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HNC ELECTRIC MEXICO @

DRIVER

HCSERVO-X 2

El Servo Drive de CA de la serie SV-X3E de alto rendimiento
para el control de motores sincronos, es capaz de realizar un
control preciso y rapido de posicion / velocidad / par. Este
nuevo modelo actualizado del Servo Drive SV-X3DA, incorpora
nuevas funciones y mejoras de Ultima tecnologia, brindando
una alta eficiencia de produccién, y caracteristicas que
cumplen con las aplicaciones mas demandantes de la
industria

Se actualizaron los Servo Motores compatibles con este nuevo
modelo de Servo Drive, para un funcionamiento de alto
desempefio, cuya capacidad de respuesta es mayor (SV-X2) y
su nuevo disefio de dimensiones inferiores, ayudan a su
instalacion en espacios reducidos (SV-X1).

Servo Drive
SV-X3E

Principales caracteristicas:

« Velocidad nominal:

2000/3000 RPM (SV-X1, SV-X3)
1500/3000 RPM (SV-X2, SV-X6))
» \Velocidad Maxima:

3000/4500/5000/6000 RPM (SV-X1, SV-X3)
3000/4500/5000/6000/6500 RPM (SV-X2)
3000/6000/6500 RPM (SV-X6)

* Encoder Absoluto de 17 bits de una vuelta o
multivuelta (Resolucion modelo estandar)

» Varias funciones de E/S configurables:

Servo ON, restablecimiento de alarma, deviation
counter clear, positive/negative direction over-

travel,

internal command selection, homing

start, etc. (i.e. control posicion)

» 2 Entradas de mando analdgico (control de velocidad)

» Compatible con diferentes tipos de entrada de pulso
(diferencial y colector abierto ambas optoacoplador

aislado)

» Siete modos de control:

(¢]

Control de posicion

Control de velocidad

Control de par

Control de posicion/velocidad
Control de par

Control de posicion/velocidad
Control de posicidn/torque

Control velocidad/torque

Control de lazo rotalmente cerrado (se

necesita una pieza adicional)

Comunicacion RS485 Modbus

(modelo estandar)

Rango de potencia 0,2 ~ 2 KW

Configuracion de pardmetros y funcion de
osciloscopio integrados en el software HCS-

studio

HNC ELECTRIC MEXICO



ESPECIFICACIONES TECNICAS
DEL SERVO DRIVE

Especificaciones Generales

Items Especificaciones
Model Name
005 010 020 040 075 100 150 200
SV-X3EAOOO-A
Motor aplicable 50W 100W 200w 400W 750W 1kw 1.5kw 2kw
Dimension W(mm) 42 49 84
H(mm) 160 160 160
D(mm) 135 135 135
Peso (Kg) 0.7 0.8 1.6
g Frame A | Monoféasica 200~240V+10% 50/60Hz
'% g FrameB | Trifasica 200~240V+10% 50/60Hz
E Control Monofasica 200~240V+10% 50/60Hz
<
Resistencia 1 minuto a 1500 VCA entre las Fases y FG
Dieléctrica

Tipo de control

PWAM trifasico invirtiendo onda sinusoidal

Encoder feedback

Absoluto de 17 bits de un solo giro (absoluto multivuelta con bateria)

Comunicacion

Sefial Entrada | 9 Entradas (24VDC, aislamiento optoacoplador) Cambiar por modo de control
Digital
Salida 9 Salidas (24VDC, aislamiento optoacoplador, salida de colector abierto) Cambiar por modo de
control
Analdgic
o) Entrada | 2 Entradas (+10V) Cambiar por modo de control
Sefial
Sefial Entrada | 2 Entradas (aislamiento opto acoplador, diferencial RS-422, colector abierto)
de Puls
Salida 4 Salidas (A/B/Z-phase RS-422 diferencial, Z-phase Salida Colector Abierto)
Funcion USB: Conexién con PC (con el software "HCS-Studio")

RS-485: comunicacion remota (1: n)

Funcién de
regeneracion

Interfaz compatible con Resistencia regenerativa externa

Freno Dinamico

No incorporado

Modo de control

7 modos de control: control de posicion, control de velocidad, control de par, control de
posicién/velocidad, Control de posicién/par, control de velocidad/par, control de lazo totalmente
cerrado (se necesita una pieza adicional)

Funciones

Sefiales de entradas
digitales

Servo ON, restablecimiento de alarma , deviation counter clear,
positive/negative direction over-travel, internal command selection, homing start
etc.

Sefiales de salidas

Alarm state, servo ready, brake off, homing complete, position reached, servo

:é digital state, torque limiting, speed limiting zero-speed output, etc.
‘Q
g Pulso de Entrada diferencial: Hasta 2Mpps, ancho de pulso mayor que 0.25us;
© entrada
g maximo Entrada Colector Abierto: Hasta 200Kpps, ancho de pulso mayor que 2.5 us
= Entra Frecuencia
8 da de Tipo de entrada | Entrada diferencial; colector abierto
de pulso
pulso Forma de pulso | Pulse+ direction, A-Phase + B-Phase, CW+CCW
de entrada
Electronic gear | A/B A: 1~1073741824 B: 1~1073741824,

HNE
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Especificaciones Ambientales

Resolucién del Encoder/10000000 < A/B <Resolucién del Encoder/2.5
Smoothing Filtro de suavizado, filtro FIR
A-Phase, B-Phase: Salida diferencial
Forma de pulso de
Salida salida Z-Phase: Salida diferencial o salida de colector abierto
de Relacion de Divisién de frecuencia arbitraria
division
Pulso . L. L .
Pulso de salida Pulsos del Encoder o Instruccién de pulso posicién (se puede ajustar)
Servo ON, restablecimiento de alarma, negacién de instruccion de velocidad,
Sefiales de entradas zero-speed clamp, internal speed control, limite externo de par directo/retroceso
digitales etc.
) Estado de alarma, servo listo, freno desactivado, velocidad alcanzada,
Sefiales de salidas limitacion de par, limitacién de velocidad, salida de velocidad cero, etc.
digitales
Entrada de Tension de entrada-10V to +10V (Velocidad méaxima a+10V)
53 velocidad
- o
% g 1) Limite de par interno por P03.09, P03.10
Sl
o = Fuente de 2) Limite de par externo por P03.11, P03.12 habilitado por Sefiales
Entrada . P_CL/N_CL
analégica limite de ) o
3) TLMTPi.e. All or AI2 como limite de par externo Adelanto/Retroceso
par
4)  TLMTP como limite de Adelanto; TLMTN como limite de Retroceso
Feedforward 1) Feedforward de Par Interno
de Par 2) TFFD, All 0 AI2
Sefales de entradas Servo ON, restablecimiento de alarma, negacién de la instruccién de par, zero-
digitales speed clamp etc.
g Sefiales de salidas digital | Estado de alarma, servo listo, freno de deshabilitado, velocidad alcanzada,
8 limitacién de par, etc.
° Entrada Entrada de DC =10V en relacién al par nominal (ajustable por cédigos de funcion)
‘g Analdgica par
o Limite de velocidad 1) Limite de velocidad positivo/negativo P03.27, P03.28 2) SPL i.e. Entrada Al
Monitoreo de la velocidad| Incluido
Control de vibracion Incluido
Adaptive notch filter Incluido
Auto-tuning Incluido
5 Salida de Encoder division y
1S Incluido
o T .
O multiplicacion
Internal position control Incluido
Configuracién por PC HCS Studio software
] ] Sobretension, error de fuente de alimentacion, sobre corriente,
Funciones de proteccion sobrecalentamiento, sobrecarga, error del encoder, sobre velocidad, desviacion
de posicién demasiado grande, error de parametro
Temperatura Ambiente de uso | 0~550C
Temperatura
Temperatura Ambiente de -20~65c0C
Almacenamiento
Humedad ambiente de uso 20~85% RH or less (Without condensation)
Humedad
Humedad Ambiente de 20~85% RH or less (Without condensation)
Almacenamiento

Atmoésfera de uso y almacenamiento

Para Interiores (No exponer a luz solar directa); libre de gas
corrosivo, gas inflamable, niebla de aceite o polvo

Altitud 1000m o menos sobre el nivel del mar
] . 5.8m/s? (0.6G) o menos, 10-60Hz (No es permitida en operacion
Vibracion continua en frecuencia de resonancia)




HC SV-X3E

Seleccion de modelo de Servo Drive

(1) Product series

SV-X3E A 075 A-A 2-00 000

()

(2) Product types

Symbol Types

A | Standard type
B | EtherCAT type
M CANOpen type

Examples

(3)Power specifications

a3

-/

[4)Voltage specifications (5 Control power

(5} 6!

T (8

(&) Products updates no. (T) Hardware customized mark

(B) software customized mark

Symbol Types Symbol Types Symboaol )

005 | s0wW A ACI2OV [ oo MR

010 | 100W T AC380Y D | 24V power AQ  Analog output

oz20 | 2000 B ACLLO0V PG Encoder card

040 | 400W L DC48Y Q Full-closed

075 750w M DC2av

100 1000w

(P21.55)

150 1500w

200 2000W

250 2500W 000 N/A
XIEADTSA-AZ X3E series standard type XIEADTSA-A X2E series standard type
KIEBOTSA-A2 X3E series EtherCAT type KZEMNOTSA-A X2E series CANOpen type
XIENOTHA-A2 X3E series CANOpen type X2ZEMOTHA-A-5D0018 X2E series CAN bus dedicated type 18
XIEADTS5A-AZ-PGOOS X3E series gantry synchronization type

XICAOTS5A-AZ-AD0D00

X3E series analog output type

Seleccion de modelo de Servo Motor

(1) Product series

Specifications

X1 series
X3 series

(Dinertia specifications

Specifications

Symbal

- MA
MM
MH
["ma
MQ

Low inertia

 Middle inertia

High inertia

| Low-speed and
| high-tarque

Straight type

(3 Power specifications

Symbol Specifications

0054
010A |
0204
0404
0754
100A:
1504
2004 |

3004 |
4004
5004
7504
1158

| 1508
2208

50W
100W
200W
400W
750W
1KW
LEKW
2KW
KW
4KW
SKW
7.5KW
11.5KW
15KW
22ZKW

(4)Brake specifications

(&) 5haft-end specifications

(8) Customized version

ol Specifications Symbol  Specifications Specifications
N | Nobrake | K Keyway shaft/no oil seal ok
B With brake L Keyway shaft/with oil seal

(5) Power voltage specifications

Symbaol

L= N )

Specifications
110V
220V
400V
48V

(7 Encoder specifications

bol  Spec 3
Singleturn absolute 17-bit

| Multi-turn absolute 17-bit

[ Multi-turn absolute 20-bit

| Multi-turn abselute 22-bit

| Multiturn absolute 24-bit
Tama-gawa 17-bit

| Tama-gawa 23-bit

| Nikon single-turn absolute 20-bit
Nikon multi-turn absolute 20-bit

N
A
B
c
D
T
M
K
L

HNE 4
B Mmixico



HNC ELECTRIC MEXICO @

a

SV-X6 MH 075A -

Elles)
oIN
|
.::;.|2
1
*
x

(1) Product series

Power specification: (4) Holding brake (6) Shaft-end specifications.

Specifications ] y Brake mbol Shaft-end/oil seal
X21series 0054 50w M Mo brake L Lead-wire/with oil seal W
X6 series 010A  100W B 24Vbrake ' K Lead-wire/no oil seal
0204 200W X 7V brake (ultra-thin) C  Connector/with oil seal
D404  400W D .Connectorfno oil seal
(@) Inertia specifications O75A  TSOW
100C | 1KW
L MA | Low inertia 085A | 850W (5) Power voltage specifications (7 Encoder specifications
MM :_id:!e ine_rtia 1304 1.3KW Symbal foltage Symbol Specifications
mg hé}%ﬁa‘:d 1804 1.8KW DC280 ~ 325V N Single-turn absalute 17-bit

2 (AC200-~230V) A Multi-turn absolute 17-bit




Especificaciones Técnicas Servo Motor

HC SV-X3E

200V~230V AC
Items Unidad Especificaciones
Voltaje \Y, 280VDC
Nombre del modelo - MMOO5A | MMO10A | MMO020A MHO20A | MAO40A MHO040A
(SV-X3O OO O [-#rrr) Inercia Inercia Baja Alta Baja Alta
media media inercia inercia inercia inercia
Tamafio de Brida mm 040 040 160
Peso Sin freno kg 0.4 0.5 0.9 1.0 1.3 15
Con freno 0.6 0.8 1.4 15 1.8 2.0
Potencia Nominal w 50 100 200 400
Par Nominal N*m 0.16 0.32 0.64 1.27
maximo. par instantaneo N*m 0.56 1.12 1.91 3.82
Corriente nominal Arms 0.6 0.9 1.7 2.7
Corriente Maxima Instantanea Arms 2.1 3.2 5.1 8.1
Velocidad nominal r/min 3000 3000
Méaxima Velocidad r/min 6000 5000
Par Constante N*m/Arms 0.25 0.36 0.417 0.498
4 Tensién inductiva Constante MV(r/min) 8.8 12.5 14.5 17.4
S de fase
IS
3
] Potencia Sin freno kW/s 5.6 13.6 23.9 9.3 58.7 23.5
5 nominal
ks) Con freno 4.7 12.3 19.5 8.6 51.9 22.4
3 Tasa de
§ cambio
& Constante Sin freno ms 2.60 1.69 1.12 2.87 2.60 1.66
w Mecénica
) Con freno 3.06 1.87 1.37 3.12 0.75 1.75
/Tiempo
Constante Eléctrica/ tiempo ms 0.64 0.76 1.99 2.47
Inercia Rotor | Sin freno X 10kg-m? 0.045 0.074 0.17 0.43 0.28 0.70
del motor
Con freno 0.053 0.082 0.21 0.47 0.31 0.74
Carga Carga radial N
Permisible Consulte 2.2.2 Carga admisible del eje de salida
Carga axial N
Encoder Comunicacion serial de 17 bits (EIA422)
Uso Sujecion (Nota: no para frenar)
% Fuente de alimentacion - SELV power, aislamiento reforzado para tensién peligrosa.
g Tensiéon nominal \ DC24V+10%
é Corriente nominal A 0.25 0.3
o
§ Par de friccién estatica N*m 0.16 0 0.320 1.27 0 mas
S méas méas
&
w Tiempo de absorcién ms 35 0 menos 50 0 menos
Tiempo de liberacion ms 20 0 menos 15 o menos
Tension de liberacion \% 1VDC o mas

HNCE

mixico




HNC ELECTRIC MEXICO @

Tiempo de Operacion

Continua

Temperatura ambiente

0~40°C (Sin condensacion)

Humedad ambiente

20~85%RH (Sin condensacion)

Temperatura ambiente para

Almacenamiento

-20~65°C (Temperatura mas alta garantizada: 80 grados, 72 horas)

Humedad ambiente para
almacenamiento

20~85%RH (Sin condensacion)

Atmosfera para
uso/almacenamiento

En Interiores (No expuesto al agua de lluvia o a la luz solar directa); libre de gases
corrosivos, gases inflamables, niebla, aceite o polvo

Clase de aislamiento

Clase B

Resistencia al aislamiento

1000 VDC megger 5SMQ o mas

Resistencia dieléctrica

1500 VAC durante 1 minuto

Altitud

1000m o menos sobre el nivel del mar

Clase de vibracion

V 15(JEC2121)

Resistencia a la vibracion

49 m/s? (5G)

Resistencia al impacto

98 m/s? (10G)

Condiciones ambientales

Grado de proteccion

IP65

La puesta a tierra es obligatoria. Clase | aplicable.

Sobretension categoria Il aplicable

Puntos para tener en cuenta

Grado de contaminacion 2 aplicable

Los cables de freno tienen polaridad. Rojo: conectado con +24V. Negro: conectado con

GND,
200V~230V AC
Items Unit Especificaciones
Voltaje \% 280VvDC
Nombre del modelo - MAOQ75A | MHO75A | MM100A | MH100A | MM150A | MH150A | MM200A
(SV-X3O O O [O-rxx) Low High Medium High Medium High Medium
inertia inertia inertia inertia inertia inertia inertia
Tamafio de Brida mm [J80 [J130
Peso Sin freno kg 2.5 2.7 5.6 7.6 7.0 9.0 8.4
Con freno 3.3 3.5 7.0 9.0 8.4 10.4 9.8
Potencia Nominal W 750 1000 1500 2000
Par Nominal N*m 2.39 4.77 7.16 9.55
Mé&ximo. par instantdneo N*m 7.1 14.3 21.5 28.6
Corriente nominal Arms 4.3 5.6 9.9 12.2
Corriente Maxima Arms 12.9 16.8 30 36.6
2 Instantanea
5
g Velocidad nominal r/min 3000 2000
o
8 | Maxima Velocidad r/min 4500 3000
o
§ Par Constante Nm/Arms 0.61 0.88 0.81 0.85
§_ Tensién inductiva MV(r/min) 21.33 30.9 28.4 29.6
& Constante de Fase




HC SV-X3E

Potencia Sin freno kW/s 64.1 35.9 50.0 9.2 76.9 13.8 104.9
nominal
Tasa de Con 52.8 32.1 36.5 8.6 61.4 13.3 87.9
cambio
freno
Constante Sin freno ms 0.53 0.94 0.76 4.17 0.60 3.32 0.58
Mecanica
ITiempo Con freno 0.64 1.06 1.05 4.43 0.75 3.46 0.69
Constante Eléctrica/ ms 4.3 10.1 12.2 8.2
tiempo
Inercia Sin freno *10kg-m? 0.89 1.62 4.56 24.9 6.67 37.12 8.70
Rotor del
motor Con freno 1.08 1.81 6.24 26.4 8.35 38.65 10.38
Carga_l ‘ Carga radial N Consulte 2.2.2 Carga admisible del eje de salida
Permisible
Carga N
axial
Encoder Comunicacion serial de 17 bits
(EIA422)
o Uso Sujecion (Nota: no para frenar)
c
2 Fuente de alimentacion - SELV power, aislamiento reforzado para tension peligrosa.
o]
o | Tensién nominal DC24V+10%
Q
é Corriente nominal 0.4 1.0
(]
£ Par de friccion estatica N*m 2.39 0 mas 9.55 0 mas
(8]
Q
2 Tiempo de absorcion ms 70 120
w
Tiempo de liberacion ms 20 30
Tension de liberacion \% 1VDC o mas
Tiempo de Operacion Continua
Temperatura Ambiente 0~40°C (Sin condensacién)
Humedad ambiente 20~85%RH (Sin condensacion)
Temperatura ambiente para -20~65°C (Temperatura mas alta garantizada: 80 grados, 72 horas)
Almacenamiento
Humedad ambiente para 20~85%RH (Sin condensacion)
almacenamiento
@0 Atm/O?fera para . En Interiores (No expuesto al agua de lluvia o a la luz solar directa); libre de gases
ST uso/aimacenamiento corrosivos, gases inflamables, niebla, aceite o polvo
E 3| Clase de aislamiento Clase B
SE
8 < | Resistencia al aislamiento 1000 VDC megger 5SMQ o mas
Resistencia dieléctrica 1500 VAC durante 1 minuto
Altitud 1000m o menos sobre el nivel del mar

Clase de vibracién

V 15(JEC2121)

Resistencia a la vibracion

49 m/s?> (5G)

Resistencia al impacto

98 m/s? (10G)

Grado de proteccion

1P65

Puntos para tener en cuenta

La puesta a tierra es obligatoria. Clase | aplicable

Sobretensién categoria Il aplicable

Grado de contaminacion 2 aplicable

Los cables de freno tienen polaridad. Rojo: conectado con +24V. Negro: conectado con

GND,
(E

mixico
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Cableado de Servomotor y Servodrive

Single-phase
200VAC Power supply PC communication | /
cable \>
Circuit break Dedicated software
ircuit breaker [Servostudio |
)
o \,} ﬁgﬁ
Noise filt .
oise fi er_]_ Regenerativ up User I/O cable Upper
- resistor (] 5 T controller
m@ :
- - {0
Surge
absorber
|
Magnetic contactor
=) n -
200VAC B= /,.—/
input cable -
@)




HC SV-X3E

Cableado del Circuito de Control - Modos de Control
Instruccidon de entrada de pulso diferencial

clear

Pulse deviation

/O Power Servo Drive Twisted-pair
24V shielded cable
24V GND Note1 | 1:24V
Less than 2m
Note 1 2: G224V
24VDCi t
- 3: COM+ . Pulse input
Servo enable 11
¥ ——14:50N I—
Pulse
Error reset 2
—5 ERR_RST|‘
Pulse inhibition
| T /—i 6: INHIBIT
*penn_aunt

Internal position 5 J: PERR CLR j@ 30:CMD_DiR / % Direction
oenable
Positive —|8: PSEC_EN |7 31: /CMD_DIR[ T/
| overtravel 16 [0 I HGR) —{owsing_|
Negative . = _ o g SHIELDING
overtravel 1/ [15:N or Encoder output RS422
Note 4
36: OUT_A A
GND - S / [:]a >—| A-Phase
Note 2 o1 12: COM- i‘ Note 3 : _ v
Break release ote A
L5177 13: BKOFF I’:@ 38:0UT_B B-Phase
Motor rotation 02 / E]FD‘
51214 60N 39: /OUT_B [/
Positioning 03
Completed [ N
Motor speed — 15: COIN @ 40: 0UT_Z Z-Phase
Is0 —+— 04
— 16: V-ZERQ :@ 41: /OUT Z [T
Torque in limit 05 |
— . .
Speed — 06 1727 LT :@ FE Note 5
. _/
conformity 1—&—[ 18:V CMP SG
Servo ready*-l_.q_l o7 @
3 < [;I—i 43: 485
Servo ready- Communication
Note 7 20:5_RDY- {3_‘—‘&&
Servo error+ l_':"p_l 08
6 45:5G
Servo error-
. SG
Note'_B. 09 22:S ERR-
48: 0CZ
Max 5S0mA

HNE

mixico
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Instrucciéon de entrada de pulso 24V colector abierto

I/O Power Servo Drive Twisted-pair
shielded cable

24V

24V GND Note1 |[1:24V
Less than 2m Pulse input

Note 1 2: G224V

h

24VDC input G24V 2.2K0 p _[_zzw
inpu .
3: COM+ 4.7K0 28: CC-P Pulse
Servo enable 11
¥ _—14:5_ 0N j@ »«1—@11 26: CMD_PLS
Error reset
| Erorreset 12 [ 0GR @I@_@ | :

S5G
24v
-

Pulse inhibition 2.2K0)
Pulse deviation /i 6: INHIBIT j@ ‘D‘|29: cC-D
ulse deviation
14 110Q
| clear j@ 30: CMD._DIR

| Internal position 7: PERR_CLR |

J
1 / Direction
o €enable 15 ﬁ@ |

- 8: PSEC_EN Eﬂ_‘ﬂ: /CMD_DIR[TJ SG

Positive

i

il

overtravel . 16 [ j@ .
overs 9:P_OT = Housing
gative 7 (G SHIELDING
,overtravel ‘. 1/ I N_OT Encoder output RS422
Note 4

36: OUT_A

[j:j> A-Phase

GND

A

12: COM- 37: JOUT_A

ote 2

/f\
N 01 Note 3 b
Break release [ ote
— 13: BKOFF I‘@ 38:0UT_B s B-Phase
Motor rotation 02 / IercD
e Gl P
Positioning 03 @@ v \
Completed
Moto? spoed l_él—_l— 15: COIN i‘@ 40: OUT_Z Z-Phase
Is 0 251 04 j / [I]FD‘
e 16: V_ZER
Torque in limit 05 @ v |
soees E‘—EF@ 14256 [ Tiotes
z __J
conformity = 06 |- v_cmpH 36
v 43: 485
Servo ready- Communication

e Py
r' 45:5G

Note 7
Servo error+ l_é_l 08

Servo error-
N 22:S ERR- 56
ote 6 09
N 48: 0CZ
Max 50mA

11
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Instrucciéon de entrada de pulso 5V colector abierto

24V

Servo Drive

— -
Error reset 12
]
Pulse inhibition 13

I/O Power
24V
GND Note1l |1:24V
Note 1 2: GZ4V
24VDC input K G24V
3: COM+ 4.7KO
Servo enable 11

4:5 ON
5: ERR_RST

G

6: INHIBIT

B

j@ @—P?: /CMD_PLS

Less thaln 2m

Twisted-pair
shielded cable

2.2k0
ﬂ—‘ 28: CC-P
_g,g‘z 26: CMD_PLS

&
*

Pulse input
5v
3300 T~ | Pulse

2.2K0
_:’—‘ 29:CC-D

7 ?_
SG

Pulse deviation 5V
3300
$ clear - 7: PERR CLR e ML mo_om|-—=H—F1— | Direction
Internal position 5 - i@ = /
s enable
Positive - 8: PSEC_EN 31: /CMD_DIR N ?
cver-t'ravel — 16 9P OT jﬂ@ Housing ] 5G
Negative 7 — ‘ FG. SHIELDING
over-travel \~_7/ l1o:N OT }:ﬁ@ Encoder output RS422
—\Note 4
36: OUT_A A
GND / [j:j} A-Phase
42 " 37: /OUT_A
o Note 2 o1 12: COM |- s /OUT_
reak release —k— A
— 13: BKOFF F:@ 38: OUT_B / E]: [: B-Phase
Motor rotation 02
Positioning 03 8. TS0 @ 39:/OUT_B
Completed [ ) N
Motor speed 15: COIN @ 40: OUT_Z / [j:DP Z-Phase
Is 0 = 04
= — 16: V_ZER&:@
Torque in limit 05 |
Speed — o6 17:T_LT @ Note §
conformity [~ 13:V_CMP|—
Servo ready+,—.i'—| Q7 @
Servo ready- Communication
Note 7
Servo error+ ¢ 08
Servo error-
Note 6 09 22:S ERR-
— 48: 0CZ |
Max SOmA
[E)

12
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Entrada analdgica control de velocidad

1/O Power Servo Drive
24V
24V GND Note 1 E_‘l'
Note1 | 2:G24V Twisted-pair
24VDC input : L2 shielded cable
3:COM+ |y 702

Servo enable 11
t— _—14:5S 0N }j@ f,t

Error reset 1 )
A— _/L S: ERR_RST i—m Analog input

Pulse inhibition 13
————————— 1 6 INHIBIT i—jﬁ)

E;;I::e deviation W — »-:.-@ |A/2; A_SPEED A
Tinternal position —___|Z: PERR_CLR] /
position 5 ] A GND J
oenable QKE) .5,_| SA
Positive - :3: PSEC_EN A_GND _:.—:
1 HOUSING
over-travel 16 55 o1 G .
Negative 7 - - SHIELDING
provertravel =% {10:N_OT Q_‘E ILintc:c:i:ler output RS422
ote
36: OUT_A A
GND / [;lb A-Phase
12: COM- i‘ 37: JOUT_A
Break rel NT—n—lteZ 01 - Note 3 RUTAIY
reak release
— 13: BKOFF I-@ 38:0UT_B B-Phase
Motor rotation e 02 d>—
I 1 . . / m
Positioning 03 14: TGON @ 39: /JOUT_B [/
com 255203 1 com | o,
Motor speed 15: COIN @ 40: OUT_Z / D Z-Phase
| —— 04
= 50 16: V_ZERQ‘@ J
Torgue in limit
g L2 sl
Speed — 06 17T LT @ 42: 56 Note 5
conformity [ :I_ SG
- 18:V_CMP @

Servo ready+ —e— 07

Servo ready- Communication

Note 7
Servo error+ —— 08

rl 45:5G

Servo error-
" 22:5 ERR- 56
ote 6 09
—m 48:0CZ
Max 50mA
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HNC ELECTRIC, YOUR PROFESIONAL ELECTRICAL PARTNER
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