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all-in-one
Servo-Moteur
haute dynamique
120 - 600 W

@ ATEX 114

PROFI
BjU[S

CANopen
—
EtherCAT

% Y

esiMot

Servo Moteur décentralisé

Moteur Brushless avec électronique de pilotage intégrée
Mode régulation position ou couple/vitesse

Régulation digitale 4 Q

Fonctions diagnostic et statuts par DEL

Entrées-sorties digitales (24 V)

Liaison de paramétrage RS232

Alimentation moteur 24 - 60 Vdc

Alimentation logique séparée

Protégé contre les inversions de polarité

Options:
® Valeur de consigne analogique
+/-10V DC /0 ... 10 V DC avec signal de sens
0/4 ... 20 mA
® Recettes programmables (Interface PLC)
® |Interface bus de terrain isolée galvaniquement
Profibus-DP
Profinet
CANopen DSP402
EtherCAT CoE
RS485
Adresse Bus paramétrable par switch

Safe Torque Off Catégorie 3, niveau e (EN13849-1)
Codeur incrémental / Codeur absolu

Frein de parking

ATEX 114, Zone 2 et 22

Réducteur planétaire et roue et vis




esiMot <CANopen DSP402 Profibus-DP PROFINET RS485 EtherCAT»

< Signaux digitaux 1/0 24 VdcSS
Caractéristiques 0...10V, +/-10V, 0/4...20mA

v
v’ = Standard © © B o
O = Option o o] (o o ° o
<> = sur demande
- =Non possible Univ. i Univ. i Univ.
EA: o o) Lo o) iEA Lo °o) i EA
esiMot-Type sans bus de terrain avec bus
esiMot x/x.1xx.xx esiMot x/x.2xx.xx | esiMot x/X.3-7xx.X
Mode amplifié Mode position tous modes
Amplificateur servo intégré v v v
Logigue de positionnement intégrée ( boucle ) - v v
Régulation digitale vitesse et couple v v v
Aquisition de position
§ - Codeur incrémental * (Standard sur esiMot7) O O
o - Codeur absolu multitour mécanique O O
‘2 | Bus de terrain RS485, CANopen, PB, PN, EtherCAT - - d
:g Valeur de consigne analogique v - <
© | Entrées digitales 4 8 4/<-6
& [ Sorties digitales 1 2 2/ 4
Sortie codeur A/B/0 24 V v - <
Ballast et resistance intégrée v v v
Connection pour Ballast extérieur v v v
Protection d'inversion de polarité v v v
Frein de parking O O O
Interface de programmation RS232 (19,2 kbaud) v v v
Programmation/Réglages des paramétres
- interface RS 232 v v v
- bus de terrain RS485, CANopen, PB, PN, EtherCAT - - v
§ |- Position par apprentissage - v v
= | Gestion de la mise en réference - v v
E Seuils limite ( hardware et software ) - v v
@ | Gestion de freinage automatique O O O
® | Recettes programmables librement - 15 15
a8 | - Vélocité - v v
@ | - Accélération/Décelération (ajustable séparément) - v v
g - Temps de séjour - v v
g |- Sorties digitales (M-fonctions) - v v
§ | - Changement de recette a la volee - v v
L | Modes de régulation
- Arbre électrique / Réducteur électronigue - v v
- Vitesse / Couple (Régulaion PI) v v v
- Position absolue, Relative, modulo (Régulation P) - v v
Status DEL | 2 | 2 | 3
Signalisation possible :
g - Température moteur (It) v v v
S - Température moteur PTC (sur esiMot7) v v v
D - Température de I'étage de sortie v v v
% - Puissance ballast interne v v v
. - Sur tension / Sous tension v v v
- Compteur horaire v v v
Plaque signalétique électronique v v v
8 | Logiciel de paramétrage PC Servo Link O | O |
'S | Cable de liaison confectionné | O O |
8 | Réducteur adaptés O O o |
< | RS232-USB Adaptateur O ] o |

*Résolutions voir données moteur



Sans bus de terrain

Boucle ouverte esiMot x/x.1xx

+-10V —
0...10V + Direction; ——
0(4)..20mA —

T
A/B/0 +24V 1L
T

o—>=
a0

Mode amplification
Régulation vitesse et couple

Départ*
Set sélection*
Contact de réf*

Fin de course* \
Frein* \

Position atteinte* ..

M-Function* ——
Prétr —

esiMot x/x.2xx

V)
o
c
Q
0]
o)
=
3
[0}
o

Digitales
E/S

t e

o

Mode positionnement ( boucle )
Régulation vitesse et couple

Avec Bus de

terrain

esiMot x/x.3-7xx

Profibus-DP

Profinet Comm-

CANopen DSP402 et
EtherCAT Registres T
RS485 LT *) Exemple de connection;
Enable* —— | | d'autres fonctions E/S sont enviseageables
Finde course* —— [ iy
oo —— | | E;gltales
Positionnement* —

Fin de programme* —

Mode positionnement (boucle de position)

Régulation vitesse et couple

Simple profil de motorisation:
Changement de profil a la volée

VA1

Vitesse

V2

Changement de profil avec Stop intermédiaire

V1

Vitesse

V2

Logiciel PC:

Oscilloscope

B2 bod: Opors few 2

#@EXTLN TO 720

& Recette 1 ——————————— >,

(&-Recette 2>‘ Déplacement

ST

> < Recette 2

>} Déplacement

[€—————— Recette 1

Configuration E/S

[ craensnt
| 7 —

Conrel dezon .

0=

T
Mode  [Nomel

[ =]

[ =

[Raaia

Channal
Lavet
Siape

Fretigger

e =

Towye costoter

Ppotion_ Fgerion
[Eg |

-
wg

e Mods Doisr Cptons wew 1

FHEXILLBER TO 7?0

geotore o | Ui | [io0ded] | Bt | 1og

g corfasicn Dupd conursion

1 erath =1 | | (Rt e
=] 2 [Femenmeaed =
|

e s =
r — Ajustement de tous régulateurs et parameétres moteur.
— | © Untitled - Serva Link - esiMat XL Prafibus-Inter face xu/x. 3xx. 0xx. xxx (010.110. 19 up)
= :
= e b ?
| — @Rl EXILN TO 203
[Dutpunz =] Troque cantrollar Speed mgulaie Eosiion contioler
— =1 e - :
o [ == [ Pipatan 120 Mode diagnostic:
‘-L Ml & Untitled - Servo Link - esiMot XL PLC-Interface x/x 2wx.Ox xxx (010 110.01 up)
= edtion: 2001, BT Mo Lyt 0T,
ST FHERThe /9 20
) Inputs Actual Eror Speed
Huimiation: 100 % 1: @ Enable 24 Enable missing i
i 3-".5 B Pravious Exmor e
1 3 @ Record selechon 51 17 Under+oltage logie
n S — 0004
; Link o Piegelo [Relative posiionng 48 Foood selacion 84 41 Outpua-stage cverosd
38 Resol
= P —— | 5o s e v P
Acoeleration [ms] | & @ MNotused — .
Decelarstion [ms] | 7. @ HNotused (P, Motor load
Distancs [Incr ] ‘ 1 % @ Notused Mutor voltage: Ok 0%
optional Motor load, Normal
— - 9 & Sedichibiar Motor temparotre: MNormal Ballastiond
Autres caractéristiques: o] | s Lo w
HA ' H Lirvit svwitch: Ok
+ Unités d'affichage i Ui et Ok Vicking o Fecoa
H . 1. @ M-Eunction Pos#oning: Running Fositianing mode ]
+ Gestion projet (i :
" 2 @ HNotused Asde: Drive stond still Fasition Lag amar
* Protection mot de passe T o rere Ther e
» Parameétres utilisateur s

» Choix de language Allemand / Anglais




Données techniques:

esiMot7

ﬁ

260°

> d e

Dimensions:
esiMot6
r6—7><¢>‘ -5
C
)
Ay —
g il_
:
I ),
4% by

€ 48 (4xM5) o

esiMot d | k k1 k2 k3

6/1 5 20 148 188 188 sur demande
6/2 5 20 173 213 213 sur demande
6/5 8 25 198 238 238 sur demande
7/x 11 20 186 236 199 249

Réréfences a la commande:

Mode amplificateur, 4/1 dig.
Mode API, 8/2 dig.
Profibus-DP, 4/2 dig.
CANopen, 4/2 dig.

RS485, 4/2 dig.

EtherCAT CoE, 4/2 dig.
Profinet, 4/2 dig.

Acquisition position
Capteurs Hall = 1

esiMot X/X.XXX.XXX.XXX|— Omis dans la conception standard

Taille Options client particuliéres

(voir données techniques)

Version base
E/S =1
E/S =
E/S =
E/S =
E/S =
E/S =
E/S =

2
3
4
5
6
7

|

Codeur incrémental = 2
Codeur absolu =5

D-88045 Friedrichshafen
Internet: www.esitron.de

Fax +49(0)7541-6000-11
E-Mail: info@esitron.de

L

il

24V 48V

esiMot Taille 6/1 6/2 6/5 Al 712 Al 712
Puissance moteur (S3) [W] 120 180 260 500 400 600 480
Puissance utile [W] 70 110 200 340 300 430 380
Couple utile [Nm] 0,22 0,35 0,65 1,1 1,8 1,1 1,8
Couple transitoire [Nm] 0,50 0,70 1,2 1,6 2,3 1,6 2,3
Vitesse nominale [min]| 3000 3000 3000 3000 1600 3750 2000
Inertie [gcm?]| 71,6 128 172 530 530 530 530
Alimentation moteur [VDC] 24 24 48 48 48 60 60
Courant nominal [A] 4,0 5,6 3,5 9,0 8,0 9,0 8,0
Courant créte [A] 12 12 12 12 12 12 12
Alimentation logique (0,3A) [VDC] 24 24 24 24 24 24 24
Resolution sans codeur incr. [lpr] 30 30 30 - - - -
avec codeur incrémental [lpr] 2048 2048 2048 4096 4096 4096 4096
avec codeur absolu [lpr] 4096 4096 4096 4096 4096 4096 4096
Classe de protection (voir montage)| IP 64 IP 64 IP 64 IP 64 IP64 IP64 IP64

127,5

Y

: k/k1/k2/k3 26 > le

k = Capteurs a effet Hall / codeur incrémental
k1= C. a e. H./codeur incrémental + Frein
k2 = Codeur absolu

k3 = Codeur absolu+ Frein

Caractéristiques sécurité
= sans (Standard)
1=8TO Cat.3 PLe (EN ISO 13849-1)

Commutateurs adresse Bus
0 = sans (Standard)

1 = avec commutateur adresse
Options d'entrée (uniquement avec Bus)

0 = 4/2 dig. E/S (Standard)
1 =6/2 dig. E/S
2 = Entrée analogique + 4/2 dig. E/S

Frein de maintien

0 = sans frein (Standard)

1 = avec frein

Toutes les indications dans cette dépliant ont un caractére informatif sans I'assurance des caractéristiques. Des modifications sans annonce réserver.

esitron-electronic GmbH
Ernst-Zimmermann-Str. 18 Tel. +49(0)7541-6000-0

France:

ICA Systémes Motion

Tél: +33 (0)390 22 66 83
Fax: +33 (0)390 22 66 84
E-Mail: info@icacontact.fr



