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Serwonapedy AC
Serie EDC, EDB, ProNet
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SERWOSTEROWNIKI

Seria EDC i EDB
Seria EDC:
moc 0.2 kW=+0.75 kW.

sterowanie pozycjg

Seria EDB:
moc 0.2 kW+5.0 kW.

sterowanie pozycja,

SERVODRIVE

SERVODRIVE

L Ar CkaE h;w:mu
predko$cig, momentem

Cramey

D e
- wyswietlacz (tylko w serii EDB) - edycja parametréw, alarmy i
- wejscia cyfrowe i analogowe, wyjscia cyfrowe e 2
- kompatybilne z protokotem Modbus, CANopen (seria EDC) : .
- wbudowany rezystor hamujgcy

- zabezpieczenie przed przecigzeniem (max. 3-krotne przecigzenie)
- programowalne z komputera PC, przyciskéw funkcyjnych,

programatora, paneli HMI

- 8 wbudowanych programowalnych krokéw w serii EDC
- 16 wbudowanych programowalnych krokéw w serii EDB
- 5-metrowe kable do silnika (enkodera i zasilania) w cenie kompletu

- bezptatne oprogramowanie narzedziowe

Kod oznaczenia:

EDC - 08 A P E

model serwonapedu moc znamionowa  napi ecie zasilania sterowanie projekt
Seria Znak Specyfikacja
02 02 kW | A 230VAC P Kontrola Pozycji | E Standard
EDC 04 0.4 kW
08 0.75 kW
02 0.2 kW P Kontrola Pozycji | A Standard
04 0.4 kW M Kontrola:
08 0.75 kW Predkosci,
EDB 10 1.0 kw Mom?ntu,
15 1.5 kw Pozycji
20 2.0 kW
30 3.0 kw
50 5.0 kW
Zestawienie modeli
Serwosilnik Serwonaped
1-fazowe 3-fazowe
Seria Moc Model (230v) (230v)
200 W EMJ-02APA | EDC-02A, EDB-02A EDB-02A
- EMJ 400 W EMJ-04APA | EDC-04A, EDB-04A EDB-04A
© g 3000 obr/min 750 W EMJ-08APA | EDC-08A, EDB-08A EDB-08A
S 1000 W EMJ-10APA | EDB-10A EDB-10A
'z 1.0kwW EMG-10APA | EDB-10A EDB-10A
8 EMG 1.5kwW EMG-15APA | EDB-15A EDB-15A
_g 2000 obr/min 2.0 kW EMG-20APA EDB-20A
Lg“ _g 3.0 kW EMG-30APA EDB-30A
N o 5.0 kW EMG-50APA EDB-50A
ol I 1.0kW | EML-10APA | EDB-10A EDB-10A
é EML 2.0kwW EML-20APA EDB-20A
o 1000 obr/min 3.0kwW EML-30APA EDB-30A
= 4.0 kW EML-40APA EDB-50A




Podstawowe parametry techniczne serwonapedow serii EDB

Napiecie zasilania 1-fazowe: AC230V +10%, 50/60 Hz,
3-fazowe: AC190-245V
Sterowanie silnikiem SVPWM
Sprzezenie zwrotne Enkoder inkrementalny (2500 imp/obr)
Warunkipracy | Temp. pracy/ 0+55°C /-20+85°C
przechowywania
W ilgotnos¢ <90%
° Odporno$é na 4.9m/s” /19.6 m/s"
H uderzenia/wibracje
g Obcigzenie 0+100%
é Mocowanie Na podstawie
3 Zakres kontroli pre dkosci 1:5000
§ Czas przyspieszenia (ustawiane 0+10 s (Przyspieszenie i opéz nienie ustawiane
programowo) indywidualnie)
Sygnat Sygnat napieciowy +/-10V DC
sterujgcy Rezystancja wejsciowa 40 kQ
Czas probkowania 47 us
Impuls Typ Krok/Kier, Sin. Faza A i Faza B, CCW+CW
Czestotliwos¢ 500 kHz (sygnaty réznicowe)
200 kHz (sygnaty ‘single ended’)
Kompensacja sprzgzenia 0+100% (Ustawie nia fabryczne 1%)
= wyprzedzajacego
% Stan wyjs¢ | Sygnaty wyjsciowe Faza A, Faza B, Faza C
2 Cyfrowe wejscia sterujgce Serwo ON, Regulator Proporcjonalny lub Przetacznik
*E Trybu Sterowa nia, Ruch Do Przodu Zabroniony,
) Ruch Do Tytu Zabroniony, Alarm Reset,
& Cyfrowe wyjscia sterujace Serwo Alarm, Serwo Gotowe, Pozycjonowanie
Zakonczone, Zwolnienie test
Hamulca, Ograniczenie Momentu Obrotowego, Detekcja
Ruchu Silnika
Komunikacja Za pomocg inte rfejsu RS485 w trybie Windows mozliwe
jest ustawienie parametréw pracy, zmiana statusu
% wyswietlacza. Kompatybilny z protokotem Modbus
g §~ Wyswietlacz LED tadowanie, Zasilanie, Moc, pie¢ 7-segmentowych
3 S diod LED i 4 przyciski
'§ “ | Ochrona Przeciwpradowa, Przecigzenia, Przeciwnapieciowa,
Btedu Enkodera, Btedne Parametry

Wymiary montazowe serwonapedéw serii EDB i EDC

Model L W H S e f d
EDB-02, [...], EDB-15 185 85 187.5 75 75 177.5 5
EDB-20, EDB-30, EDB-50 207 123 270.5 75 111 258.5 6
EDC-02, EDC-04, EDC-08 127 66.5 150.5 - - 136.5 5




Sygnaly
cyfrowe

Przyktadowy schemat instalacji

Zasilanie 1x230 VAC
Serwonaped EDB
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Blokowanie obrotéw w przéd — { 1 ICLT+; Przekroczona zadana wartosé
< Blokowanie obrotow w tyt momentu
6 IBR+: Sygnat ztaczenia hamulca
Alurm eeset * = { 5 (wigcs] informacii w instrukaji obslugi)
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4 | ALM+ r24av
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-+- — 3 :] ALM- alarmu
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5 Uwaga: W serii EDB-08/10/15 nie ma zlacz: B3, @1, ®2, ©

Przyktad prostej aplikaciji
Serwonapedy Estun zostaly wyposazone w opcje pozycjonowania w jednej osi i bazowania. Zaprogramowa¢ mozna 8
(seria EDC) lub 16 (serie EDB i ProNet) krokéw (programujgc ilos¢ obrotow, pre dkosé, przyspieszanie i opdz nianie oraz e w.
czas przestoju pomiedzy krokami), ktére mogg by¢ wyzwalane w rézny sposéb (czujniki, kraricowki, programowalne
opdznienie itd.). Dzieki takiemu rozwigzaniu w prostych aplikacjach jest mozliwe wyeliminowanie sterownika PLC,
programujgc ruch serwonapedu bezpos$rednio z panelu HMI, ktéry komunikuje sie z serw osterow nikiem przez Modbus.



SERWOSTEROWNIKI

Seria ProNet

- WejScia cyfrowe i analogowe, wyjscia cyfrowe

- Komunikacja przez Modbus, CANo pen, Profibus-DP (opcja)
- Budowa modutowa

- Enkodery absolutne 17-bit, resolver

-Petny autotuning

-16 wbudowanych krokéw programu

- Wbudowany rezystor hamujgcy oraz wentylator

- Zabezpieczenie przed przecigzeniem

- Trzykrotne przecigzenie

- Programowane z komputera PC, przyciskéw funkcyjnych,
programatora, paneli HMI

- Wyswietlacz — edycja parametrow, alarmy
- 5-m kable enkodera i zasilania silnika w ce nie kompletu

- Darmowy program narzedziowy

Kod oznaczenia:

ProNet—-10 D M A

model ser wonapedu moc znamionowa  napi ecie zasilania sterowani e projekt
Seria Znak Specyfikacja
10 1.0kwW | A 230VAC M Kontrola A Enkoder
15 1.5kw | D 400VAC Predkosci, 17 bitowy
20 2.0kW Momentu, B Resolver
30 3.0kwW Pozycji
ProNet 50 5.0 kW E Kontrola
75 7.5 kW Predkosci,
1A 11.0kW Momentu,
1E 15.0 kW Pozycji,
(modut DP-100

Zestawienie modeli:

Serwo Silnik Serwonaped
. 1-fazowe 3-fazowe 3-fazowe
Seria Moc Model (230V) (230V) (400V)
- EMJ 0.2kW | EMJ-02-ADA ProNet-02AMA
© . 0.2 kW | EMJ-04-ADA ProNet-O4AMA
S | 30000br/min
© 0.2 kW | EMJ-08-ADA ProNet-08AMA
%‘ 1.0kW | EMG-10ADA ProNet-10AMA
§ EMG 1.5kW | EMG-15ADA ProNet-15AMA
] . 2.0kW | EMG-20ADA ProNet-20AMA
3 20000br/min
£l = 3.0kW | EMG-30ADA ProNet-30AMA
N 5.0kW | EMG-50ADA ProNet-50AMA
QE_, % 1.0kW | EML-10ADA ProNet-10AMA
g EML 2.0kW | EML-20ADA ProNet-20AMA
QE) 1000 obr/min 3.0kw | EML-30ADA ProNet-30AMA
o 4.0kW | EML-40ADA ProNet-50AMA
= - EMB 7.5 kW EMB-75DRA ProNet-75DMA
g 1500 obr/min 11.0kW | EMB-1ADRA ProNet-1ADMA
15.0 kW EMB-1EDRA ProNet-1EDMA




Podstawowe parametry techniczne serwonapedodw serii ProNet

Napiecie zasilania 3-fazowe: AC400V +10%, 50/60Hz
Sterowanie silnikiem SVPWM
Sprzezenie zwrotne Enkoder (131072 imp/obr), Resolver
e Temp. pracy/ 055 °C/ -20+85 °C
2 przechowywania
% | warunkipracy | Wilgotnosc <90%
3 Odpornos¢ na 49 m /196 m
o . . . M R O
2 uderzenia/wibracje s2 SZ
8 Mocowanie Na podstawie
Zakres kontroli pre dkosci 1:5000
Sygnat Sygnat napieciowy +/- 10V DC, Max. napiecie wej. +/- 12V DC
sterujacy Rezysta/nqa wer'uowa 40MQ
Czas probkowania 10us
Typ Krok/Kier, Sin. Faza A i Faza B, CCW+CW
Impuls Zni 7ni
= p Czestotliw 0§ flM Hz (mnozr'uk x1) / 1MHz (mnoznik x4) / 200kHz (sygnaty
s single ended’)
7 Serwo ON, Alarm Reset, Ruch Do Przodu Zabroniony, Ruch Do
; Cyfrowe wejScia sterujgce Tytu Zabroniony, Ograniczenie Wartosci Momentu Zaréwno w
@ Przéd jak iw Tyt
;>° Pozycjonowanie Zakonczone, Detekcja Ruchu Silnika,
Cyfrowe wyjScia sterujgce Predkos$¢ Zamierzona Osiggnieta, Serwo Gotowe,
Ograniczenie Momentu Obrotowego, Zwolnienie Hamulca
@ Protok 6t komunikacyjny Kompatybilny z Modbus, CANopen, Profibus-DP
S .. tadowanie, Zasilanie, Moc, Pie¢ 7-segmentowych
§ g Wyswietlacz LED diod LED i 4 Przyciski
332 och Przeciwpragdowa, Przecigzenia, Przeciwnapieciowa,
= chrona Btedu Enkodera, Btedne Parametry




Przyktadowy schemat instalacji

Zasilanie 3x230 VAC
Serwonaped ProNet
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ALM: Servo alarm output
u.I Represents twisted-parr wires

ESTUN —

Maximum operating voltage: 30VDC
Maximum cperating current: S0ma DC



Oprogramowanie narzedziowe ESView

- szybkie i wygodne narzedzie do programowania serwonapedéw

- odczyt i ustawia nie parametrow serwonapedu

- odczyt aktualnych stanéw
sygnatow we/wy, zapis
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