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SC38

Servo Controller mit integrierter
Leistungselektronik

Positionierung und Drehzahl-/Drehmomentregler
Digitaler 4-Quadrantenregler

Direkte Status- und Diagnosefunktion durch LEDs
Digitale Ein-/Ausgénge (24V)

RS232 Schnittstelle fir Parametrierung

24 - 60V DC Motorversorgung

Motorstréme bis 8A,.., 16A,.,

Integrierte Ballastschaltung

Bremsansteuerung fiir Haltebremse

Getrennte Logikversorgung 24V DC, verpolgeschitzt

Bestelloptionen:
e Sollwertvorgabe analog
+/- 10V DC /0 ... 10V DC mit Richtungssignal
0/4 ... 20mA (Verstarkerbetrieb)
Speicherbare Fahrdaten (SPS-Interface)
Galvanisch getrennte Feldbus-Schnittstelle:
PROFIBUS-DP
PROFINET-IO
CANopen DSP402
EtherCAT CoE
RS232 / RS485 - Modbus
Uber Schalter einstellbare Busadresse/Baudrate
Feedback - Eingang fir
Absolutgeber (Hiperface, SSI)
Inkrementalgeber, Hallschalter
® Sicherheitsfunktionen: STO Safe Torque Off,
SBC Safe Brake Control




SC8

Features

<

l

4 CANopen DSP402 PROFIBUS-DP PROFINET-IO RS485 EtherCAT >
P Digitale E/A, 24V Signale
0...10V, +/-10V, 0/4...20mA

Ausstattung

v
v/ = Standard
O = Option
< = Auf Anfrage
- = Nicht mdglich Allg; —— iAlg. = | Alg.
E/A i E/A i E/IA
SC8 - Type Ohne Feldbus Mit Feldbus

SC8/2.1xx.XxXxX
Verstérkerbetrieb

SC8/2.2xx. XXX SC8/2.3-7xx.XxX
Positionierbetrieb [ Alle Betriebsarten

Integrierter Servoverstarker

v

v

Integrierte Positionierlogik (Lageregler)

v

Digitaler 4Q - Drehzahl- und Drehmomentregler

v

Messsystem

- Inkrementalgeber, Hall-Schalter

v (O

- Absolutgeber Multi-Turn

Feldbusse (siehe Bestellschlissel)

Analoge Sollwertvorgabe

Digitale Eingange

Digitale Ausgange

Encoderausgang A/B/0 24V

Integrierte Ballastschaltung und -widerstand

Anschluss fur externen Ballastwiderstand

Verpolschutz

Ansteuerung fur Haltebremse

RS232 Programmierschnittstelle (19,2kBaud)
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N | oo
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Funktionen und Programmierung

Programmierung/Parametrierung

- per RS232 Schnittstelle

\

- per Feldbus

- Positions-Teach-In

Referenzfahrtmanagement

Endschalter (Hard- und Software)

Automatisches Bremsmanagement

mIENENENT

Frei programmierbare Fahrdatensétze

—
a1

- Geschwindigkeit

- Beschleunigungs-/Bremsrampe (getrennt einstellbar)

- Verweilzeit

- Ausgange setzen (M-Funktionen)

- Fliegender Satzwechsel/Geschwindigkeitswechsel

ANENANANAN

NENENENEN- =] ENENENENEN

Regelarten

- Elektrische Welle/Elektrisches Getriebe

- Drehzahl, Drehmoment (PI-Regelung)

S

- Absolute, Relative, Modulo Position (P-Regelung)

<\

NN ENEN

Uberwachung

Status LEDs

N

w

Meldungen z.B. fir:

- Motortemperatur (I%t)

- Motortemperatur PTC

- Endstufentemperatur

- Ballastleistung intern

- Uberspannung/Unterspannung

- Betriebsstundenzéhler

Elektronisches Typenschild

ANANENENEANANEN

Zubehor

Programmier und Parametrier PC-Software ServoLink

Konfektionierte Kabel

Motoren / Getriebe / Schaltnetzteile

RS232-Adapter / Schnittstellenkonverter

mlinlinliniE AN AN AN AN AN ANAN
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* Auflésung siehe Motordaten



Ohne Feldbus

Open Loop Closed Loop
+H-10V —— - _
(0...10V + Richtung) { 3'\'1 Posmons Y ,g { 3MN
0(4)...20mA — Speicher S%
Freigabe* 2 = T
Start* \ 7y e d
ABIN +24v LT <}< Satzanwahl’ k - i« < b
Freigabe* Referenzschalter ~ H -
Endschalter* : P N - Endschalter* — = — Digital "
Richtung* —— piaital Uberwachungs- g% Bremse* — — [—| E/A Uberwachungs-
Stop* E/A funktionen o In Position* —— funktionen
" Bereit* —
Bereit Verstarkerbetrieb Positionierbetrieb (Lageregler)

Drehzahl- und Drehmomentregler Drehzahl- und Drehmomentregler

Mit Feldbus

Feldbusanschaltung

CANopen
= e %{ =0
PR AT Regeter %% T *) Beispielhafte Beschaltung;
S =
o | BA e (oo | 3 :
In Position* — ¢

Positionierbetrieb (Lageregler)
Drehzahl- und Drehmomentregler

Beispiel-Fahrprofile:

Fliegender Satzwechsel Satzwechsel mit Zwischenstopp

V1 V1

V2

Geschwindigkeit
Geschwindigkeit

V2

< saz2 P

N

V|
=
@

Q

Satz 1 Weg Satz 1 N Satz 2

AN
v

PC-Software:
Oszilloskop

& Unbenannt - Servo Link - esiMot SPS-Interface x/x Zx Ox wox (ab 010.107. 28)
Dstei Modus Qptiren Ansche ¢
FHERIR /9?0

E/A-Konfiguration

exiMot SPS-inter face w xx Ox

Unbenann: - Serve Link

Konal 1 Trgger Dits tpan ibermogng Cpsonen gt 2
~ [ —] Vodws, [ - SHE%rko 85 19 YE
o vt 5 x] S e e e e e e e
%05 uin P v o Sl= =
Kanal2 Flonka  [Stegend  ¥] z [aen =] | | 2 feroaen =
L = Previgger [ 0] % % [Entochoher- el

4 [Evowerer-

5 [Gemawanst

& [Sameowai sz

L e 14 1o

¥ [Smwnmwan5e

Einstellung aller Regel- und Motorparameter.
o Unbenannt - Servo Link - esiMot SPS-Interface w/x. 2xx. Ox.x0cx (ab 010.107. 28)
Qatei Modus Optenen  Areicht 2

FHERIThe /9 0 G

It

Weitere Méglichkeiten:

* Anzeigeeinheiten mm, °, ...

* Projektverwaltung
» Passwortschutz
* Benutzereinstellungen
» Sprachauswahl Deutsch/Englisch

15: Unterspanaung Motor

Geschwindigksit [Lmin]: Satzanwahl 51 15: Linterspannung Motor

Beschleunigung [ms) Satzanwahl 52

L

&

L]

#® Endschater+
@

e Status
L

Sotzanwahi 54 Logikspanning: Ok
Motorspannung Ok
Metorauslastung: Homal
Matoriemperanr Nomel
Endendentemperatr, Hormsl
EEFROM-Speicherung: Hicht skis
Endschaher Ok
Fafebersichsgrenzen: Ok
Posiionienung; LA

1
2
3
4
5
E
Werzagening [ms] E
B

Distanz [Ink] - @ Rampensiap ohne Fehlemeidung

Ausgange

1: @ Bereit

2 @ InPosfion

Betriebsstundenzéhier Referenzpunid: Nicht gesetzt
Achss: Anrish Silstand
155 Fehist Keiner

Orehaormariregler [ —— Lageragler
e Diagnosemodus: Fri
Sep Hl ot v e~ oy G Unbenannt - Servo Link - esiMot SPS-Interface x/x 230c Ox. oox (ab 010.107.28)
Datsl Modus Cptionen  gnacht 2
ARMLEN FHEXIBL|/® T C
LENE] e IR S S A R Emgénge Aleller Fehler Drehzahi
= Eess 19: Stop ohne Fehlermeldung [y
|-Begrenzung 10 %
Start Vorsusgegengens Fahlar Strom.
Kommenin B oo 18 Stop ohre Fehlammeldung | TR
Relatve Posilionienng 9 Endschalter-

Endshizntampsrahur
.

Motorauslestung

1%
Balastauslasng
0%
Bevichsan Saiz
Fuositonierenish 1
Fosition Schisppichler
ik 0lnk

Anderung vorbehalten.



Digitaler Servocontroller SC8

Der SC8 ist ein Servocontroller zur Strom-, Drehzahl- und Positionsregelung von Servo- und BLDC-
Motoren. Zur Ermittlung der Rotorlage kénnen Hallschalter, Inkrementalgeber mit Kommutierungsspur,
Hiperface- oder SSI-Absolutgeber eingelesen werden.

Eine Ballastschaltung mit Ballastwiderstand ist bereits integriert. Flir héhere Ballastleistungen kann
ein externer Ballastwiderstand angeschlossen werden.

Optionale Inkrementalgeberausgénge simulieren einen Encoder.

Bis zu 15 Positionen (Fahrdatensétze) kénnen gespeichert und tber Eingdnge abgerufen werden.
Alternativ kann ein analoges +/-10V Signal den Sollwert fir Drehzahl oder Drehmoment vorgeben.
Eine optionale Kommunikationsschnittstelle (PROFIBUS-DP, PROFINET-IO, CANopen DSP402, EtherCAT
oder Modbus) ermdglicht den direkten Zugriff auf alle Fahrdaten und Funktionen.

Die Datenspeicherung erfolgt in einem wartungsfreien EEPROM ohne Pufferbatterie.

Die Status- und Fehleranzeige erfolgt durch 3 LEDs und zusétzliche Statusausgange.

Das Gerat benétigt durch die sehr kompakte Bauweise wenig Platz im Schaltschrank.

Die PC-Software ServoLink ermdglicht komfortabel alle erforderlichen Einstellungen.

Technische Daten:

SC8/2

Logikversorgung (0,3A) 24 VDC (18 - 30V)
Motor-Versorgung 24 -60 VDC

Nennstrom 8,0A

Spitzenstrom 16,0 A

Interne Ballastleistung
Max. Ballastleistung

7 W Dauerleistung  60W Impuls
42\ Dauerleistung 422W Impuls

Ext. Ballastwiderstand min. 10 Ohm
Digitale Eingénge 4-8 St. 24V
Digitale Ausgange 1-4St. 24V
Analogeingang +/-10V Auflésung: 11Bit
Schutzart IP20
Abmessungen ca. 112 x 68 x 28mm (ohne Stecker)
Gewicht ca. 0,2kg

Bestellschliissel:

SC8/2.ABC.DEF.GGG-HH

Ausfiihrung —
Gehéduse = 2

Schnittstelle

Verstarkerversion, 4/1 dig. E/A =1
SPS-Interface, 8/2 dig. E/A =2
PROFIBUS-DP, 8/2 dig. E/A=3
CANopen, 8/2 dig. E/A=4
RS485, 8/2 dig. E/IA=5

EtherCAT CoE, 8/2 dig. E/A=6
PROFINET-IO, 8/2 dig. E/IA=7

Geberschnittstelle —
Inkrementalgeber (mit Kommutierung) = 2
oder Hallschalter
Hiperface - Motorgeber = 5
SSI - Motorgeber = 7
Hiperface (Motor) + SSI (extern) = B

L Weitere Optionen (ggfs.)
L Kundenspezifische Optionen (ggfs.)

Sicherheitsfunktionen
0 = keine (Standard)
1=S8STO+SBC (EN13849-1 Kat.3 PLe)

—— Adresschalter (nur bei Feldbus)

0 = Ohne (Standard)
1 = Mit Adressschalter
(nicht nétig bei EtherCat, Profinet)

Eingangsoptionen (nur bei Feldbus)

0 = 8/2 dig. E/A (Standard)

1 =6/4 dig. E/A

2 = 4/2 dig. E/A+ Analogeingang

3 = 4/1 dig. E/A+Analog-E.+Inkr. Ausg.

Haltebremse

0 = Ohne Ansteuerung fur Haltebremse
1 = Ausgang fur Haltebremse (Standard)

Samtliche Angaben in diesem Prospekt haben informativen Charakter ohne Zusicherung von Eigenschaften. Anderungen ohne Ankiindigung vorbehalten.
H - H Ernst-Zimmermann-Str. 18 Tel. +49(0)7541-6000-0

esitron-electronic GmbH D-88045 Friedrichshafen  Fax +49(0)7541-6000-11

Internet: www.esitron.de E-Mail: info@esitron.de



