l'utilisateur.

Danger

Toutes les parties de I'installation doivent étre hors tension pendant
l'installation du servoamplificateur DES 50/5.
Aprées enclenchement, ne pas toucher les conducteurs sous tension!

Tension maximum de service
La tension d’alimentation doit étre comprise entre 12 et 50 VDC. Toute tensi-
on supérieure a 53 VDC ou inversion de la polarité peut détruire 'appareil.

Court-circuit et mise a la terre

Lamplificateur n’est pas protégé contre un court-circuit entre les bornes du
moteur et la mise a la terre accidentelle ou a Gnd des bornes de connexion
du moteur.

Lappareil contient des composants sensibles aux décharges électrosta-
tiques (ESD)
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2 Données techniques

2.1 Caractéristiques électriques

Tension d’alimentation V. (ondulation tol€rée < 5%) ..........cocurrviirineinsiinsiecisines 12-50VDC
TenSioN de SOMIE MAX.........ciiviuiiiiieieieieii bbb 0.9V,
Courant de SOrtie MAX. | .....ocueveeireieiicicieit bbb 15A
Courant de sortie Permanent | | .......cocuevueieiiiciieieice s 5A
Fréquence de commutation

RENABMENT MAX.....eeitiiticiicieciece ettt r et et e e esaeebeeae e e e s e sseebeessensessessesaeensensessessens

Bande passante du régulateur de COUTANL ..........ccuriirirrrerrrrrer e

Vitesse max. (moteur avec 1 paire de pdles)....

Self de lissage iNtEGrée (Par PaSE) ........cvuvrureeeririeirrieie e

2.2 Entrées

Valeurs de consigne «Set value».................. configurable par DIP switch §9:-10...+10V (R =80kQ)
0..45V (R =50kQ)

CENADIES ... +2.4..450VDC (R =22kQ)

«Digital 1» (Commutation «Monitor n» / «Monitor I») +2.4..+50VDC (R =22kQ)

«Digital 2» (Commutation rég. vitesse / rég. courant) +2.4 ...+50VDC (R =50kQ)

CSTOP it +2.4...+50VDC (R =22kQ)

SIGNAUX COTBU ...ttt A, A\ B, B\, |, N\max. 1 MHz

Signaux capteurs a effet de Hall «Hall sensor 1», «Hall sensor 2», «Hall sensor 3»

CAN ID (CAN Identification) .........cceueueerereerereresrerisisieesesessesesesseeseseenes configurable par DIP-Switch S1...7

ID =1 ... 127 (code binaire)
2.3 Sorties

MONIOX ... configurable par DIP switch §10: -10...+10V (R, =1kQ, f =900 Hz)
0..+45V(R,=1kQ, fg =900 Hz)
Message de surveillance «Ready» ..........ccccovvvrenenrininerenens Collecteur ouvert max. 30 VDC (I <20 mA)
2.4 Tension de sortie
Tension d'alimentation du COABUF..........ccueirieieiecececte ettt +5VDC, max. 100 mA
Tension d‘alimentation capteurs a effet de Hall ............cocoeeeeeieeiccccecceene +5 VDC, max. 50 mA

2.5 Interfaces

.......................................................................................................... RxD; TxD (max. 115 200 bit/s)
CAN_H; CAN_L (max.1 Mbit/s)

2.6 Potentiometres de réglage
N .. Offset, Imax, gain

2.7 Indicateur LED

LED 2 COUIBUIS ....c.cevveirereeeceteeee e READY / ERROR (vert = READY, rouge = ERROR)
2.8 Température-/ Humidité
EXPIOIATON. ...t -10 ... +45°C

SEOCKAGE ... -40 ... +85°C
Humidité relative 20 ... 80 % non condensée

2.9 Caractéristiques mécaniques

POIAS .. env.410g
DIMENSIONS ...ttt st e st e et e e b e s s bt e sbessbessbessatesasaesbeebessraens selon dessin, chapitre 9
2.10 Connexions

BOMNES PCBi......oooieeeeeee et Power (6 poles), Signal (18 pdles)
P b E bbb bbb 3.5 mm
Convenant pour sections de filS.........ccccvveiivinerereseeeece e 0.14 ... 1 mm?2fil fin torsadé ou

0.14 ... 1.5 mm? & un conducteur
COUBUI ...ttt b et sn s b s s be e connecteur DIN41651 (10 pdles)

pour cable plat, pas de 1.27 mm, AWG28
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Notice d‘utilisation

3 Cablage externe minimal
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Notice d‘utilisation

4-Q-EC Amplificateur DES 50/5

4 Instruction d‘utilisation

4.1 Détermination de la puissance d‘alimentation

4.2 Fonctions des potentiométres

N’importe quelle alimentation a courant continu peut étre utilisée, si elle ré-
pond aux exigences minimales résumées ci-dessous.

Durant la phase d’installation et de mise au point, nous vous recommandons
de séparer mécaniquement le moteur de la machine qu’il doit entrainer, afin
d’éviter tout dommage résultant d’'un mouvement incontrélé.

Puissance d’alimentation nécessaire

Tension de sortie VCC min. 12 VDC; max. 50 VDC
Ondulation <5%

Courant de sortie 5 A en continu (15 A max.)

Le tension d’alimentation nécessaire peut étre calculée comme suit:
Valeurs connues
Couple en exploitation M, [MNm]

Vitesse d‘exploitation n, [tr/min]

Tension nominale du moteur U, [V]

Vitesse du moteur a vide a Uy, n, [tr/min]

Pente vitesse/couple du moteur An / AM [tr/min / mNm]

Valeur cherchée
= Tension d‘alimentation V. [V]

848 4 43

Solution

U An 1
Vee == (ny+——-My) - —+2[V
cc o (1, AM 5) 0.9 V]

Choisissez une alimentation pouvant fournir la tension sous charge ainsi cal-
culée. Dans la relation ci-dessus est tenu compte d’'une modulation max. du
PWM de 90 % ainsi que d’'une chute de tension de 2 VDC a I'étage final.

Note: Lalimentation doit pouvoir absorber I'énergie refoulée lors de décélé-
rations (par exemple dans un condensateur tampon). Lors de l'utilisations a
stabilisation électronique il faut s’assurer que la protection contre les cou-
rants de surcharge ne limite pas les modes de fonctionnement de 'unité
d’asservissement.

<+«—— P2 Offset
P3 1.,
«+«—— P4 gain

+«—P1n,,

l

1]2]3[4]5[6]1]2]3[4]5]6]7[8]o[10[1[12[13[14]1516[17[18][ === —
) EEEEEE PR e R ol M St ||

v v v AAERAAERALAERALI |

Tourner vers la
gaucheO droiteo

Plus rapide
max.
25 000 tr/min

Potentiomeétre Fonction

Vitesse max.

a valeur max.

max (par potentiometre externe a
fond; 5V; 10 V)

Ajustement: n =0

Plus lentement

P n min. 0 tr/min

(consigne par potentiome-

moteur tourne

moteur tourne

P2 Offset tre externe en position au a gauche a droite
milieu)
I lusbas~0A lus haut~ 15 A
p3 |—ma Limite de courant P P
- plusbas~0A | plushaut=5A
P4 Gain gain plus bas plus haut
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4-Q-EC Amplificateur DES 50/5 Notice d‘utilisation

4.3 Ajustement des potentiomeétres

4.3.1 Réglage de base

Le positionnement de base des potentiomeétres permet d’obtenir un fonction-
nement idéal.

Les appareils sous emballage original sont déja préajustés en usine.

Réglage de base des potentiométres ) i")’ c
g R
P1 N 30 %" ) sees
P2 Offset 50 % } l } 1
P3 e 50 % | o ag e
P4 gain 30 % (\ o |
1) 30 % correspond a nmax = env. 7500 tr/min
2) 50 % correspond a Icont = env. 2.5 A; Imax = 7.5 A
4.3.2 Ajustage
Régulateur de vitesse digital 1. Imposez la vitesse maximale (env. 10 V), puis tournez le potentiométre
(voir aussi 5.1.6) P1n__ jusqua I'obtention de la vitesse désirée.

2. Mettez le potentiometre P31__ a la valeur limite désirée.

Important: La valeur limite | (=1/,1__,) doit se trouver au-dessous du cou-
rant nominal (courant continu maximum), figurant sur la fiche des caractéri-
stiques du moteur.

3. Augmentez le gain du potentiométre P4 gain lentement, jusqu’a ce que
I'amplification soit suffisante.

Important: Si le moteur vibre ou fait du bruit, 'amplification est ajustée sur
une valeur trop élevée et le potentiometre doit étre réajusté jusqu’a ce que
l'instabilité de la boucle fermée de réglage disparaisse, quelle que soit la
charge.

4. Imposez une vitesse nulle, par exemple en court-circuitant la valeur de
consigne d’entrée. Amenez la vitesse de rotation du moteur a zéro a I'aide du
potentiométre P2 Offset.

Remarque: Ce pas n’est pas nécessaire lors de I'application d’une consigne
de vitesse a I'aide d’'un potentiométre externe.

Reégulateur de courant digital 1. Mettez le potentiometre P31__ a la valeur limite désirée.

(voir aussi 5.1.6) Important: La valeur limite | (=1/,1 ) doit se trouver au-dessous du

courant nominal (courant continu maximum), figurant sur la fiche des
caractéristiques du moteur

2. Imposez une vitesse nulle, par exemple en court-circuitant la valeur de
consigne d’entrée. Amenez la vitesse de rotation du moteur a zéro a I'aide du
potentiométre P2 Offset.

Remarque
En mode régulateur de courant digital les potentiometres P1 n__ et P4 gain
ne sont pas actifs.
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Notice d‘utilisation

4-Q-EC Amplificateur DES 50/5

5 Description des fonctions d’entrées / sorties

5.1 Entrées

5.1.1 Valeur de consigne «Set value»

Set value range -10 ... +10V

Set value range 0 ... +5V

5.1.2 Enclenchement «Enable»

«Enable»

«Disable»

Il existe le choix entre deux variantes pour appliquer une consigne analo-
gique. Les variantes se réalisent en choisissant le DIP switch S9 «Set value
range».

Lentrée «Set value» est protégée contre les surtensions.

Domaine des tensions d’entrée -10 ... +10V
Type de circuit d’entrée Différentiel
Résistance d’entrée 80 kQ

Valeur de consigne positive
Valeur de consigne négative
DIP switch S9

(+Set Value) > (-Set Value)
(+Set Value) < (-Set Value)

OFF ODF'D:DDDDDID

Domaine des tensions d’entrée 0..45V
Type de circuit d’entrée contre Gnd
Résistance d’entrée 50 kQ

Valeur de consigne positive
Valeur de consigne négative
DIP switch S9

(-Set Value) < 2.5 VDC
(-Set Value) > 2.5 VDC

|32545678%0
0000000 o
ON loff

Résistance conseillée pour le potentiome- 1 kQ

tre externe

Set value range 0 ... +5 V est en général choisie lorsque la consigne analo-
gique est donnée par un potentiometre.

Si la tension est indiquée comme «Enable», le servoamplificateur commute la
tension du moteur vers les connexions du bobinage. Si I'entrée est «<Enable»
n’est pas commutée ou est connectée a la terre, I'étage de puissance devient
hautement résistant et il est ensuite déconnecté.

Lentrée «Enable» est protégée contre les surtensions.

Résistance d’entrée

Tension minimum d’entrée
Tension maximum d’entrée
Temps de commutation

Tension minimum d’entrée
Tension maximum d’entrée
Temps de commutation

22 kQ (+5 V)
10 kQ (+24 V)

+2.4VDC
+50.0 VDC
Type 3ms (a5V)

0VDC
+0.8 VDC
Type 4 ms (a 5V)

Edition Juin 2007 / Nr. Doc. 811734_PDF_F - 01 / sous réserve de modification
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4-Q-EC Amplificateur DES 50/5

Notice d‘utilisation

5.1.3 «Hall sensor 1», «Hall sensor 2», «Hall sensor 3»

5.1.4 «<STOP»

«STOP» inactif

«STOP» activé

«Monitor n» activé

«Monitor I» activé

Les capteurs a effet Hall sont utilisés pour obtenir I'information de la position
du rotor d>abord lors du démarrage et ensuite lors du fonctionnement.
Les entrées «Hall sensor» sont protégées contre les surtensions

max. 0.8 V
min. 2.4V
2.7 kQ par rapport au +5 VDC

Niveau de tension LOW
Niveau de tension HIGH
Résistance interne pull-up

Adapté pour circuit intégré de taitement des signaux de Hall avec trigger de
Schmitt et sorties a collecteur ouvert.

En appliquant une tension sur la connexion «STOP», le nombre de tours du
moteur regoit une décélération max. (Valeur du potentiométre P31 _ ) réglée
sur l‘arrét.

Si I'entrée «STOP» reste non connectée (floating) ou reliée a la terre, la

vitesse du moteur n‘en est pas influencée.
L‘entrée «STOP» est protégée contre les surtensions.

Résistance d‘entrée

22 kQ (+5 V)
12 kQ (+24 V)

Tension minimum d’entrée 0VDC

Tension maximum d‘entrée +0.8 VDC
Tension minimum d’entrée +2.4VDC
Tension maximum d‘entrée +50 VDC

Commutation du signal moniteur «Digital 1»
En commutant le signal moniteur «Digital 1» de I‘entrée connectée (floating)
ou reliée a la terre, la vitesse instantanée n du moteur est indiquée sur la

sortie «Monitor».

En appliquant une tension sur la connexion «Digital 1», la valeur réelle du
courant | est indiquée sur la sortie «Monitor».
L‘entrée «Digital 1» est protégée contre les surtensions.

Résistance d‘entrée

22 kQ (+5 V)
12 kQ (+24 V)

Tension minimale d’entrée 0VDC

Tension maximale d‘entrée +0.8 VDC
Tension minimum d’entrée +2.4VDC
Tension maximum d‘entrée +50 VDC

8 maxon motor control
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Notice d‘utilisation

4-Q-EC Amplificateur DES 50/5

5.1.6. Commutation du régulateur (nombre de tours / courant) «Digital 2»

Si I'entrée «Digital 2» reste non reliée (floating) ou connectée a une tension
de plus de 2,4 VDC, le servoamplificateur est utilisé comme régulateur digital

Régulation de vitesse, activé

Régulation de courant, activé

5.1.7. Codeur

du nombre de tours.

Si la connexion «Digital 2» est reliée a la terre, le servoamplificateur est utili-

sé comme régulateur digital du courant.

L‘entrée «Digital 2» est protégée contre les surtensions.

Résistance d‘entrée
Tension minimale d’entrée
Tension maximale d‘entrée

Tension minimale d’entrée
Tension maximale d‘entrée

Remarque

50 kQ (+5 V)
12 kQ (+24 V)

+2.4VDC
+50VDC

+0VDC
+0.8 VDC

Si le mode du régulateur est commuté, un processus «Enable-Disable» (voir
point 5.1.2) doit étre donné pour I'activation du nouveau mode.

Tension d’alimentation du codeur
Fréquence maximale du codeur
Valeur de la tension

Line Receiver interne

+5 VDC max. 100 mA
1 MHz

TTL
basse max.0.8V
haute min.2.0V

EIA standard RS-422

Il est recommandé d’utiliser un codeur avec un «Line Driver» intégreé.

Connecteur male (vue frontale)

Configuration des broches d’entrées du codeur:

n.c. Non connectée

+5V +5VDC max. 100 mA

Gnd Masse
n.c. Non connectée

A Canal A

B\ Canal B inversé

B Canal B

- © 00 NO O WN =
>
=

0 | Canal | (Index)

Canal A inversé

I\ Canal | (Index) inversé

Cette configuration est compatible avec celle de la fiche du cable plat allant
vers le codeur HEDL 55xx (avec Line-Driver) et avec codeur MR (avec Line-

Driver) de type ML et L.

Remarque

Le réglage de base du DES 50/5 se réfere au codeur de 500 impulsions par
tour. Pour d’autres codeurs, le réglage doit étre modifié avec le logiciel (GUI).

Edition Juin 2007 / Nr. Doc. 811734_PDF_F - 01 / sous réserve de modification
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4-Q-EC Amplificateur DES 50/5 Notice d‘utilisation

5.2 Sorties

5.2.1 Tension auxiliaire «V_. Hall +5V /50 mA OUT»

Une tension auxiliaire de +5 V générée en interne est mise a disposition pour:
— l‘alimentation des capteurs Hall

— lacommande des entrées Enable, Digital 1 et Digital 2
— l‘alimentation des potentiometres externes de 1 kQ

La sortie est protégée contre les surcharges

Tension de sortie +5VDC
Courant de sortie max. 50 mA
5.2.2 Image «Monitor»
Moniteur de vitesse «Monitor n» Entrée «Digital 1» 0 ...+0.8 VDC (ou non connectée)

Limage de la vitesse a pour tache essentielle la visualisation qualitative des
phénomenes dynamiques. La vitesse absolue est déterminée par les pro-
priétés des capteurs de la vitesse et par la position du potentiometre n__ .
tension de sortie du moniteur de vitesse est proportionnelle a la vitesse du

La

moteur.
DIP switch S10 % OFF  DIP switch S10 A ON
Plage des tensions de sortie 0...+5VDC -10...+10VDC
Ondulation max. 0.02 V max. 0.08 V
Résolution env.0.0125V env. 0.0500 V
(400 Steps) (400 Steps)
Résistance de sortie R, 1 kQ 1kQ
Fréquence limite f; 900 Hz 900 Hz
Exemple:
-n_. correspond a ov -10V
0 tr/min correspond a 25V oV
+n__ correspond a 50V +10V
Moniteur courant actuel Entrée «Digital 1» +2.4 ...+50 VDC

«Monitor I»
Le servoamplificateur fourni a des fin de surveillance un signal moniteur du

courant actuel. Ce signal est proportionnel au courant moteur.

DIP switch S10 ¥ OFF  DIP switch S10 A ON

Plage des tensions de sortie 0...+5VDC -10 ... +10VDC
Ondulation max. 0.02 V max. 0.08 V
Résolution ca.0.0125V ca. 0.0500 V
(400 Steps) (400 Steps)

Resistance de sortie R, 1kQ 1kQ
Fréquence limite f, 900 Hz 900 Hz
Facteur de proportionnalité ~6 AV ~1.5 AV
Exemple:

-15 A correspond a oV -10V

0 A correspond a 25V ov

+15 A correspond a 50V +10V

La sortie Moniteur est protégée contre les surcharges.
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5.2.3 Message de surveillance «Ready»

Le signal «Ready» peut étre utilisé pour indiquer si I'état opérationnel est prét
ou si une erreur a été détectée par l'unité de contréle. La condition d’erreur
est mémorisée. Pour I'annuler, le servoamplificateur doit étre libéré (Enable).
Si la cause de I'erreur n’est pas supprimée, alors I'alarme d’erreur est a nou-
veau immédiatement réactivée.

|
|
|
1
|
|
|
|
|
|
I N
1 N
|

=<|‘
’//
InN]
=
i
1l
™~

“Ready”E|1 5 Imax<20mA < <

Une tension externe additionnelle est nécessaire:

Plage de la tension d‘entrée max. 30 VDC
Courant de sortie <20 mA

TR i
Tiddddaa T

Variante 1 Sortie Erreur J403 court-circuit (0 Q)
Standard (livraison d’usine) J404 pas connecté (ouvert)

La sortie a collecteur ouvert est en cas normal commutée a la terre s’il n’y a
pas de faute.
En cas d’erreur le transistor de sortie se bloque (voir aussi 6.2).

Variante 2 Sortie Erreur inversée J403 pas connecté (ouvert)
Spécial (selon désir utilisateur) J404 court-circuit (0 Q)

La sortie «Open-Collector» est bloquée en cas normal, donc sans erreur.
En cas d‘erreur le collecteur du transistor de sortie est connecté a la terre
(voir aussi 6.2).
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5.3 Interfaces de communication
5.3.1 Interface sérielle «<RS232 RX», <RS232 TX»

Connexion DES - PC

Tension maximum d‘entrée
Tension maximum de sortie
Maximum bit rate

Type de protection de ligne
Driver/Receiver interne RS232
Baudrate (configurable)

Remarques

+30V

+30V

115 200 bit/s

ESD

EIA RS232 standard
Jusqu’a 115 200 bit/s

— Tenez compte du «Baudrate» maximum de l'interface serielle de votre

ordinateur.

— Le réglage standard du «Baudrate» est de 38 400 Bauds. Une réglage
différent peut se faire grace au software GUI.

Data bits
Parité
Stop bit
Protocole

Servoamplificateur DES 50/5
Borne 16 Gnd

Borne 17 RS232 RxD

Borne 18 RS232 TxD

5.3.2 CAN interface «CAN high», «<CAN low»

Connexion DES — CAN bus réseaux
CiA DS-102

Type standard

Maximum bit rate

Nombre maximal de noeuds CAN
Protocole

CAN frame type

Identifier

Servoamplificateur DES 50/5
Borne 14 CAN high

Borne 15 CAN low

Borne 16 Gnd

8
aucune
1
aucun

PC interface (RS232), DIN41652
Pin 5 Gnd
Pin 3 TxD
Pin 2 RxD

CAN high-speed

ISO 11898 compatible

1 Mbit/s

127

CAN 2.0B

Standard (11 bit Identifier)

avec Software par CAN ou RS232

CAN 9-pin D-Sub (DIN41652)
Pin 7 CAN_H

Pin 2 CAN_L

Pin 3 CAN_GND

12 maxon motor control
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5.3.3 CAN ID (CAN Identification)

La CAN-ID (node address) est réglée par les interrupteurs S1 ... 7.
En utilisant les codes binaires, il est possible de coder toutes les adresses

de1...127.
Interrupteur | Code binaire | Valence
1 20 1
2 2 2 1234567890
3 22 4
ARRRERRCO0
4 2° 8 OFF
5 24 16
6 25 32
7 28 64

En additionnant les valences de tous les interrupteurs qui sont en position
»ON“ on obtient la CAN-ID (node address).

Exemples:
La tabelle ci-dessous n’est pas exhaustive et doit servir d’aide.
Interrupteur 1 2 3 4 5 6 7
Valence 1 2 4 8 16 32 64
CAN-p | Positiondes Calcul
interrupteurs
1234567890
1 L 1 0 0 (] (] 0 0 1
OFF
1234567890
2 ] 1 (] 0 ] 0 (] 2
32 (] 0 0 (] (] 1 0 32
35 1 1 (] 0 ] 1 (] 1+24+32
1+2+4+
127 1 1 1 1 1 1 1 | 8+16+32
+ 64
Remarques

— CAN-ID = 0 n'est pas valable et est remplacée par CAN-ID = 1.
— Les interrupteurs 8 a 10 n'influence pas la CAN-ID.
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5.4 Commentaires relatifs a la limitation de courant.
Les moteurs sans balais maxon EC conviennent particulierement bien pour
des applications servo. Des accélérations élevées et une protection ther-
mique sont exigées. Le servoamplificateur digital DES 50/5 est équipé d’une
limite de courant |__ et une limite | De cette facon les deux exigences sont

cont

remplies.
Max. courant de sortie dynamique | __ <15A
Max. courant de sortie permanent | <5A
Rapport: 1 1., 3:1

Le courant déterminé a l'aide du potentiometre courant permanent |
(0 ... 5 A) est disponible sans limitation de temps.

Pour de courtes périodes un courant plus élevé est disponible (I =31 ),
ce courant disponible dépendra de ce qui s’est passé précédemment.

cont

5.4.1 Courant d’accélération unique

Le diagramme ci-dessous montre le lien entre le rapport| /1 etle temps
pendant lequel | _ peut étre obtenu.

max

Single Cycle Current

25

cont]

gl |

Current Ratio [I /1
-

‘.-l

0 1 2 3 4 5 6 7 8

Current Duration T, [s]

Pendant le temps T, un courant supérieur | _est admis pour I‘accélération
du moteur. Ensuite le courant permanent est limité a |

cont”
Exemple

Courant permament maximal | =5 A

cont

Courant de sortie maximal | =15A

Question:
Combien de temps le DES autorise-t-il le courant d’accélération | . =15 A?

Solution:
Rapport du courant! /1 =15A/5A=3

cont

Temps d’accélération T = 0.6 s (du diagramme)
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5.4.2 Zyklischer Betrieb

A l'aide du diagramme ci-dessous, il est possible de savoir combien de temps
le DES peut fournir de maniere cyclique un courant de sortie | déterminé,
ceci a la condition que le courant entre les accélérations soit égal a zéro.
Sinon, ce temps diminue. Le diagramme montre le lien entre le rapport cycli-
que (T /T,) etle rapport du courant pendant le ,temps de marche“ avec le
courant maximal programmeé de charge permanente continue (I /1

cont) )

Cyclic Current

2.5

Pl //
o

E \\\\\
NN
SIS

0.0% 20.0% 40.0% 60.0% 80.0% 100.0%
Dutycycle [Ton/ Teord

‘+Tlol=25 —#—Ttot=4s —*—Ttot=6s —®—Ttot=8s ‘

Le diagrmme monte 4 différent courbes pour les temps de cycle total
T,.=2s,4s,6sund8s.

Exemple

Tempsdecycle T =4s

Courant permament maximal | =5 A

cont
Question:
Courant cyclique possible de sortie a une durée d‘établissement de 400 ms.

Solution:

Rapport cyclique = T /T _ =400ms/4s=0.1 > 10%
Rapport du courant (I /1) =2.6 (du diagramme)
Courant cyclique possible de sortie |, pendantT =
26xl =26x5A=13A

cont

A
Y

ON

A
Y

ON

cont |

Temps'
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6 Etats de fonctionnement

6.1 Sans erreurs

La LED verte sert a différencier les états «Enable» et «Disable».

DES a I'état «Disable» (DES en état de fonctionnement tout est en ordre): La
LED verte clignote (a env. 1 Hz) et la LED rouge est éteinte.

DES a I'état «Enable» (étage de puissance en service): La LED verte est
allumée en permanence, la LED rouge est éteinte.

6.2 Avec erreurs

Les états d’erreurs sont reconnus par le DES.
Quand il y a une erreur, la LED rouge est allumée en permanence et la LED
verte clignote avec une fréquence variable (dépendant de I'erreur).

2 3 4 5 6

1
Exemple: Error 5 LEDveteestalumée 9 M) M) M M ML LM LML

Clignote-
ment de la | Erreurs possibles
LED verte
Error 0 => Hall sensor error
— Connexion incorrecte des capteurs a effet Hall
! — Connexion incorrecte de I'alimentation des capteurs a effet Hall
— Un capteur a effet Hall du moteur est endommagé
Error 1 => Index processing error
— Codeur sans impulsion d’indexation (canal | défectueux)
2 — Les parametres systeme sont erronés (,Encoder Resolution®)
— Lafréquence des signaux du codeur est trop élevée
3 Error 2 => Wrong setting of encoder resolution
— Les parameétres systéme sont erronés (,Encoder Resolution®)
Error 3 => Hall sensor 3 not found
a — Connexion incorrecte du capteurs a effet Hall 3

— Capteur a effet Hall 3 du moteur est endommagé

— Les parametres systéme sont trop petits (,Encoder Resolution®)
Error 4 => QOver current error

— Court-circuit dans le bobinage

— Lalimentation limite le courant de démarrage

5 — Lajustement du gain est trop grand => I'amplification de la régulati-
on de vitesse doit étre réduite

— Le paramétre systéme ,Acceleration” est trop grand
— Létage du puissance est endommagé

Error 5 => Over voltage error

— Latension d’alimentation est trop grande

6 — Latension en mode générateur (force électromotrice) est trop
grande
7 Error 6 => Over speed error
— La vitesse de rotation est trop élevée (> 30 000 tr/min)
8 Error 7 => Supply voltage too low for operation
— Latension d’alimentation est trop faible pour le fonctionnement
Error 8 => Angle detection error
— La différence angulaire entre codeur et capteurs a effet Hall est trop
9 grande
— Parasites sur les signaux du codeur ou des capteurs a effet Hall
12 Error 11 => Overtemperature

— Latempérature de I'étage de puissance est trop élevée
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7 Installation conforme a la compatibilité électromagnétique (CEM)

Alimentation (+V_. - Power Gnd)
— Aucun blindage n’est normalement nécessaire.

— Cablage a point neutre lorsque plusieurs amplificateurs sont desservis
par la méme alimentation secteur.

Cable du moteur (> 30 cm)
— Un cable blindé est vivement recommandé.

— Connectez le blindage aux deux extrémités:
Cété ADS 50/5: Borne 3 «Ground Safety Earth» et/ou fond du boitier.
Coté moteur: Boitier du moteur ou construction mécanique reliée a

faible résistance au boitier du moteur.
— Utilisez un céble séparé.

Céble du capteur a effet Hall (> 30 cm)
— Un céble blindé est vivement recommandé.
— Connectez le blindage aux deux extrémités:
Cété DES 50/5: Borne 1 «Ground Safety Earth» et/ou fond du boitier.
Coté moteur: Boitier du moteur ou construction mécanique reliée a
faible résistance au boitier du moteur.
—  Utilisez un cable séparé.

Raccordement direct du cable moteur/Hall au DES 50/5 (<30 cm)
—  Tube de blindage sur le cable de raccordement moteur/Hall (& I'exception
de EC 45/EC 60).

— Connectez le blindage aux deux extrémités du cable.

ou

— Liaison a résistance aussi faible que possible entre le boitier du moteur
et la borne 1 «Ground Safety Earth» et/ou le fond du boitier du DES
50/5.

— Faites passer le céble de raccordement moteur/Hall aussi prés que
possible de la liaison citée ci-dessus.

Cable du codeur
— Nous recommandons d’utiliser un codeur avec Line Driver.

Canal A, A\ ; canal B, B\; canal |, I\ ; conducteurs torsadés par paires.
Aucun blindage n’est normalement nécessaire.
Utilisez un cable séparé.

RS-232
—  Nous recommandons l'utilisation d'un céble blindé, torsadé par paires de
conducteurs.

—  Utilisez un céble séparé.
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CAN

Voir CiA DS-102 (ligne a deux conducteurs torsadés et/ou blindée et

bouclée par l'impédance caractéristique de la ligne avec retour commun).

Terminaison avec impédance caractéristique réalisée par un circuit
externe.

Aucun découplage électrique sur DES 50/5.

Signaux analogiques (Set Value, Monitor)

Aucun blindage n’est normalement nécessaire.
Dans le cas de signaux analogiques de faible niveau et d’un environne-
ment électromagnétique perturbé, utilisez un céable blindé.

Connectez normalement le blindage aux deux extrémités. En cas de
problemes dus aux perturbations 50/60 Hz, déconnectez le blindage
d’un coté.

Signaux digitaux (Enable, Stop, Digital 1, Digital 2, Ready)

Aucun blindage n’est nécessaire.

Voir également le schéma bloc au chapitre 8.

Il est judicieux de soumettre I'installation avec tous ses composants
(moteur, amplificateur, alimentation, filire CEM, cablage, etc.) a un essai
de compatibilité électromagnétique (CEM) afin d’assurer un fonctionne-
ment exempt de dérangements et conforme aux prescriptions CE.

18 maxon motor control
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8 Schéma bloc

Read!

1

Gnd i+5v/100mA N 1|B|BJAA

Case

+5V, +5V,
red green
e ¥ /¥ LED

I YYYYYY
Line
+5V (1) Receiver

Ground
Safety
1 Earth
p arth
ontionsl =
)4— +V,, 12-50VDC

Power Gnd

D— Monitor

| CAN high
7 CAN low
—P——F—0cna

v
J403
+5V, - o=
+3.3V, Jao4
Hall sensor 1 > I
L
¥ 1
*3.3V$
Hall sensor 2 +- T
+5V, TT I—I
+3.3V.
HE P1n,
Hall sensor 3 : T R
v L T
: +5V (2) A+3.3V
+V,. Hall +5V / 50mA 4———— Digital
oms TITLIL g.g | 1 P2 ot
S ((eeee Signa T
DIP1..DIP7 (CAN ID) Processor A+3.3V
+Setvalue —P L
P31,
+12V, :D_ f
-12v
Setvalue —p(] A+3.3V
DIP10
12v AtSV f P4 gain I_/__|
Enable —( o
L
% T ’ 3.3V :D_
3. v v
’ T
sTor —»] —%Wﬁ— T
5
+3.3V4 T
CAN
Digital 1 — W T @7 Transceiver|
% T ?’5\1 $4J.GV I I
igi RS232
Digial 2 — N % T 31 1 Transceiver
1
9 Dimensions
Dimensions en [mm]
—Ur W
7| © K
1 Ground Safety Earth
2 Motor winding 3
3 Motor winding 2
4 Motor winding 1
5 Power Gnd
6 +Vog 12-50 VDG Power
B [ 1 +setvalue
B | 2 -setvaiue
S | 3 Enabie
B | 4 Hallsensor1
S | 5 Hallsensor2
B | 6 Hallsensora
B | 7 Vec Hall +5v /50mA OUT
S | 8 and
S| | o monitor
Sl | 10 Ready
S |11 sTop
B |12 pigital 1
§ |12 pigitar 2
S |14 cAN high
S |15 cANlow o
E 16 Gnd o ©~
S | 17 Rs232 RXD i - -
S| |18 rs2s2TXD Slgnal
10 Channel | 9 Channel I
8 Channel B 7 Channel B\ :
6 Channel A 5 Channel A\ M
4 ne. 3 Gnd .
2 +5V /100mA 1 ne. EnCOder m

P2 Offset

P3 Imax

P4 gain
E ® LED green-ok / red-fault

Set value range
=

DHGITRL

maxon motor control
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o

M AM

[
&
&
)

=
iy

?

76

103

Edition Juin 2007 / Nr. Doc. 811734_PDF_F - 01 / sous réserve de modification

maxon motor control 19



	1 Instructions de sécurité
	2 Données techniques
	3 Câblage externe minimal
	4 Instruction d‘utilisation
	5 Description des fonctions d’entrées / sorties
	6 Etats de fonctionnement
	7 Installation conforme à la compatibilité électromagnétique (CEM)
	8 Schéma bloc
	9 Dimensions

