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Electrénicas de control de posicion EPOS4 - Sinopsis

Modules Ready-to-connect units
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3-axes

NEW EPOS4 Compact
24/5 EtherCAT

EPOS4 es la siguiente generacion de la linea de productos CANopen de control de posicion. Auna
la maxima densidad de potencia con mayores prestaciones de control y funcionalidad aumenta-
da. Ademas, su concepto modular prevé multiples posibilidades de ampliacion para interfaces
basadas en Ethernet, como EtherCAT o encoders absolutos. Todas estas novedades, unidas a
los ya consolidados conceptos de la linea de productos EPOS, se orientan continuamente segun
el principio de éxito del Easy to use POsitioning System.

La modularidad se refiere al nuevo sistema modular. Los controladores EPOS4 de disefio modular
pueden combinarse con tarjetas preparadas para la conexidn, formando soluciones compactas
que permiten satisfacer las mas diversas exigencias. Los modulos opcionales de extension per-
miten ademas una adaptacion personalizada de la funcionalidad base a bajos costes:

Module + Connector Board = Compact

EPOS4 es una electronica digital de control de
posicidon de estructura modular. Es apta para
motores de corriente continua de imanes per-
manentes (DC) y motores brushless DC con
encoder incremental o absoluto de hasta 1050
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W de potencia nominal. Una multitud de modos
operativos permite su aplicacion flexible en los
mas diversos sistemas motores en la automati-
zacion industrial y en mecatronica.

Cyclic Synchronuous Position (CSP)

El Master calcula el recorrido y transmite a la
EPOS4 la posicion de destino ciclicamente y de
forma sincronizada a traveés la red. El circuito de
regulacion de posicidon opera en la EPOS4. La
EPOS4 suministra al Master los valores actuales
de posicion, velocidad y corriente medidos por
los sensores.

Cyclic Synchronuous Velocity (CSV)

El Master calcula el recorrido y transmite a la
EPOS4 la velocidad de consigna ciclicamente
y de forma sincronizada a través de la red. El
circuito de regulacion de velocidad opera en la
EPOS4. La EPOS4 suministra al Master los va-
lores actuales de posicion, velocidad y corriente
medidos por los sensores. Si el circuito de re-
gulacion de posicion Pl se cierra mediante el
Master, se suele utilizar el modo CSV.

Cyclic Synchronuous Torque (CST)

El Master calcula el recorrido y transmite a la
EPOS4 el par de consigna ciclicamente y de
forma sincronizada a través de la red. El circuito
de regulacion (de corriente) de par opera en la
EPOS4. La EPOS4 suministra al Master los va-
lores actuales de posicion, velocidad y corriente
medidos por los sensores. Si un circuito de re-
gulacion de posicion PID se cierra mediante el
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Master, se suele utilizar el modo CST.

Punto a punto

El «Profile Position Mode» permite el posiciona-
miento del eje del motor del punto A al punto B.
El posicionamiento se realiza respecto al punto
cero del eje (absoluto) o a la posicion actual del
eje (relativo).

Control de posicion y velocidad con proali-
mentacion (Feed Forward)

La combinacion de retroalimentacion de re-
gulacion y proalimentacion de control (Feed
Forward) permite un control éptimo. La proali-
mentacion reduce los errores de regulacion. La
EPOS4 permite la proalimentacion de acelera-
ciony velocidad.

Control de velocidad

En el «Profile Velocity Mode», el eje del motor se
mueve con una velocidad de consigna predefi-
nida. Esta velocidad se mantiene hasta que se
recibe una nueva consigna de velocidad.

Recorrido de referencia

El «<cHoming Mode» permite referenciar una po-
sicion mecanica especial. Para ello se dispone
de los mas diversos métodos.

Posibilidades de feedback y Dual Loop
Permite dos sefales de encoder simultaneas.
Esto permite una regulacion con Dual Loop
para compensar la holgura mecanica y elasti-
cidad, se puede ajustar automaticamente. Ad-
mite un amplio abanico de sensores: encoders
incrementales digitales y analdgicos (sen/cos) y
encoders absolutos SSI.
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Dispositivos de proteccion

La electronica de control de posicion tiene cir-
cuitos contra sobrecorriente, temperatura ex-
cesiva, tension insuficiente o excesiva, contra
transitorios de tensiony cortocircuitos del cable
del motor, asi como para pérdida de sefial de
feedback. Una limitacion ajustable de corriente
protege el motory la carga.

Safe Torque Off (STO)

Con esta funcion de seguridad conforme a
IEC61800-5-2 (no certificada) se puede realizar
una parada de emergencia desconectando el
motor. Se interrumpe el suministro de energia
al generador del par. Una salida digital adicional
permite supervisar el estado. Las entradas y sa-
lidas estan aisladas 6pticamente.

Entradas de captura (Touch Probe)

Las entradas digitales pueden configurarse de
manera que, al aparecer un flanco de una entra-
da positivo o/y negativo, se guarda el valor de
posicion actual.

Salida de trigger (Position Compare)

Las salidas digitales pueden configurarse de
modo que, para un valor de posicion configura-
ble, se emita una sefal digital (previo encargo).

Controlador de los frenos de parada

El controlador de los frenos de parada puede in-
tegrarse en la gestion de estado de dispositivos.
Con esto pueden configurarse individualmente
los tiempos de retardo para conexion y desco-
nexion.

Informacion adicional referente a datos técni-
cos, pagina 495-501.

Gran funcionalidad

Modos operativos/Regulacion

Cyclic Synchronous Position (CSP)

Cyclic Synchronous Velocity (CSV)

Cyclic Synchronous Torque (CST)

Profile Position Mode, Profile Velocity Mode y
Homing Mode

Proalimentacion de aceleracion y velocidad
(feed forward)

Conmutacion sinusoidal o en bloque para
motores brushless

Valor de consigna alternativo por comando
analdgico

Control de posicion y velocidad de doble lazo
Comunicacién mediante CANopeny /o USB
2.0/3.0y/0RS232

EtherCAT CoE

Funcion gateway USB a CAN y RS232 a CAN
Entradas/salidas

Entradas y salidas STO (Safe Torque Off),
aisladas 6pticamente, no certificadas
Entradas digitales libremente disponibles,
configurables, p. ej. para finales de carrera,
interruptores de referencia

Salidas digitales libremente disponibles,
configurables, p. ej. para frenos

Entradas analdgicas libremente disponibles,
configurables

Salidas analdgicas libremente disponibles,
configurables

EPOS Studio

Windows DLL (32/64 bits) con ejemplos de
programacion

Linux Shared Object Library (X86 32/64 bits,
ARMv6/v7/v8 32-bit, ARMv8 64-bit para
Raspberry Piy BeagleBone) con ejemplos de
programacion

Firmware

Feature Chart

Hardware Reference

Firmware Specification

Communication Guide

Application Notes
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Caracteristicas técnicas de la EPOS4

— Maxima densidad de potencia.

— Prestaciones de control convincentes, también para motores alta- -3 e ———— e——

mente dinamicos.

Extensas posibilidades de feedback.

Multiples posibilidades de conexion de E/S para periféricos.

Funciones de proteccion sin concesiones para controlador y motor.

— Configuracidon y comunicacion a través de CANopen (CiA 301,
402, 305), RS232, USB u opcionalmente EtherCAT. IEC 61158 tipo
12 EtherCAT Slave: CoE (CAN Application Layer over EtherCAT) con-
forme a IEC 61800-7 Profile Type 1(CiA 402). Sencilla integracion
en sistemas EtherCAT ya existentes. Conectable en red con otras
unidades EtherCAT.

— Puesta en servicio sencillisima mediante la interfaz grafica de usua-
rio EPOS Studio con intuitivas herramientas.

— Librerias y ejemplos de programacion para una integracion eficien-
te en los mas diversos sistemas. ==

— Todos los componentes de software estan siempre libremente
disponibles.

— Documentacion detallada y excelente servicio técnico.

El paquete completo para su solucion Motion Control con valor
anadido.

Accesorios EPOS4 (no incluidos)

403968 USB Type A - micro B Cable = ':‘. v w|v 10 v ® v 10
536997 EPOS4 CB 24/1.5 CAN i olv F S S S
620048 EPOS4 CB 24/1.5 EtherCAT :\; g v 9 2 2 Z
534133 EPOS4 CB 50/5 CAN B i EI- 3 E
620044 EPOS4 CB 50/5 EtherCAT 5 J 2y =2 = 2
520884 EPOS4 CB Power CAN = S S av 2v g
604594 EPOS4 CB Power EtherCAT § § © S 2V 7]
581245 EPOS4 EtherCAT Card © v 8V ©lve ®ve B
638677 EPOS4 EB Micro v ©y Q
659508 EPOS4 MB Micro EtherCAT 3-axes 4 %
590738 EPOS4 Module SMT socket 2 x 23 poles v v
677324 EPOS4 Micro SMT socket 2 x 40 poles v v
520858 CAN-CAN Cable o v =2 =V 2 =V = =V = =V 0|V 0
e < g < g < g < g S =
520857 CAN-COM Cable v O Olv. O Olv O glv o olv 2lv ¢
275934 Encoder Cable sy o, g, v, g, o, &, o, 8, ~,
= < = o = (=) = = = p e}
275878 Hall Sensor Cable v & g gy o Wy vy Wy Biv Wy Gl @
520854 Signal Cable 7core v g B)Y S|¥ §v o §v sv 8v 5JF|v Slv 2
520853 Signal Cable 8core v =lv &v v Ev g v Elv g v gv Bl v
275851 Motor Cable v . £ gv 3v g+ 38v g §v 8§~ v
520851 Motor Cable High Current < 2 g' & g o g v ©|v g‘ v
275829 Power Cable V@ g Q S o Ova &|v Cva 8 va Sv v (@)
520850 Power Cable High Current Vb 8 ug; = 0 Q| (b) P Vi) Qv F|V(b) o v (b)
520856 RS232-COM Cable Elv Qv @|v ©lv Sl v
520852 Sensor Cable 5 x 2core v 9l v Qv v 9l v O v 8lv v
520860 STO Idle Connector X9 R4 ) v (i) v (i) v (i) v (i) v (i) v (i) 0 v (i) v (i)
403968 USB Type A - micro B Cable v S| v v v v v v v v v
422827 Ethernet Cable v © v v v v v v
581245 EPOS4 EtherCAT Card v 7
520859 EPOS4 Connector Set v 4 v 4 4 v v v v v
309687 DSR 50/5 v 7 v v v v
235811 DSR 70/30 v v v v v v

(a) opcional para tension separada de alimentacion de lalégica  (b) obligatorio para alimentacion de la etapa final  (c) Con placa madre adecuada (i) incluido
Mas accesorios a partir de la pagina 513
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Electrénicas de control de posicion EPOS4 Datos
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USB RS232 GUI

EPOS4 Micro 24/5 CAN
Modulo controlador de posicion OEM minia-
tura, disefiado para uso con motores DC con

y encoder de hasta 120/360 W.

EPOS4 Micro 24/5 EtherCAT

Modulo controlador de posicion OEM minia-
tura, disefiado para uso con motores DC con
encoder y motores brushless con sensores Hall encoder y motores brushless con sensores Hall

y encoder de hasta 120/360 W.

Tipos de controlador

Datos eléctricos

Tension de alimentacion Vec

Voltaje de alimentacion de la I6gica V¢
(opcional)

Max. tension de salida

Max. corriente de salida lax

Corriente en continuo de salida lgont
Frecuencia de conmutacion
Velocidad de muestreo del Pl = control de
corriente

Velocidad de muestreo del Pl = control de
velocidad

Velocidad de muestreo del Pl = control de
posicion

Max. velocidad (1 par de polos)
Choqgue motor incorporado por fase
Entradas

Sefiales de sensor Hall

Sefales encoder

Sefiales de sensor

Entradas digitales

Entradas digitales “High-speed”
Entradas analdgicas

CANID/DEVID

Salidas

Salidas digitales

Salidas digitales “High-speed”
Salidas analdgicas

Voltajes de salida encoder

Voltajes de salida sensores Hall
Voltajes de salida auxiliar

Interfaces

RS232

CAN

USB 2.0/3.0

EtherCAT

Indicador

LED verde = READY, rojo = ERROR
Condiciones ambientales

CANopen Slave

10-24VDC
10-24VDC

0.9 x VCC
15A(<10's)
5A

50 kHz

25 kHz (40 ps)

2.5 kHz (400 ps)
2.5 kHz (400 us)

50000 rpm (sinusoidal), 100000 rpm (en bloque)

H1, H2, H3

A, A\, B, B\, |, \ (max. 6.25 MHz)
Clock, Data

4 (nivel l6gico)

1

2 (resolucion de 12 bits, -10...+10 V)
configurable con conexién externa

2

1

1(resolucion de 12 bits, -4...+4 V, max. 1 mA)
+5 VDC, max. 120 mA

+5 VDC, max. 30 mA

RxD; TxD (max. 115200 bit/s)
high; low (max. 1 Mbit/s)
Data+; Data- (Full Speed)

LED verde, LED rojo

EtherCAT Slave

10-24VDC
10-24VDC

0.9 x VCC

15A (<10 s)
5A

50 kHz

25 kHz (40 pis)

2.5 kHz (400 ps)
2.5 kHz (400 ps)

50000 rpm (sinusoidal), 100000 rpm (en bloque)

H1, H2, H3

A, A\, B, B\, |, \ (max. 6.25 MHz)
Clock, Data

4 (nivel l16gico)

1

2 (resolucion de 12 bits, -10...+10 V)

2

1

1(resolucion de 12 bits, -4...+4 V, max. 1 mA)
+5 VDC, max. 120 mA

+5 VDC, max. 30 mA

Data+; Data- (Full Speed)
100 Mbit/s (Full Duplex)

LED verde, LED rojo

Temperatura de funcionamiento
Temperatura, rango ampliado
Temperatura de almacenamiento
Humedad (sin condensacion)
Datos mecanicos

Peso

Dimensiones (L x A x H)

-30...4+445°C -30...4+40°C
+45...470 °C; Derating: -0.200 A/°C +40...4+60 °C; Derating: -0.25 A/°C
-40...+85°C -40...+85°C
5...90% 5...90%
Datos mecénicos
aprox.6 g aprox.7g
32.0x22.0x70 mm 36.5 x27.0 x7.0 mm
Tornillos M2 Tornillos M2

Montaje

Numeros de articulo

638328 EPOS4 Micro 24/5 CAN

654731 EPOS4 Micro 24/5 EtherCAT

Accesorios
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309687 Disipador de frenado DSR 50/5
Pedir los accesorios por separado, ver pag. 512

309687 Disipador de frenado DSR 50/5
Pedir los accesorios por separado, ver pag. 512
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