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Technische Informationen

Anschlussvarianten ) )
DC-Kleinstmotor mit Encoder und

Adapterboard (optional)

applikation

Speed Controller Burstenloser DC-Servomotor mit
digitalen oder analogen Hallsensoren

- ‘I
/

L ) Burstenloser DC-Servomotor ohne
Hallsensoren (Sensorlosbetrieb)

USB-

Schnittstelle , I
< /< >

Burstenloser DC-Servomotor
mit Absolutencoder (AES)

| > - -

Allgemeine Angaben Die unterschiedlichen BaugréBen und die flexiblen Anbin-

dungsmoglichkeiten eréffnen ein breites Einsatzgebiet in

FAULHABER Speed Controller sind hochdynamische Dreh- Bereichen wie Labortechnik und Gerétebau, Automatisie-
zahlregler zur Ansteuerung von: rungstechnik, Handling- und Werkzeugmaschinen oder

Pumpen.
B DC-Motoren mit und ohne Inkrementalencoder P

B BL-Motoren mit analogen oder digitalen Hallsensoren
B BL-Motoren mit AES Absolutgeber

B BL-Motoren mit digitalen Hallsensoren und
Inkrementalencoder

Je nach BaugroBe und Auslieferungszustand kénnen unter-
schiedliche Motor- und Geberkombinationen am Speed-
Controller betrieben werden.

Produktkennzeichnung
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SC 1801 ° ° ° ° ) )
SC 2402/2804 . . ° (1) () )
SC 5004/5008 @ ° - °(1 (2) (2) SC  Speed Controller SC 28 04 S 3530
) 28  Max. Versorgungsspannung (28V) e
04  Max. Dauerausgangsstrom (4A)
1) optional auch mit zusatzlichem Inkrementalencodereingang ausfuhrbar S Geh&use mit Schraubklemmleiste
2) optional verf(}gbar 3530 Betriebsart (Burstenloser Motor mit

digitalen Hallsensoren)
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Speed Controller

Technische Informationen

Allgemeine Angaben

FAULHABER Speed Controller kénnen tGber den FAULHABER
Motion Manager an die Anwendung angepasst werden.
Einstellbar sind die Art und Skalierung der Sollwertvorgabe,
die Betriebsart und die Reglerparameter. Zur Konfiguration
wird der USB Programmieradapter fur Speed Controller
verwendet.

Die Speed Controller kénnen mit und ohne Gehause
bezogen werden. Die Varianten mit Gehause werden Gber
Schraubklemmen angeschlossen, die ungehausten Platinen-
varianten kénnen direkt in eine Masterplatine eingesteckt

werden.

Schnittstellen — Diskrete 1/0

B Analoger Eingang als Sollwerteingang zur Vorgabe der
Drehzahl Gber PWM oder analogen Spannungswert

B Digitaler Eingang als Schalteingang zur Festlegung der
Drehrichtung des Motors

B Digitaler Ausgang, wahlweise programmierbar als
Frequenz- oder Fehlerausgang

Geratehandblcher zur Installation und Inbetriebnahme
sowie die Software FAULHABER Motion Manager sind auf
Anfrage oder im Internet unter www.faulhaber.com
erhaltlich. Nicht alle Speed Controller sind fur samtliche
Betriebsarten geeignet. Detaillierte Angaben zu den
einzelnen Betriebsarten sind in den jeweiligen Daten-
blattern sowie im Gerdatehandbuch enthalten.

Nutzen und Vorteile

Kompakte Bauform
Skalierbar in Strom und Spannung
Einfache Verdrahtung

Angepasste Ausfihrungen zum Anschluss
unterschiedlicher Motoren

Integrierte Strombegrenzung (Motorschutz)

Reglereinstellung in Verbindung mit Motion Manager
Uber Programmieradapter parametrierbar

Breites unterstitztes Motorportfolio an
DC-Kleinstmotoren und birstenlosen DC-Servomotoren
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Speed Controller
Beschreibung, Betriebsarten

Betriebsarten

Die Drehzahl wird Uber einen PI-Regler mit variablen
Parametern geregelt.

Je nach Ausfuhrung wird die Drehzahl Gber das angeschlos-
sene Sensorsystem oder sensorlos aus dem Motorstrom
ermittelt.

Die Sollwertvorgabe kann tber einen Analogwert oder

Uber ein PWM-Signal erfolgen. Die Drehrichtung wird Uber
einen separaten Schalteingang umgeschaltet, das Drehzahl-
signal kann Uber den Frequenzausgang ausgelesen werden.

Die Motoren sind optional als Spannungssteller oder im
Fixdrehzahlmodus betreibbar.

BL-Motoren mit digitalen oder analogen Hallsensoren

In der Konfiguration BL-Motoren mit Hallsensoren werden
die Motoren drehzahlgeregelt betrieben, wobei die Signale
der Hallsensoren zur Kommutierung und Bestimmung der
Ist-Drehzahl herangezogen werden.

BL-Motoren ohne Hallsensoren (Sensorlosbetrieb)

In dieser Konfiguration werden keine Hallsensoren ver-
wendet, stattdessen wird die Gegen-EMK des Motors zur
Kommutierung und Drehzahlregelung herangezogen.

BL-Motoren mit Absolutencoder

Dieser Modus kann nur in Verbindung mit der entsprechen-
den Hardware gewahlt werden. In dieser Konfiguration
gibt der Encoder eine Absolutposition aus. Diese wird zur
Kommutierung sowie zur Drehzahlregelung genutzt.
Wegen der hohen Auflésung des Encoders sind in diesem
Modus geringe Drehzahlen zu erreichen.

BL-Motoren mit digitalen Hallsensoren und
Brake/Enable Eingang

In dieser Konfiguration werden die Motoren drehzahlge-
regelt betrieben. Durch die zusatzlichen Eingdnge Brake
sowie Enable wird eine einfachere Anbindung der Steue-
rung an z.B. SPS oder Sicherheitsschaltkreise erméglicht.

BL-Motoren mit digitalen Hallsensoren und Encoder

In dieser Konfiguration geben die Hallsensoren die
Informationen fir die Kommutierung aus. Die Drehzahl
wird auf das Signal des Inkrementalencoders geregelt.
Deswegen sind bei einem hoch auflésenden Encoder auch
sehr niedrige Drehzahlen zu erreichen.

DC-Motoren mit Encoder

In der Konfiguration DC-Motoren mit Encoder werden die
Motoren drehzahlgeregelt betrieben. Als Drehzahlistwert-
geber wird ein Inkrementalencoder benétigt.

DC-Motoren ohne Encoder
In der Konfiguration DC-Motoren sensorlos werden
die Motoren drehzahlgeregelt betrieben, wobei zur

Drehzahlistwerterfassung, je nach Lastfall, entweder die
rackwirkenden Generatorspannung (EMK) herangezogen
wird oder eine IxXR-Kompensation. Fur diese Betriebsart ist
eine Abstimmung auf den jeweiligen Motortyp notwen-
dig.

Daruber hinaus kénnen tber die ,,FAULHABER Motion
Manager”-Software weitere Parameter verandert werden:
Reglerparameter

Ausgangsstrombegrenzung

Fixdrehzahl

Encoderauflésung

Drehzahlsollwertvorgabe Uber analog oder PWM-Signal

Maximale Drehzahl bzw. Drehzahlbreich

FAULHABER Speed Controller ermitteln die Temperatur
der Motorwicklung aus dem Verlauf der Motorlast.
Dynamisch steht dadurch ein gegentiber dem Dauerstrom
typisch um den Faktor 2 gréBerer Spitzenstrom zur
Verfligung, bei dauerhaft héherer Last wird der Strom auf
den eingestellten Dauerstrom begrenzt.

Bei haufigem Reversierbetrieb mit groBen angeschlosse-
nen Massen, empfehlen wir die Verwendung eines Motion
Controllers.

Sonderfunktionen

Far spezielle Anwendungen kénnen ab Werk Sonderfunk-
tionen wie Rampen, umschaltbare feste Drehzahlen oder
komplexere Ablaufe abhangig von den Zusatzeingdngen
implementiert werden. FAULHABER Speed Controller
kénnen so ideal an die Anforderungen der Anwendung
angepasst werden.
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 FAULHABER

Speed Controller
Beschreibung, Betriebsarten

SC 1801 P

Werte bei 22°C
Versorgungsspannung Elektronik
Versorgungsspannung Motor
PWM-Schaltfreauen

Erlduterungen zu den Datenblattern

Die folgenden Datenblattwerte der Speed Controller
werden bei einer Umgebungstemperatur von 22 °C
gemessen bzw. berechnet.

Speed Controller verfligen, bei gleichem Masseanschluss,
generell Uber getrennte Versorgungseingange fur Motor
und Elektronik, die bei Bedarf auch als gemeinsame Ver-
sorgung genutzt werden kénnen.

Versorgungsspannung Elektronik Up [V DC]
Beschreibt den Bereich der zuldssigen Versorgungsspan-
nung fur die Steuerelektronik.

Versorgungsspannung Motor Umot [V DC]
Beschreibt den Bereich der zuldssigen Versorgungsspan-
nung des angeschlossenen Motors.

PWM-Schaltfrequenz frwm [kHz]

Die Pulsweitenmodulation beschreibt den Wechsel der
elektrischen Spannung zwischen zwei Werten. Die an die
SC angeschlossenen Motoren weisen eine niedrige elektri-
sche Zeitkonstante auf. Um die PWM bedingten Verluste
niedrig zu halten, ist eine hohe Schaltfrequenz notwendig.

Wirkungsgrad Elektronik 7 [%]
Verhaltnis zwischen aufgenommener und abgegebener
Leistung der Steuerelektronik.

Max. Dauerausgangsstrom leont [A]

Beschreibt den Strom, den der Controller bei 22 °C Umge-
bungstemperatur ohne zusatzliche Kihlung dauerhaft an
den angeschlossenen Motor liefern kann.

Max. Spitzenausgangsstrom Imax. [A]

Beschreibt den Strom, den der Controller bei S2-Betrieb
(Kaltstart ohne zuséatzliche Kuihlung) bei Nennbedingun-
gen unter konstanter Last fur die im Datenblatt angege-
bene Zeit erreichen kann, ohne das thermische Limit zu
Uberschreiten. Falls nicht abweichend definiert, gilt fur
den Wert des Spitzenstroms der Faktor zwei im Verhaltnis
zum Dauerstrom.

Stromaufnahme der Elektronik ler [A]
Beschreibt die zusatzliche Stromaufnahme der Regelelek-
tronik.

Betriebstemperaturbereich [°C]
Gibt die minimale und maximale Betriebstemperatur unter
Nennbedingungen wieder.

Gehausematerial
Gehausematerialien und ggf. die Oberflachenbehandlung.

Masse [g]
Die typische Masse des Standard Controllers, kann durch
unterschiedliche Bestlickung abweichen.

Drehzahlbereich

Die in Kombination mit einem Motor erreichbare Drehzahl
héngt von der verfigbaren Spannung, dem jeweiligen
Motortyp und der maximalen Verarbeitungsgeschwindig-
keit des gewahlten Speed Controller ab.

Der maximale Drehzahlbereich bezieht sich auf Motoren
mit einem Polpaar. Bei Motoren mit héheren Polpaarzah-
len reduziert sich der Drehzahlbereich entsprechend.

Maximale Drehzahl bei Polpaarzahl 1
Maximale

Drehzahl

Anzahl der Polpaare des
angeschlossenen Motors
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Feature-Vergleich

X/

Allgemeine Angaben B Vielfaltige Konfigurationsmdéglichkeiten

B Erfolgreich eingesetzt in Medizin- und Labortechnik,

FAULHABER Motion Controller sind hochdynamische Geratebau, Automatisierung, Medizintechnik und Luft-
Positioniersysteme, in gehdusten und ungehausten Vari- fahrt

anten verfligbar und steuern wahlweise DC-, LM- oder B Verfugbar auch in kleinsten BaugréBen

BL-Motoren an. Die Konfiguration der Motion Controller

erfolgt dabei Giber den FAULHABER Motion Manager. Generation V3.0

Uber die CANopen- oder EtherCAT-Feldbusschnittstelle Eine neue Controllergeneration fir Applikationen, die

Uber den Feature- und Leistungsumfang der Controller-

(hur MC V3.0) kénnen die Antriebe im Netzwerk betrieben . )
baureihe V2.5 hinausgehen.

werden. In kleineren Aufbauten kann eine Vernetzung
auch Uber die RS232-Schnittstelle erfolgen. B Mehr Leistung, schnellere Regelung, neue Betriebsarten

Die Motion Controller arbeiten im Netzwerk prinzipiell als Ein Controller fur alle Motortypen und Gebersysteme

Slave, eine Masterfunktionalitat zur Ansteuerung weiterer Flexible Verwendung der 1/Os fiir Soll- und Istwerte

||

||
Achsen ist nicht gegeben. B Zuséatzliche 1/0s und Schnittstellen
Alternativ kénnen die Controller nach der Grundinbetrieb- -
nahme Uber den Motion Manager auch ohne Kommunika-
tionsschnittstelle betrieben werden.

Ablaufprogramme programmierbar in BASIC fir
einfache lokale Automatisierung in allen Schnittstellen-
technologien

Generation V2.5 B Erweiterte Diagnosefunktionen
W Bewahrte Technik fur BL-, DC- und LM-Motoren B Einfache Inbetriebnahme iber den Motion Manager ab
B Einfachste Konfiguration und Inbetriebnahme Version 6.0
Generation V2.5 Generation V3.0
MCxx 3002 MCxx 3003/06 MC 5004 MC 5005/10

Spannungsbereiche = Motor: max. 30V = Motor: max. 50V

m Elektronik: max. 30V, optional getrennt m Elektronik: max. 50V, getrennt als Standard
Dauerstrom 2A 3/6A 4A 5/10A
Spitzenstrom 3A 10A 12A 15/30A
Motortypen = MCDC: DC + Encoder m DC-Motoren mit Pos.- / Geschw.-Sensor

= MCBL: BL + A-Hall = BL-Motoren mit Pos.- / Geschw.-Sensor

= MCLM: LM + A-Hall = LM-Motoren mit Pos.- / Geschw.-Sensor
Geschwindigkeits- und siehe Motortypen m DC-Motoren: Inkremental®, AES Encoder?,
Positionssensoren SSI Encoder®, Analogwert (Poti/Tacho)

m BL-/LM-Motoren: D-Hall, D-Hall + Encoder®, A-Hall,
AES Encoder”, SSI Encoder®, Analogwert (Poti/Tacho)

Ein-/Ausgénge MCDC: MCBL/MCLM: Digln: 8 Digln: 3

Digin: max. 5 Digln: max. 3 DigOut: 3 DigOut: 2

DigOut:  max. 1 DigOut:  max. 1 Anin £10V: 2 Anln £10V: 2

Anin £10V: 1 Anin £10V: 1

Optional Anschluss eines 2. Referenzencoders (Gearing ~ Optional Anschluss eines 2. Referenzencoders
Mode). Je nach Beschaltung nicht alle I/O's verfiigbar.  (Gearing Mode)

mit optionalem Kennwortschutz

Kommunikation RS232 oder CANopen USB, RS232 und/oder CANopen, EtherCAT
Regler Position, Geschwindigkeit, Strombegrenzung Position, Geschwindigkeit, Strom / Moment
Betriebsarten m Abhangig von der Schnittstellenvariante = Profile Position Mode (PP) und Profile Velocity Mode
Positions-, Geschwindigkeits- und Stromregelung (PV) mit Berucksichtigung von Profilvorgaben 5
mit Sollwertvorgabe Uber die Schnittstelle oder = Cyclic Synchronuous Position, Geschwindigkeit g
analog (RS) oder Moment (CSP, CSV bzw. CST) g
= Analoge Vorgabe fur Position, Geschwindigkeit, =
Moment oder Spannung (APC, AVC, ATC, Volt) g
Profilbetrieb Lineare Trapezprofile in allen Betriebsarten Linear oder Sin2 Geschwindigkeit im PP und PV Mode ,‘3
=
Autonome Ablaufe Verfugbar in den Versionen mit RS232 Schnittstelle Bis zu 8 Ablaufprogramme in allen Versionen >
€



Technische Informationen

Anschlussvarianten

CANopen
USB
RS232

Funktion

FAULHABER Motion Controller der Generation V2.5 sind
hochdynamische Positioniersysteme zur Ansteuerung von
unterschiedlichen Motoren und Gebersystemen:

B MCDC 300x: DC-Motoren mit Inkrementalencoder
B MCBL 300x: BL-Motoren mit analogen Hallsignalen
B MCLM 300x: LM-Motoren mit analogen Hallsignalen

Neben dem Einsatz als Servoantrieb mit geregelter Position
kann auch die Geschwindigkeit geregelt werden. Uber eine
integrierte Stromregelung wird das Drehmoment begrenzt
und die Elektronik bzw. der angeschlossene Motor vor
Uberlast geschitzt.

Motion Controller der Generation V2.5 sind in diversen
BaugroéBen, Leistungsklassen und mit RS232 oder mit CAN
Schnittstelle verfigbar und kénnen dadurch auch in Netz-
werke eingebunden werden. Neben dem Betrieb am PC
kénnen die Systeme auch an allen tblichen Industriesteue-
rungen betrieben werden.

Die Motion Controller kénnen mit oder ohne Gehéause bezo-
gen werden. Die Varianten mit Gehause werden tber Schraub-
klemmen angeschlossen, die ungehausten Platinenvarianten
kénnen direkt in eine Masterplatine eingesteckt werden.

2> FAULHABER

DC-Kleinstmotor mit Encoder und
Adapterboard (optional)

—l—=

Burstenloser DC-Servomotor
mit analogen Hallsensoren

- "=
/ >

Linearer DC-Servomotor
mit analogen Hallsensoren

| ~

/ >

Nutzen und Vorteile

B Kompakte Bauform

B Wahlweise ansteuerbar Uber RS232 oder CAN
Schnittstelle

B Geringer Verdrahtungsaufwand

B Parametrierbar mit Software ,,FAULHABER Motion
Manager” und USB-Schnittstelle

Umfangreiches Zubehor

B Einfachste Inbetriebnahme

Produktkennzeichnung

MC Motion Controller

BL fur Burstenlose DC-Motoren

30 Max. Versorgungsspannung (30 V)
06 Max. Dauer Ausgangsstrom (6 A)
S Gehéause mit Schraubklemmleiste
CO  CAN Schnittstelle

'"MC BL 30,06 5 CO,
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2> FAULHABER

Konfiguration, Vernetzung, Schnittstellen

Betriebsarten

Positionierbetrieb

Der Antrieb fahrt die vorgegebene Zielposition an und
halt dabei die angegebenen Grenzen fir Geschwindig-
keit und Position ein. Die Dynamik der Regelung kann an
unterschiedlichste Lasten angepasst werden. Endschalter
kénnen direkt ausgewertet werden. Die Position kann
Uber End- oder einen Referenzschalter initialisiert werden.

Drehzahlregelung

Der Antrieb regelt die vorgegebene Zielgeschwindigkeit
Uber einen PI-Drehzahlregler ohne bleibende Abweichung
aus.

Stromregelung

Schiitzt den Antrieb, in dem der Motorstrom auf den
eingestellten Spitzenstrom begrenzt wird. Uber integrierte
thermische Modelle wird der Strom im Bedarfsfall auf den
Dauerstrom begrenzt.

Bewegungsprofile

Beschleunigungs- und Bremsrampe sowie die Maximal-
geschwindigkeit kdnnen im Geschwindigkeits- und im
Positionierbetrieb vorgegeben werden.

Autonomer Betrieb

In der Version RS kénnen frei programmierte Ablaufe im
Motion Controller gespeichert werden. Der Betrieb ist
dann auch ohne RS232 Schnittstelle méglich.

Schutzfunktionen
B Schutz gegen ESD

B Uberlastschutz fur die Elektronik und den Motor
B Selbstschutz vor Ubertemperatur
B Uberspannungsschutz im Generatorbetrieb

Betriebsarten (Version RS)

B Positionsregelung
— mit Sollwertvorgabe Uber die Schnittstelle
- mit analogem Sollwert
— Gearing Mode
- Schrittmotorbetrieb

B Geschwindigkeitsregelung
- mit Sollwertvorgabe Uber die Schnittstelle
- mit analogem Sollwert

B Drehmomentenregelung
— mit Sollwertvorgabe tber die Schnittstelle
— mit analogem Sollwert

B Betrieb als Servoverstarker im Spannungssteller-Modus

Betriebsarten (Version CO)
B Profile Position Mode (PP)

B Profile Velocity Mode (PV)
B Homing Mode

Eine getrennte Versorgung von Motor und Ansteuer-
elektronik ist optional moéglich (wichtig fur sicherheits-
relevante Anwendungen). Hierbei entfallt der 3. Eingang.
Je nach Steuerung sind zusatzliche Programmieradapter
und Anschlusshilfen verfugbar. Auf Anfrage ist eine
spezielle Vorkonfiguration der Modi und Parameter
moglich.

Schnittstellen — Diskrete 1/0

Sollwerteingang

Je nach Betriebsart kénnen Sollwerte Gber das Kommando
Interface, Uber einen analogen Spannungswert, Gber ein
PWM Signal oder Uber ein Quadratursignal vorgegeben
werden.

Fehlerausgang (Open Collector)

Werksseitig als Fehlerausgang konfiguriert. Verwendbar
auch als Digitaleingang, freier Schaltausgang, zur Dreh-
zahlkontrolle oder Signalisierung einer erreichten Position.

Weitere Digitaleingange
Zur Auswertung von Referenzschaltern.

Schnittstellen — Positionsgeber

Je nach Ausfihrung wird eine der aufgeftihrten Schnitt-
stellen zum Postions- und Drehzahlgeber unterstutzt.

Analoge Hallsignale
Drei um 120° versetzte analoge Hallsignale bei bursten-
losen DC-Motoren und linearen DC-Servomotoren.

Inkrementalencoder
Bei DC-Kleinstmotoren und als Zusatzgeber bei birsten-
losen DC-Motoren.
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Konfiguration, Vernetzung, Schnittstellen

FAULHABER Motion Controller der Generation V2.5 stehen
in zwei Vernetzungsvarianten zur Verfiigung.

RS - Systeme mit RS232 Schnittstelle

Ideal fur den Geratebau und fur alle Anwendungen, in
denen der Controller auch ohne tbergeordnete Steue-
rung eingesetzt werden soll. Die Bedienung erfolgt Uber
einfache Kommandos. Uber den Net-Mode kénnen auch
mehrere RS Controller an einer RS232 Schnittstelle betrie-
ben werden.

CO - CANopen nach CiA 402

Die ideale Variante fur den Betrieb eines FAULHABER
Motion Controllers an einer SPS — direkt Gber das CANopen
Interface oder Uber ein Gateway an z. B. Profibus/ProfiNET
oder EtherCAT.

Schnittstellen — Busanbindung

Version mit R$232

Zur Ankopplung an einen PC mit einer Ubertragungsrate
von bis zu 115 kbaud. Uber die RS232 Schnittstelle kénnen
auch mehrere Antriebe vernetzt an einer Steuerung
betrieben werden. Auf Seiten des Steuerrechners sind
dazu keine besonderen Vorkehrungen nétig. Die Schnitt-
stelle bietet Gberdies die Mdglichkeit, online Betriebs-
daten und Werte abzufragen.

Fur die Programmierung und Bedienung steht ein umfang-
reicher ASClI-Befehlssatz zur Verfigung. Dieser kann vom
PC mit Hilfe der Software ,FAULHABER Motion Manager”
oder Uber jeden anderen Steuerrechner vorgegeben
werden.

Zusatzlich gibt es die Moglichkeit, komplexe Ablaufe aus
diesen Befehlen zu erstellen und im Antrieb abzulegen.
Einmal als Drehzahl- oder Positionsregler Gber den
Analogeingang, als Schrittmotor oder elektronisches
Getriebe programmiert, kann der Antrieb unabhangig
von der RS232 Schnittstelle autonom betrieben werden.

Version mit CANopen CO

Fur die optimale Integration in unterschiedlichste Anwen-
dungen steht eine Controllervariante mit CANopen
Schnittstelle zur Verfigung. CANopen eignet sich dabei
ideal fur die Vernetzung von Kleinstantrieben, da die
Schnittstelle auch in kleine Elektroniken integriert werden
kann. Uber die BaugréBe und die effizienten Kommunika-
tionsverfahren stellt sie ein ideales Bindeglied bis in die
Industrieautomatisierung dar.

Die Version CO stellt die Standardbetriebsarten nach CiA 402
zur Verfugung. Alle Parameter sind direkt im Objektver-
zeichnis abgelegt. Die Konfiguration kann daher sowohl
Uber den FAULHABER Motion Manager als auch tUber Kon-
figurationstools aus der Automatisierungswelt erfolgen.

Die Version CO eignet sich besonders fur Anwender, die
schon unterschiedliche CANopen Gerate einsetzen oder
die Motion Controller an einer SPS betreiben wollen. Uber
das dynamische PDO Mapping kann eine sehr effiziente
Vernetzung am CAN erreicht werden.
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Motion Controller

Konfiguration, Vernetzung, Schnittstellen

Eigenschaften CO

oo |

NMT mit Node Guarding e

Baudrate Max. 1 Mbit, LSS
EMCY Objekt o
SYNCH Objekt °
Server SDO 1x
PDOs 4 x Rx
4 x Tx
mit je dynamischem
Mapping
PDO ID einstellbar

Konfiguration
Trace

Standard Betriebsarten

Motion Manager ab V5
Jedes PDO

- Profile Position Mode
- Profile Velocity Mode
- Homing

Die Variante unterstitzt das CANopen-Kommuni-
kationsprofil nach CiA 301 V4.02. Die Einstellung von
Ubertragungsrate und Knoten-Nr. erfolgt Gber das Netz-
werk gemaB des LSS-Protokolls nach CiA 305 V1.11.

Wir empfehlen dazu die Verwendung des FAULHABER
Motion Managers in seiner jeweils neusten Version.

Geratehandbucher zur Installation und Inbetriebnahme,
Kommunikations- und Funktionshandbiicher sowie die
Software ,FAULHABER Motion Manager” sind auf Anfrage
oder im Internet unter www.faulhaber.com erhaltlich.

10
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Konfiguration, Vernetzung, Schnittstellen

V2.5, 4-Quadranten PWM
mit R$232 oder CAN-Schnittstelle

MCDC 3002 P

Werte bei 22°C
Versorgungsspannung Elektronik
Versorgungsspannung Motor "
PWM-Schaltfreauen

Erlauterungen zu den Datenblattern

Die folgenden Datenblattwerte der Motion Controller

der Generation V2.5 werden bei einer Umgebungstem-
peratur von 22 °C gemessen bzw. berechnet. Die Motion
Controller verflgen in der Standardausfihrung Uber keine
getrennten Versorgungseingange fur Motor und Elektro-
nik, kénnen aber optional (Uber 3. Eingang) damit ausge-
stattet werden.

Versorgungsspannung Elektronik Us/Ue [V DC]
Beschreibt den Bereich der zulédssigen Versorgungsspan-
nung fur die Steuerelektronik.

Versorgungsspannung Motor --/Us [V DC]
Beschreibt den Bereich der zuldssigen Versorgungsspan-
nung des angeschlossenen Motors.

PWM-Schaltfrequenz frwm [kHz]

Die Pulsweitenmodulation beschreibt den Wechsel der
elektrischen Spannung zwischen zwei Werten. Die an die
MC angeschlossenen Motoren weisen eine niedrige elektri-
sche Zeitkonstante auf. Um die PWM bedingten Verluste
niedrig zu halten, ist eine hohe Schaltfrequenz notwendig.

Wirkungsgrad Elektronik 7 [%]
Verhaltnis zwischen aufgenommener und abgegebener
Leistung der Steuerelektronik.

Max. Dauerausgangsstrom leont [A]

Beschreibt den Strom, den der Controller bei 22 °C Umge-
bungstemperatur ohne zusatzliche Kihlung dauerhaft an
den angeschlossenen Motor liefern kann.
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Max. Spitzenausgangsstrom Imax. [A]

Beschreibt den Strom, den der Controller bei S2-Betrieb
(Kaltstart ohne zuséatzliche Kuihlung) bei Nennbedingun-
gen unter konstanter Last fur die im Datenblatt angege-
bene Zeit erreichen kann, ohne das thermische Limit zu
Uberschreiten. Je nach BaugréBe und Ausfuhrung gilt fur
das Verhaltnis des Spitzenstroms zum Dauerstrom eine
Erhéhung des Wertes um bis zu Faktor drei.

Stromaufnahme der Elektronik ler [A]
Beschreibt die zusatzliche Stromaufnahme der Regelelek-
tronik.

Betriebstemperaturbereich [°C]
Gibt die minimale und maximale Betriebstemperatur unter
Nennbedingungen wieder.

Gehausematerial
Gehausematerialien und ggf. die Oberflachenbehandlung.

Masse [g]

Die typische Masse des Standard Controllers kann durch
unterschiedliche Bestlickung innerhalb der einzelnen
Schnittstellenvarianten voneinander abweichen.

Drehzahlbereich

Die in Kombination mit einem Motor erreichbare Drehzahl
héngt von der verfigbaren Spannung, dem jeweiligen
Motortyp und der maximalen Verarbeitungsgeschwindig-
keit des gewdhlten Motion Controller ab.

Der maximale Drehzahlbereich bezieht sich auf Motoren
mit einem Polpaar. Bei Motoren mit héheren Polpaarzah-
len reduziert sich der Drehzahlbereich entsprechend.

Maximale Drehzahl bei Polpaarzahl 1
Maximale

Drehzahl

Anzahl der Polpaare des
angeschlossenen Motors
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Technische Informationen

Funktion

FAULHABER Motion Controller der Generation V3.0 sind
hoch dynamische, optimal abgestimmte Positioniersteu-
erungen zur Kombination mit DC-Kleinstmotoren sowie
BL- und LM- DC-Servomotoren aus dem FAULHABER Motor-
programm. Der Motortyp kann bei der Inbetriebnahme
Uber den FAULHABER Motion Manager ab Version 6.0
konfiguriert werden.

Neben dem Einsatz als Servoantrieb mit geregelter Position
kénnen auch die Geschwindigkeit oder der Strom geregelt
werden. Die Istwerte fur Geschwindigkeit und Position
kénnen dabei Uber eine Vielzahl von unterstitzten Geber-
systemen ermittelt werden. End- und Referenzschalter
kénnen direkt angeschlossen werden.
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Die Sollwerte fur die Regelung kénnen tber die Kommuni-
kationsschnittstelle, Gber die analogen bzw. einen PWM-
Eingang vorgegeben werden oder aus intern hinterlegten
Ablaufprogrammen stammen.

Als Kommunikationsschnittstellen werden je nach Gerat
USB und RS232, CANopen und optional EtherCAT unter-
stUtzt. Dabei stehen alle Funktionen des Antriebs uneinge-
schrankt Gber alle Schnittstellen zur Verfiigung.

Produktkennzeichnung

Motion Controller

Max. Versorgungsspannung (50 V)
Max. Dauerausgangsstrom (5 A)

S Gehéause mit Steckanschlissen

MC
50
05

RS  RS232 Schnittstelle
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FAULHABER

FAULHABER Motion Controller der Generation V3.0 sind in

vier BaugréBen und vier Leistungsklassen verfugbar:

B MC 3001 - mit einem Dauerstrom bis zu 1,4 A, kann direkt
in ein Motherboard eingesteckt werden und ist optimiert
fur die Kombinatorik mit Motoren aus dem unteren
Leistungsbereich des Produktportfolios.

B MC 3603 — mit einem Dauerstrom von bis zu 3A, optimiert
fur die Kombinatorik mit Motoren aus dem unteren bis
mittleren Leistungsbereich.

B MC 5004 - mit einem Dauerstrom bis zu 4 A, kann direkt
in ein Motherboard eingesteckt werden und bietet die
meisten 1/Os.

B MC 5005 - mit einem Dauerstrom bis zu 5 A als idealer
Partner fur die meisten Motoren aus dem FAULHABER
Programm.

B MC 5010 — mit einem Dauerstrom bis zu 10 A auch fur
Anwendungen mit einem hdheren Leistungsbedarf.
Insbesondere geeignet zur Kombination mit den hoch
dynamischen BL-Motoren.

Die Einsatzmoglichkeiten sind vielfaltig: Von der
Laborautomation Uber den industriellen Geratebau,
die Automatisierungstechnik und Robotik bis hin zur
Luftfahrt.

Der Anschluss an die Motoren erfolgt Uber vorkonfek-
tionierte Stecker oder Verlangerungsleitungen, die fur
alle unterstitzten Motoren als Option bzw. als Zubehor
verfugbar sind.

Nutzen und Vorteile

Ein Controller fur alle Motortypen und Gebertypen

Sehr dynamische Regelung

Ideal angepasst an FAULHABER DC-, BL- und LM-Motoren
Vielfaltige Soll- und Istwertschnittstellen

Stand-Alone Betrieb in allen Varianten méglich
Anschluss Uber einfaches Steckerkonzept

Schnelle Riickmeldung durch Zustands-LEDs

Inbetriebnahme mit dem kostenlosen FAULHABER Motion
Manager ab V6.0

B Umfangreiches Montagezubehor erhaltlich

13

Device Control

Motor Control
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Betriebsarten

Motorregelung

Uber die Reglerkaskade kénnen Strom, Geschwindigkeit
und Position des Antriebs geregelt werden. Durch die
optionalen Vorsteuerpfade konnen auch schnellste Bewe-
gungen sicher reproduzierbar geregelt werden. Einstell-
bare Filter erlauben die Anpassung an unterschiedlichste
Geber und Lasten.

Bewegungsprofile

Beschleunigungs- und Bremsrampe sowie die Maximalge-
schwindigkeit kénnen im Geschwindigkeits- und im Posi-

tionierbetrieb in den Betriebsarten Profile Position Mode
(PP) und Profile Velocity Mode (PV) vorgegeben werden.

Autonomer Betrieb

Bis zu 8 in BASIC erstellte Ablaufprogramme kénnen direkt
auf dem Controller gespeichert und ausgefuhrt werden.
Eines davon kann aus der Autostart-Anwendung konfigu-
riert werden. Ein Zugriffsschutz kann aktiviert werden.

Schutz- und Diagnosefunktionen

FAULHABER Motion Controller der Generation V3.0 schit-
zen Motor und Elektronik durch thermische Modelle vor
Uberlast. Die Versorgungsspannung wird Giberwacht und
kann auch im rlckspeisenden Betrieb begrenzt werden.
Damit werden externe Gerate vor Uberspannungen aus
dem dynamischen Betrieb geschitzt.

Profile Position Mode (PP) / Profile Velocity Mode (PV)

Far Anwendungen, in denen dem Regler lediglich das Ziel
der Bewegung vorgegeben wird. Die Beschleunigungs-
und Bremsrampe sowie eine eventuelle Maximalgeschwin-
digkeit werden Uber den integrierten Profilgenerator
berucksichtigt. Profilbasierte Bewegungen eignen sich
daher zur Kombination mit Standard-Vernetzungen wie
RS232 oder CANopen.
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Technische Informationen

Cyclic Synchronous Position (CSP) / Cyclic Synchronous
Velocity (CSV) / Cyclic Synchronous Torque (CST)

Fir Anwendungen, in denen eine Ubergeordnete
Steuerung die Bahnplanung auch fur mehrere Achsen
synchronisiert Gbernimmt. Die Sollwerte fur Position,
Geschwindigkeit und Strom werden laufend aktualisiert.
Ubliche Aktualisierungsraten liegen im Bereich weniger
Millisekunden. Cyclic Modes eignen sich daher primar zur
Kombination mit EtherCAT. Auch CANopen kann ver-
wendet werden.

Analog Position Control (APC) / Analog Velocity

Control (AVC) / Analog Torque Control (ATC)

Fir Anwendungen, in denen die Sollwerte der Rege-
lung analog oder z.B. Gber einen direkt angeschlossenen
Referenzencoder vorgegeben werden. Diese Betriebsar-
ten eignen sich daher insbesondere fur den Stand-Alone
Betrieb ohne Ubergeordneten Master.

Spannungssteller (Voltmode)

Im Spannungssteller ist lediglich ein Strombegrenzungs-
regler im Einsatz. Alle Regelschleifen werden von einem
Ubergeordneten System geschlossen. Die Sollwertvorgabe
kann Uber das Kommunikationssystem oder Uber einen
analogen Eingang erfolgen.

Schnittstellen — Diskrete 1/0

Drei bis acht digitale Eingdnge zum Anschluss von
End- und Referenzschaltern oder zum Anschluss eines
Referenzencoders. Die Logikpegel sind umschaltbar.

Zwei analoge Eingange (£10V), die frei verwendbar als
Soll- oder Istwert zur Verfigung stehen.

Zwei bis drei digitale Ausgénge, die frei verwendbar als
Fehlerausgang, zur direkten Ansteuerung einer Halte-
bremse oder als flexibler Diagnoseausgang zur Verfiigung
stehen.

Schnittstellen - Positionsgeber

FAULHABER Motion Controller der Generation V3.0 unter-
stttzen alle an Kleinstmotoren Ubliche Gebersysteme fur
Position und Geschwindigkeit wie analoge oder digitale
Hallsignale, Inkrementalgeber mit und ohne Linedriver
oder protokollbasierte AES oder SSI Encoder.

14
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Alle Controller mit Ausnahme der Baureihe MC 3001
kénnen ab Werk optional mit einer EtherCAT Schnittstelle
ausgestattet werden.

FUr hoch dynamische Anwendungen kann der Einsatz
eines Brems-Choppers zum Abbau von riickgespeister
Energie sinnvoll sein.

RS - Systeme mit R$232 Schnittstelle

Ideal fur den Geratebau und fir alle Anwendungen, in
denen der Motion Controller an einem Embedded Steuer-
gerét betrieben werden soll. Uber den Net-Mode kénnen
auch mehrere RS Controller an einer RS232 Schnittstelle
betrieben werden. Die Ubertragungsrate kann zwischen
9600 Baud und 115 kBaud liegen.

CO - CANopen nach CiA 402

Die ideale Variante fir den Betrieb eines FAULHABER
Motion Controllers an einer SPS — direkt Gber das CAN-
open Interface oder Uber ein Gateway an z. B. Profibus/
ProfiNET oder auch an EtherCAT. Dynamisches PDO Map-
ping sowie Node-Guarding oder Heatbeat werden unter-
stitzt. Ubliche Aktualisierungsraten fur Soll- und Istwerte
liegen hier ab 10 ms.

ET - EtherCAT

Motion Controller mit direkter EtherCAT Schnittstelle. Die
Controller werden Uber CoE Uber das CiA 402 Servodrive
Profile angesprochen. Ideal in Kombination mit einer
leistungsfahigen Industriesteuerung, die auch die Bahn-
planung und Interpolation der Bewegung fur mehrere
Achsen Ubernimmt. Aktualisierungsraten fur Soll- und
Istwerte ab 0,5 ms werden unterstitzt.

Schnittstellen — Busanbindung

Konfiguration

Alle Motion Controller der Generation V3.0 verfigen
Uber eine USB-Schnittstelle. Diese ist primar als Konfi-
gurationsschnittstelle vorgesehen. Uber USB zu RS232
Wandler oder USB zu CAN Wandler kénnen die Antriebe
alternativ ebenso uneingeschrankt konfiguriert werden.

Alle beschriebenen Betriebsarten und Funktionen stehen
unabhangig von der verwendeten Kommunikations-
schnittstelle zur Verfiigung.

Die Schnittstellen kénnen auch parallel verwendet
werden, so kann ein Antrieb Gber die CANopen oder
EtherCAT Schnittstelle in ein industrielles Netzwerk ein-
gebunden sein, wahrend tber die USB-Schnittstelle Uber
die Trace-Funktion eine Diagnose ausgewertet wird.
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Allgemeine Angaben

Systembeschreibung

Die Produkte der Baureihen MC 3001, MC 3603, MC 5004,
MC 5005 und MC 5010 sind gehduste und ungehéauste
Varianten der FAULHABER Motion Controller und
steuern wahlweise DC-, LM- oder BL-Motoren an.

Die Konfiguration der Motion Controller erfolgt

dabei Uber den FAULHABER Motion Manager.

Uber die CANopen- oder EtherCAT-Feldbusschnittstelle
kénnen die Antriebe im Netzwerk betrieben werden.

In kleineren Aufbauten kann eine Vernetzung auch
Uber die RS232-Schnittstelle erfolgen.

Der Motion Controller arbeitet im Netzwerk prinzipiell
als Slave, eine Masterfunktionalitat zur Ansteuerung
weiterer Achsen ist nicht gegeben.

Alternativ kénnen die Controller nach der Grundin-
betriebnahme Uber den Motion Manager auch ohne
Kommunikationsschnittstelle betrieben werden.

Die Controller der Baureihe MC 3001 kénnen wahlweise
Uber Board to Board Stecker oder Pinleisten auf diverse
Motherboards je nach genutzter Feedbackkomponente
aufgesteckt werden.

Die Controller der Baureihe MC 5004 kénnen Uber die
50-Pin-Steckerleiste auf ein Motherboard aufgesteckt
werden.

Hierfir bietet FAULHABER im Standardprogramm unter-
schiedliche Motherboards von ein bis zu vier Achsen an.
Die Controller der Baureihen MC 3603, MC 5005 und

MC 5010 werden Uber die Montagebohrungen auf einer
ebenen Grundplatte befestigt. Mit optionalem Zubehor
ist auch die Montage an einer Hutschiene méglich.

Modifikationen und Zubehér

FAULHABER ist auf die Anpassung seiner Standardpro-
dukte fur kundenspezifische Anwendungen spezialisiert.
Folgende Standardoptionen und Zubehérteile sind fur
FAULHABER Motion Controller MC V3.0 verflgbar:

B Anschlussleitungen fir Versorgungs- und Motorseite
B Adaptersets fur Encoder

Steckersets

Motherboards MC 3001 / MC 5004
Programmieradapter

Starterkits

Kundenspezifische Motherboards, Sonder-
parametrierung und Firmware

15
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Motion Controller

Technische Informationen

V3.0, 4-Quadranten PWM
mit RS232, CANopen oder EtherCAT-Schn

MC 5004 P

Werte bei 22°C
Versorgungsspannung Elektronik
Versorgungsspannung Motor
PWM-Schaltfreauen

Erlauterungen zu den Datenblattern

Die folgenden Datenblattwerte der Motion Controller
werden bei einer Umgebungstemperatur von 22 °C
gemessen bzw. berechnet.

Motion Controller der Generation V3.0 verfigen, bei
gleichem Masseanschluss, generell Uber getrennte Versor-
gungseingange fur Motor und Elektronik, die bei Bedarf
auch als gemeinsame Versorgung genutzt werden kdénnen.

Versorgungsspannung Elektronik Up [V DC]
Beschreibt den Bereich der zuldssigen Versorgungsspan-
nung fur die Steuerelektronik.

Versorgungsspannung Motor Umot [V DC]
Beschreibt den Bereich der zuldssigen Versorgungsspan-
nung der an die MC angeschlossenen Motoren.

PWM-Schaltfrequenz frwm [kHz]

Die Pulsweitenmodulation beschreibt den Wechsel der
elektrischen Spannung zwischen zwei Werten. Glockenan-
kermotoren weisen eine niedrige elektrische Zeitkonstante
auf. Um die PWM bedingten Verluste niedrig zu halten,

ist eine hohe Schaltfrequenz notwendig. In der Genera-
tion V3.0 liegt diese fest bei 100 kHz. Durch die Art der
Pulsmustererzeugung (center aligned) ist die am Motor
wirksame Schaltfrequenz doppelt so hoch.

Wirkungsgrad Elektronik 7 [%]
Verhaltnis zwischen aufgenommener und abgegebener
Leistung der Steuerelektronik.

Max. Dauerausgangsstrom leont [A]

Beschreibt den Strom, den der Controller bei 22 °C Umge-
bungstemperatur ohne zusatzliche Kihlung dauerhaft an
den angeschlossenen Motor liefern kann.
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Max. Spitzenausgangsstrom Imax. [A]

Beschreibt den Strom, den der Controller bei S2-Betrieb
(Kaltstart ohne zuséatzliche Kiihlung) bei Nennbedingun-
gen unter konstanter Last fur die im Datenblatt angege-
bene Zeit erreichen kann, ohne das thermische Limit zu
Uberschreiten. Falls nicht abweichend definiert, gilt fur
den Wert des Spitzenstroms der Faktor drei im Verhaltnis
zum Dauerstrom.

Stromaufnahme der Elektronik les [A]
Beschreibt die zusatzliche Stromaufnahme der Regelelek-
tronik.

Betriebstemperaturbereich [°C]
Gibt die minimale und maximale Betriebstemperatur unter
Nennbedingungen wieder.

Masse [g]

Die typische Masse des Standard Controllers kann durch
unterschiedliche Bestlickung innerhalb der einzelnen
Schnittstellenvarianten voneinander abweichen.

Drehzahlbereich

Die in Kombination mit einem Motor erreichbare Drehzahl
hangt von der verfiigbaren Spannung, dem jeweiligen
Motortyp und der maximalen Verarbeitungsgeschwindig-
keit des gewahlten Motion Controller ab.

Der maximale Drehzahlbereich bezieht sich auf Motoren
mit einem Polpaar. Bei Motoren mit héheren Polpaarzah-
len reduziert sich der Drehzahlbereich entsprechend.

Maximale Drehzahl bei Polpaarzahl 1
Maximale

Drehzahl

Anzahl der Polpaare des
angeschlossenen Motors

Handbuicher/Software

Geratehandbucher zur Installation und Inbetriebnahme,
Kommunikations- und Funktionshandbtcher sowie

die Software ,FAULHABER Motion Manager” sind auf
Anfrage oder im Internet unter www.faulhaber.com
erhaltlich.
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FAULHABER Motion Manager

Zur Inbetriebnahme und Konfiguration von Antriebs-
systemen mit Motion- und Speed Controllern steht die
leistungsstarke Software ,FAULHABER Motion Manager”
zur Verflgung.

Vom Motion Manager generell unterstitzt werden die
Schnittstellen RS232, USB und CANopen. Je nach ange-
schlossenem Gerat kann jedoch der Einsatz eines Schnitt-
stellenadapters erforderlich werden, z.B. bei Parametrie-
rung eines Motion Control Systems tGber USB.

Die grafische Benutzeroberflache erméglicht eine einheit-

liche und intuitive Vorgehensweise, unabhangig von der
Geratefamilie und der verwendeten Schnittstelle.

Unterstitzte Motion Controller | Speed Controller

Schnittstellen | potion Control Speed Control
Systems Systems

RS232 . o

USB . o

CANopen °
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Folgende Eigenschaften zeichnen die Software aus:
B Inbetriebnahme-Unterstitzung durch Assistenten

B Zugriff auf angeschlossene Gerate tber Node-Explorer

B Konfiguration von Antriebsfunktionen und
Reglerparametern Uber komfortable, auf die
jeweilige Geratefamilie abgestimmte Dialoge

B Kontextsensitive Online-Hilfe
M Nur bei Motion Controllern:

— Grafische Analyse-Werkzeuge fur Antriebsverhalten
und Reglereinstellung

— Makro-Funktion zur Ausfiihrung von Befehls-
sequenzen

- Entwicklungsumgebung fur Ablaufprogramme
und Visual Basic Script Programme

Neuerungen im Motion Manager 6:
Komplett Gberarbeitete Benutzeroberflache mit
Fenster-Docking-Funktion

Node-Explorer mit integrierter Projektverwaltung

Unterstutzung fur Motion Controller der
Familie MC V3.0

— Reglerkonfiguration mit Streckenidentifikation
— Erweiterte grafische Analysemdéglichkeiten
- Weitere Werkzeuge fur Bedienung und Regler-Tuning
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Motion Controller

Software

Der ,FAULHABER Motion Manager” fur Microsoft
Windows kann unter www.faulhaber.com kostenlos
heruntergeladen werden.

Inbetriebnahme und Konfiguration

Mit dem FAULHABER Motion Manager kann komfortabel
auf Einstellungen und Parameter der angeschlossenen
Steuerung zugegriffen werden.

Die Inbetriebnahme einer Steuerung wird durch Assis-
tenten unterstUtzt. An den ausgewahlten Schnittstellen
erkannte Antriebseinheiten werden im Gerate-Explorer
angezeigt.

Die aktuellen Schnittstellen- und Anzeigeeinstellungen
kénnen in Projektdateien gespeichert werden.

Ablaufprogramme zur Speicherung und Ausfihrung auf
den Geraten kénnen erstellt, bearbeitet, Gbertragen und
ausgefuhrt werden. Moglichkeiten zur Fehlererkennung
und Uberwachung des Programmablaufs stehen ebenfalls
zur Verflgung.

Die Bedienung einer Steuerung und die Ausfihrung von
Fahrauftragen erfolgen Uber:

B Grafische Bedienelemente
B Befehlseingaben
B Makro-Funktionen

B Programmierung von Ablaufen tber
Visual Basic Script (VBScript)

Uber eine grafische Analysefunktion kénnen Steuerungs-
parameter wie Soll- und Istwerte im Logger oder Recorder
Mode aufgezeichnet werden. Zur Einstellung und Opti-
mierung von Reglerparametern stehen weitere Werkzeuge
zur Verflgung.
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Anschlussmoglichkeiten

Motion Controller

USB

Merkmale

FAULHABER-Motion Controller fur Schrittmotoren sind
sehr dynamische Positionierungssysteme, die speziell auf
die Anforderungen von Anwendungen mit Mikro-Schritt-
motoren abgestimmt sind.

Diese Controller kénnen nicht nur alle Schrittmotoren von
FAULHABER ansteuern, sondern auch die Positionierung
von drei Achsen verwalten (hierfur sind 2 weitere Boards
erforderlich). Zu den zahlreichen Leistungsmerkmalen
dieser Controller gehéren Funktionen zur Referenzsuche
und zum Encoder-Management.

Ebenfalls enthalten ist eine komplette integrierte Ent-
wicklungsumgebung (IDE), in welcher der Anwender die
gesamte Palette von Funktionalitdten Gber eine umfas-
sende und bedienerfreundliche Oberflache nutzen kann.

Die integrierten Systeme bendétigen weniger Platz und
machen die Installation durch ihren geringeren Verdrah-
tungsaufwand wesentlich einfacher.

~,
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Standardleitungen mit
Molex-Steckverbinder

< ~

/ >

Flexleiterplatten-Adapter
il —

An die Anschlussklemme
angeschlossene Leitungen
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Vorteile

B Vollstandig per Software programmierbar

(grafische Benutzeroberflache)
USB-Schnittstelle

9V...36VDC/ 50mA bis 1,1A

Mikroschrittbetrieb bis 1/256

4 GPl und 7 GPO

Als reine Schritt-/Richtungssteuerung einsetzbar
Referenzeingang (fur Homing-Funktionen)
Kompatibel mit LabView

LeiterplattengréBe: 68mm x 47,5mm

Produktkennzeichnung

-
-
-
-
-
-
=
-
a
-
A
"

MC
ST
36
01

Motion Controller
Schrittmotor

Max. Betriebsspannung (36V)
Max. Dauerausgangsstrom (1A)
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Haupteigenschaften

Motion Controller
B Berechnung von Bewegungsprofilen in Echtzeit

B Unmittelbare Anderung von Motorparametern
(z.B. Position, Geschwindigkeit, Beschleunigung)

B Hochleistungs-Mikrocontroller fir Steuerungen
des Gesamtsystems und zum Handling von seriellen
Kommunikationsprotokollen

Bipolare Schrittmotor-Steuerung
B Bis zu 256 Mikroschritte pro Vollschritt

B Hocheffizienter Betrieb, niedrige Verlustleistung
B Dynamische Stromregelung
B Integrierte Schutzfunktion

Software
B TMCL™: Stand-alone-Betrieb oder ferngesteuerter
Betrieb

B PC-basierte Anwendungs-Entwicklungssoftware TMCL™
— Integrierte Entwicklungsumgebung (IDE) kostenlos
erhaéltlich.

Betriebsarten

Stand-alone-Modus

Ein Programm wird in den Speicher auf dem Controller-
Board geladen und beim Einschalten des Systems gestar-
tet. Die Software ist in der Lage, auf externe Impulse z.B.
von digitalen Ein- und Ausgangen, Encodern, Sensoren
usw. zu reagieren. Dem Programmierer steht neben der
Standard-Prozessorbefehlsliste auch eine komplette Liste
von Steuerfunktionen fur die Motorpositionierung zur
Verflgung.

Direktmodus

Mit IDE-, Direktmodus”-Funktionen kann der Anwender
Befehle Uber die USB-Verbindung nacheinander an das
Board senden. Statusinformationen und Positions- bzw.
Geschwindigkeitswerte kénnen vom Anwender in Echtzeit
Uber die dafuir vorgesehene grafische Bedienoberflache
(GUI) gelesen werden.

Remote-Software

Der Controller kann im Fernzugriff Gber eine USB-Ver-
bindung von einer beliebigen vom Anwender entwickel-
ten Software gesteuert werden. Es stehen Labview- und
C++-Bibliotheken zur Verfiigung, die mit dem Controller
verwendet werden kénnen.

20
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Spezialfunktionen

Geschwindigkeitsprofile

Motorbewegungen werden unter Verwendung von benut-
zerdefinierten Geschwindigkeitsprofilen bewerkstelligt.
Letztere kdnnen unter Verwendung einer kompletten
Parameter-Berechnungs-Oberflache eingerichtet werden,
die den Anwender dabei unterstitzt, die am besten geeig-
neten Geschwindigkeitswerte zu finden.

StallGuard™

Die Stillstandserkennungsfunktion erméglicht es dem
Controller, auf eventuelle Schrittverluste zu reagieren, und
kann auBerdem zum Erkennen von harten Motoranschla-
gen verwendet werden.

CoolStep™

Der zum Motor flieBende Strom wird bei Lastschwankun-
gen automatisch angepasst. Diese Funktion ermdéglicht das
Verringern der Leistungsaufnahme des Gesamtsystems.

Homing

Die Referenzsuche kann vom Controller beim Starten
automatisch ausgefiihrt werden. Der Anwender kann
vorgeben, auf welche Weise dieser Vorgang ausgefuhrt
werden soll (Richtung, Schalternummer, Herkunftsort
usw.).

Schnittstellen

W USB-Gerateschnittstelle (On-Board Mini-USB-Steck-
verbinder)

B 6 Open-Drain-Ausgange (mit 24V kompatibel)

B REF_L-/ REF_R-/ HOME-Schaltereingange
(mit 24V kompatibel, mit programmierbaren Pull-ups)

B 1 S/D-Eingang (,Step-and-Direction”-Eingang) fur den
On-Board-Treiber (der On-Board Motion Controller
kann deaktiviert werden)

B 2 ,Step-and-Direction”-Ausgange flur zwei separate
externe Treiber (zusatzlich zum On-Board-Treiber)

B 1 Encoder-Eingang fur a/b/n-Inkremental-Encoder
B 3 Universal-Digitaleingdnge (mit 24V kompatibel)
B 1 Analogeingang (0 ... 10V)

Bitte beachten: Da Anschluss-Pins mehrfach genutzt
werden, sind nicht alle Funktionen gleichzeitig verfugbar.

Bemerkungen

Geratehandbucher fur die Installation und Inbetrieb-
nahme, Kommunikations- und Funktionshandblcher sowie
die Software ,TMCL™ — IDE” sind auf Anfrage und im
Internet unter www.faulhaber.com erhaltlich.
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TMCL™ — IDE Inbetriebnahme und Konfiguration

Die Hochleistungs-Softwarelésung ,TMCL™ — IDE" . - .

L L Treiber und Bibliotheken werden zusammen mit der
erméglicht dem Anwender das Steuern und Konfigurieren ¢ o <\ el ™IDE automatisch installiert. Ein ange-
des Schrittmotor-Controllers tGber die USB-Schnittstelle. .

schlossener Controller wird von der Software sofort

Die Software ,TMCL™ - IDE" und zahlreiche erkannt. Die grafische Bedienoberflache kann zum Aus-
Programmbeispiele stehen zum kostenlosen Download lesen, Andern und erneuten Laden von Konfigurationen
unter www.faulhaber.com zur Verfigung. verwendet werden. Einzelne Befehle oder komplette Para-

metersatze und Programmabldufe kdnnen eingegeben
und zum Controller Gbertragen werden.

Der Betrieb von Antrieben wird von mehreren Assistenten
ebenfalls unterstitzt, die dem Anwender beim einfachen
Einrichten aller Parameter helfen.

Schnellstart-, Hardware- und komplette Firmware-
Benutzerhandbiicher stehen dem Anwender unter
www.faulhaber.com ebenfalls zum kostenlosen Download
zur Verflgung. Bitte schlagen Sie vor der erstmaligen
Verwendung im Schnellstart-Handbuch nach.
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