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JMC Servomotoren

mit integriertem Servotreiber

Ubersicht

e iHSV57 - NEMA23 Motorflansch - bis 180 W
e iHSV60 - 60 mm Motorflansch - 400 W

e iHSV86 - NEMA34 Motorflansch - bis 660 W
e Zubehor
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JMC Servomotoren IHSV

I@ Mechatronik

Produktiibersicht - Standardlieferprogramm im Vergleich

(NEMA) Motorgrof3e

Eingangsspannung

Ausgangsstrom
Pulse pro Drehung

Eingangsfrequenz

Puls Spannung

Steuerungssignal-
strom

Isolationswider-
stand

Nennleistung
Nenndrehmoment
Nenndrehzahl
Maximaldrehzahl

Nennspannung

Maximales
Rastmoment

Gewicht

iHSV57
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iHSV57-30-14-36-21-38

NEMA23
57x57

20 - 50 (typ. 36)

4 -51.200

200

3,3 (typ. 5, max. 24
mit R 3-5 kQ)

7 - 16 (typ. 10)

100
90 140
0,29 0,44
3000
3000
36
10,3 12,1
1,0 1,3

Irrtum und technische Anderungen vorbehalten

Aktuelle Preise finden Sie im
DOLD Mechatronik Webshop.

iHSV60

mit und ohne Bremse

iHSV57-30-18-36-21-38(-SC)
iHSV60-30-40-48-5.5

60x60

24 - 60
(typ. 36/48)

6
4 -51.200
200
3,3 (typ. 5,
max. 24

mit R 3-5 kQ)

7 - 16 (typ. 10)

100

180 400
0,57 1,27
3000
4200

36

14,9 26
1,6 1,6

info@dold-mechatronik.de
www.dold-mechatronik.de

iHSV86

iHSV86-30-44-48
iHSV86-30-66-72

Einheit
NEMA34 NEMA
86x86 mm
43-53 65-79
(typ. 48) (typ. 72) vpe
13,1-19,6 A
4 -51.200 -
200 kHz
3,3 (typ. 5, max. 24 -
mit R 3-5 kQ)
7 - 16 (typ. 10) mA
100 MQ/VDC
440 660 w
1,4 2,1 Nm
3000 min
4000 min
48 72 \%
auf Anfrage auf Anfrage mNm
3,5 4,5 kg
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JMC Servomotoren iHSV57 mit oder ohne Bremse

Ohne Bremse

Mit Bremse

Die iHSV57 mit oder ohne Bremse Servomotoren bestehen aus einem perfekt abgestimmtem Servotreiber inte-
griert in einem Servomotor. Das vektorgesteuerte System mit DSP Chip erlaubt drei einstellbare Modi (position
loop, speed loop und current loop) in einer Baugruppe. Das System spart Bauraum, Verkabelung zwischen
Treiber, Motor und Encoder, und ist durch seinen niedrigen Anschaffungspreis rentabel.

Die iHSV57 kénnen in verschiedenen Anwendungen eingesetzt werden, wie z. B. Laserschneidmaschinen,
Lasermarkierern, hochprazisen XY-Tischen, Etikettiermaschinen, CNC-Frasmaschinen usw. Aufgrund der
einzigartigen Eigenschaften sind die iHSV57 die ideale Wahl fir Anwendungen, die sanften Motorlauf bei
niedrigen Geschwindigkeiten und hohes Drehmoment auch bei héheren Drehzahlung und kleinen Einbauraum

erfordern.

Wichtigste Merkmale

« Hohe Positionsgenauigkeit

¢ Hohes Drehmoment

e Kostenglinstige Servomotor-Lésung

e Ruhiger und sehr leiser Motorlauf

¢ Kompakte GroRRe

¢ Version mit Bremse verflgbar

e Eingangssignal: Puls / Richtung (PUL/DIR)

e Bandbreite Current Loop: (-3dB) 2 KHz (typisch)
e Bandbreite Speed Loop: 500 Hz (typisch)

e Bandbreite Position Loop: 200 Hz (typisch)

Irrtum und technische Anderungen vorbehalten

Aktuelle Preise finden Sie im

info@dold-mechatronik.de

Parameter via RS232 zum PC ubertragbar
Einstellungen uber DIP-Schalter oder Software
moglich
Schutzfunktionen:

— Uberstromschutz

- I2T-Motorstromiberwachung

- Uber- und Unterspannungsschutz

- Uberhitzungsschutz

— Uberdrehzahlschutz

Seite 5
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JMC Servomotoren iHSV57 mit oder ohne Bremse

Artikelnummer-Aufbau: iHSV

~

- XX - XX - XX - XX - XX - XX
I I | I I I
1 2 3 4 5 6 7 8

1. Integrierter Servomotor

2. Motor Rahmengréi3e: 57 2 57 mm

3. Motordrehzahl (Einheit: x 100 min™): 30 2 3000 min™

4. Ausgangsleistung (Einheit: x 10 W): 102 100w, 142140W, 18=2180W

5. Nennspannung: 36236V

6. Wellenlange: 21 221 mm

7. Zentrierdurchmesser: 38 2 38,1 mm

8. Bremse: SC = mit Bremse, fehlende Angabe = ohne Bremse

Artikel-Nummern

iHSV57-30-10-36-21-38 100 W Servomotor

iHSV57-30-14-36-21-38 140 W Servormotor

iHSV57-30-18-36-21-38 180 W Servormotor
iHSV57-30-18-36-21-38-SC 180 W Servormotor mit Bremse

Elektrische Spezifikation

omaaten | wn | e | wa | Ewhex
36 50 VDC

Eingangsspannung 20
Ausgangsstrom - 6 - A
Pulse pro Umdrehung 4 - 51.200 -
Eingangsfrequenz - - 200 kHz
Puls Spannung 838 5 24 (mit R 3 - 5kQ) Y
Steuerungssignalstrom 7 10 16 mA
Isolationswiderstand 100 - - MQ /VDC
Bremse
Eingangsspannung - 24 - VDC
Ausgangsstrom - 0,125 - A
Irrtum und technische Anderungen vorbehalten Seite 6
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JMC Servomotoren iHSV57 mit oder ohne Bremse

Motor Spezifikation

AMD

DOLD

Mechatronik

[ Modell |  iHSV57-30-10-36-XX iHSV57-30-14-36-XX
90 140

Nennleistung

Nenndrehmoment 0,29
Nenndrehzahl 3000
Maximaldrehzahl 3000
Nennspannung 36
Maximales Rastmoment 10,3
Gewicht 1,0
Umgebung

Umgebung
) Umgebungstemperatur
Betriebsumgebung E——
euchtigkei

Betriebstemperatur

Lagertemperatur

Mechanische Spezifikation

0,44
3000
3000
36
12,1
1,3

iHSV57-30-18-36-XX(-SC) |  Einheit |
180 w

0,57
3000
3000
36
14,9
1,6

Naturliche oder Zwangs-Kuhlung

Nm
min*
min~t

\

mNm

kg

Vermeiden Sie Staub, Olnebel und korrosive Gase
0°C bis 40°C
40 %RH bis 90 %RH
max. 70°C

—20°C bis 80°C

AT 14

m Motorlange Gesamtlange (L) Wellenldnge Zentrierdurchmesser D

iHSV57-30-10-36-21-38 76 mm
iHSV57-30-14-36-21-38 96 mm
iHSV57-30-18-36-21-38 116 mm
iHSV57-30-18-36-21-38-SC 116 mm

Irrtum und technische Anderungen vorbehalten

Aktuelle Preise finden Sie im
DOLD Mechatronik Webshop.

110 mm
130 mm
150 mm
180 mm

info@dold-mechatronik.de
www.dold-mechatronik.de

21 £1 mm
21 +1 mm
21 +1 mm

21 £1 mm

38,1 mm
38,1 mm
38,1 mm
38,1 mm
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JMC Servomotoren iHSV57 mit oder ohne Bremse

Schutzfunktionen

B o N

‘¥ 1 Fil
- L2 - L

Red Alarm LED Flask Thme intoryval
e =

-
LED blinkt Beschreibung
2 mal Uberstrom
3 mal Positionsabweichung Uberschreitet den gesetzten Wert
4 mal Encoderalarm
6 mal Spannung zu niedrig
7 mal Uberlast

Stecker und Pin-Belegung

Die iHSV57 verfligen Uber drei Anschliisse:
1. einen fir Stromanschluss,
2. einen fur Steuerungsanschlisse und
3. einen fir die RS232-Kommunikationsverbindung.

Spannungsversorgung

Eingangsspannung + (Positiv)
1 DC+ | 20 - 36 V (DC) empfohlen, um Raum fiur Spannungsschwankungen und Riickstrome (back-EMF) wah-
rend der Verzégerung des Motors zu lassen.

2 GND GND Eingangsspannung - (Negativ)

Irrtum und technische Anderungen vorbehalten

Aktuelle Preise finden Sie im

info@dold-mechatronik.de
DOLD Mechatronik Webshop. www.dold-mechatronik.de
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JMC Servomotoren iHSV57 mit oder ohne Bremse

Steuerungssignal-Anschluss

Beschreibung
ohne Bremse mit Bremse

1 ALM- o Alarmsignal: OC Ausgangssignal aktiv, wenn eine der folgenden Fehlermeldungen aktiviert ist:
Uberspannungs-, Uberstrom-, Kurzschlussschutz und Positionsfehler.
Dieser Port kann maximal 8 mA bei 24 V, bzw. max. 200 mW schalten. Der Widerstand zwischen ALM-
2 ALM+ o und ALM+ ist im Normalbetrieb hoch und wird bei Fehlermeldung niedrig.

In-Position Signal: OC Ausgangssignal aktiv, wenn Stromversorgung fiir die Bremse: Dieser Anschluss
die aktuelle Motorposition die Ziel-Position erreicht muss an eine 24V-Stromversorgung angeschlossen
3* PED- BRK- O | hat Dieser Port kann maximal 8 mA bei 24 V, bzw. werden, um den Motor zu betreiben.
max. 200 mW schalten. Der Widerstand zwischen
PED- und PED+ istim Normalbetrieb hoch und wird
nach Erreichen der Endposition niedrig.

Die Bremse wird nur gedffnet, wenn:
. 24V angeschlossen sind;
. ausreichend Strom von 150 mA anliegt;
. kein Alarm aktiv ist;
. ENA aktiviert ist (siehe ENA-Beschreibung);
. kein Stromausfall des Motors vorliegt.

Die Bremse fixiert den Motor, wenn:
. Alarm ausgeldst wurde;
. ENA nicht aktiviert ist;
. Strom- oder Spannungswert falsch sind;
. Stromausfall des Motors vorliegt.

4* PED+ BRK+ O |

Es wird dringend davon abgeraten, den Motor

bei feststehender Bremse zu betreiben, da die

erhéhte Stromaufnahme zu Schédden an der
Elektronik fiihren kann.

Das PED-Signal ist fur diesen Motortyp nicht ver-
fugbar.

Aktivierungs-Signal: Dieses Signal wird zur Aktivierung / Deaktivierung der Steuerung verwendet. Stan-
dardmaRig bedeutet hohes Niveau "Freigabe" und niedriges Niveau "Deaktivierung" der Steuerung (bei
Verwendung von NPN-Logik). Normalerweise nicht angeschlossen (£ aktivierte Steuerung).

Bitte beachten Sie, dass das Signal bei Verwendung von PNP-Logik und Differenz-Ausgangssignal
gegensaétzlich arbeitet, ndmlich niedriger Pegel fiir ,,aktiviert“.

5 ENA- 1

6 ENA+ I

Richtungs-Signal (Direction): Im Puls-Richtungs-Modus ist dieser Eingang fiir die low / high Spannungs-
ebenen (die zwei Richtungen des Motors) zustandig.
Fir eine zuverlassige Reaktion sollte das DIR Signal mit mindestens 5 ys vor dem PUL Signal anliegen,
Spannungen: 3,5 bis 24 V fiir DIR-HIGH, 0 bis 0.5 V fiir DIR-LOW.
Die Drehrichtung des Motors kann auch mit DIP-Schalter SW6 umgeschaltet werden.
Bei 24 V muss ein Widerstand von 3 bis 5 kQ in Reihe geschaltet werden!
(Optional: SW5 ON Drehrichtung CW/CCW)

7 DIR- |

8 DIR+ |

Pulssignal: Im Puls-Richtungs-Modus ist dieser Eingang fiir das Eingangspulssignal zustandig;
jeweils steigende oder fallende Flanke aktiv (liber Software konfigurierbar).
Fir einen zuverlassigen Betrieb sollte die Impulsbreite bei 200 kHz langer als 2,5 us sein.
Spannungen: 4,5 bis 24 V, wenn PUL-HIGH, 0 bis 0,5 V, wenn PUL-LOW.
10 PUL+ 1 Bei 24 V muss ein Widerstand von 3 bis 5 kQ in Reihe geschaltet werden!
(Optional: SW5 ON Drehrichtung CW/CCW)

9 PUL- |

* Pin 3 und 4 sind ausschlieBlich nur beim Modell iHSV57-30-18-36-21-38-SC mit Bremse mit den Pins BRK- und BRK+ belegt.

Irrtum und technische Anderungen vorbehalten Seite 9
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JMC Servomotoren iHSV57 mit oder ohne Bremse

RS232-Kommunikations-Anschluss

Farben bei beigem Farben bei grauen Beschreibung
runden Kabel flachen Kabel
1 NC - - Nicht belegt
2 RX Braun-Weif3 Gelb RS232 Dateneingang
3 GND Blau Grin Masse
4 X Blau-WeilR Rot RS232 Datenausgang
5 VCC - - +3,3 V Ausgang (1)

0 Der RS232-Kommunikationsanschluss ist nicht isoliert. Bitte verwenden Sie ein galvanisch ge-
trenntes Netzteil, wenn der serielle Port des PCs nicht isoliert ist.

0 Stecken oder ziehen Sie den Stecker nicht bei eingeschaltetem Gerat.

DIP Schalter Einstellungen

Pulse pro Umdrehung (SW1 - SW4)

Die Pulse pro Umdrehung kénnen tber die DIP-Schalter SW1 - SW4 oder die Software konfiguriert werden. Wenn
sich alle SW1 - SW4 in der Position "ON" befinden, nimmt der Treiber die Uiber die Software definierte Einstellung
(standardmaRig 4000 Pulse bei Einstellung 1:1). In diesem Fall kann ein Benutzer Uber die Software auf einen be-
liebigen Wert zwischen 4 und 51.200 Pulsen neu konfigurieren. Wenn sich irgendein Schalter von SW1 - SW4 in der
"OFF"-Position befindet, wird die Einstellung tber die DIP-Schalter bestimmt. Verwenden Sie folgende Tabelle fur die
Einstellung:

PUIselumdrehung “““
on on on on

Software abhéngig

800 off on on on

1.600 on off on on

3.200 off off on on

6.400 on on off on

12.800 off on off on

25.600 on off off on

51.200 off off off on

1.000 on on on off

2.000 off on on off

4.000 on off on off

5.000 off off on off

8.000 on on off off

10.000 off on off off

20.000 on off off off

40.000 off off off off
Irrtum und technische Anderungen vorbehalten Seite 10
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JMC Servomotoren iHSV57 mit oder ohne Bremse

SW5: Mit SW5 kann der Pulsmodus konfiguriert werden. "Off" steht fiur PUL/DIR Modus. "On" fiir Doppelpuls
Modus; CW/CCW.

SW6: Wird fur die Einstellung der Drehrichtung verwendet. “Off” bedeutet CCW, wahrend “On” CW bedeutet.
SW7: Wird fur die PUL Filtereinstellung verwendet, “Off” bedeutet max. PUL-Frequenz ist 200 kHz, “On” bedeutet
max. PUL-Frequenz ist 100 kHz.

Hinweis: Wenn der P22 Parameter 0 ist, wird der Wert der Einstellung des Pulsfilters von SW7
bestimmt. Falls der Wert (iber 0 liegt hat SW7 keine Funktion.

SW8: Wird fur die PUL Glattungseinstellung verwendet, “Off” bedeutet PUL-Glattung ausgeschaltet, “On” bedeutet
PUL-Glattung aktiv.

Feintuning

Bereits ab Werk sind Standard-Parameter gesetzt. Diese Standardparameterwerte sind optimiert und fur die meisten
industriellen Anwendungen passend. In den meisten Fallen ist es nicht notwendig sie zu &ndern. Wenn Sie jedoch die
Leistung fur Ihren Einsatz optimieren mdchten, kann die Software verwendet werden, mit der diese Parameter justiert
werden kdnnen.

Typische Anschlussarten

FED-

Anschluss unter Verwendung der NPN Logik Anschluss unter Verwendung der PNP Logik
e =i = Fl P R e ] i
: Controller 1 IHEVST-KX Controllee | IHEWET-HX
1 4 EE ||
d [T T
' Signal F:- | =
I T F.J_
: Direction ! ; & !L'I_
i Sigral B =
. vl -
i Eralla i A o
| Sional : .- .0 - hl|.
1 T By J_
: i z ¥
! | . L
i I
1
I
i
1
1
I
1
I

R1: abhangig von VCC zu wahlen; Empfehlung zwischen 3 - 5 kQ, da die OC Ports max. 200 mW schalten.

Fur den Motortyp mit Bremse entféllt das PED-Signal.

Irrtum und technische Anderungen vorbehalten Seite 11
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JMC Servomotoren iHSV57 mit oder ohne Bremse

Anschluss unter Verwendung eines Differenzial-Ausgleichssignals

| K
P — ; IHSVET- XX
: —— ;
' by
| Pulsn .
1 Sigral : —— L
: Dhangsrianin, & ﬂ:'J_
,  digral 'k g
: BT B ..-I
1 Enalis % +:
i ,';'n.nrgl Bl II.|
i
1
1
1
1

R1: abhangig von VCC zu wahlen; Empfehlung zwischen 3 - 5 kQ, da die OC Ports max. 200 mW schalten.

Fur den Motortyp mit Bremse entfallt das PED-Signal.

Belegung RS232 Kommunikationskabel

0 Der RS232-Kommunikationsanschluss ist nicht isoliert. Bitte verwenden Sie ein galvanisch getrenn-
tes Netzteil, wenn der serielle Port des PCs nicht isoliert ist.

0 Stecken oder ziehen Sie den Stecker nicht bei eingeschaltetem Gerat.

Definition | | Remark
RX ':::I [[[ :'I Eeceive fata
——
GkD ':::' I]r » Power Greard
TX {::l [l[ » Trarsmit Data
CR
NC ':::' I][ :'I Reservnn
R O II[ h Eeceive Data
GhD D |I[ ¥ Power Grourd
TX C}I]E » Trardgerit Data
vee | O Pl power supstyro isu
Irrtum und technische Anderungen vorbehalten Seite 12
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JMC Servomotoren iHSV60

Wichtigste Merkmale

¢ Hohe Positionsgenauigkeit

e Hohes Drehmoment

o Kostenglnstige Servomotor-Losung

¢ Ruhiger und sehr leiser Motorlauf

¢ Kompakte GroRRe

e Eingangssignal: Puls / Richtung (PUL/DIR)

e Bandbreite Current Loop: (-3dB) 2 KHz (typisch)
e Bandbreite Speed Loop: 500 Hz (typisch)

e Bandbreite Position Loop: 200 Hz (typisch)

Artikel-Nummern

Die iHSV60 Servomotoren bestehen aus einem perfekt
abgestimmtem Servotreiber integriert in einem Servo-
motor. Das vektorgesteuerte System mit DSP Chip er-
laubt drei einstellbare Modi (position loop, speed loop
und current loop) in einer Baugruppe. Das System spart
Bauraum, Verkabelung zwischen Treiber, Motor und
Encoder, und ist durch seinen niedrigen Anschaffungs-
preis rentabel.

Die iHSV60 konnen in verschiedenen Anwendungen
eingesetzt werden, wie z. B. Laserschneidmaschinen,
Lasermarkierern, hochprazisen XY-Tischen, Etikettier-
maschinen, CNC-Frasmaschinen usw. Aufgrund der ein-
zigartigen Eigenschaften sind die iHSV60 die ideale Wahl
fur Anwendungen, die sanften Motorlauf bei niedrigen
Geschwindigkeiten und hohes Drehmoment auch bei
hdheren Drehzahlung und kleinen Einbauraum erfordern.

e Parameter via RS232 zum PC lbertragbar
e Einstellungen lUber DIP-Schalter oder Software
maglich
e  Schutzfunktionen:
- Uberstromschutz
- I?’T-Motorstromiiberwachung
- Uber- und Unterspannungsschutz
- Uberhitzungsschutz
- Uberdrehzahlschutz

Artikel-Nr.__ | Modell ________________ Bemerkung |

iHSV60-30-40-48 iHSV60-30-40-48-5.5

Irrtum und technische Anderungen vorbehalten

Aktuelle Preise finden Sie im
DOLD Mechatronik Webshop.

info@dold-mechatronik.de
www.dold-mechatronik.de
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JMC Servomotoren iHSV60

Artikelnummer-Aufbau: HSV 60 - XX - XX - XX - XX
| I I | |
1 2 3 4 5 6

1. Integrierter Servomotor

2. Motor Rahmengréi3e: 60 2 60 mm

3. Motordrehzahl (Einheit: x 100 min™): 30 2 3000 min™

4. Ausgangsleistung (Einheit: x 10 W): 40 2 400 W

5. Nennspannung: 48 2 48V

6. Sonderbohrung: 552 55mm

Elektrische Spezifikation

e L L L e L e

Eingangsspannung

Ausgangsstrom -
Pulse pro Umdrehung 4
Eingangsfrequenz -
Puls Spannung 8.8
Steuerungssignalstrom 7
Isolationswiderstand 100

Motor Spezifikation

36/48
6 -
- 51.200
: 200
5 24 (MitR 3 -
10 16

A
kHz
5 kQ) \%
mA
MQ /VDC

Nennleistung
Nenndrehmoment
Nenndrehzahl
Maximaldrehzahl
Nennspannung
Maximales Rastmoment
Gewicht

Umgebung

Betriebsumgebung

Lagertemperatur

Irrtum und technische Anderungen vorbehalten

Aktuelle Preise finden Sie im
DOLD Mechatronik Webshop.

1,27 0,65 Nm
3000 3000 min=?
4200 4200 mint
48 36 \Y
28 26 mNm
1,6 1,2 kg
Naturliche oder Zwangs-Kuhlung
Umgebung Vermeiden Sie Staub, Olnebel und korrosive Gase
Umgebungstemperatur 0°C bis 40°C
Feuchtigkeit 40 %RH bis 90 %RH

Betriebstemperatur
-20°C bis 80°C

info@dold-mechatronik.de
www.dold-mechatronik.de

max. 70°C
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JMC Servomotoren iHSV60

Mechanische Spezifikation

l' . £ 2
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2 ; - ARIE
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] ] = P - '::I' 1
I L=
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Lange Motor +
Treiber L

iHSV60-30-40-48-5.5 108 mm 140 mm 30 £1 mm 50 mm 5,5 mm

Modell: Motorlange

Wellenldnge Zentrier-@ Bohr-@ (D)

Schutzfunktionen

BN — A -

[:F 1 a8
- = - =

Red Alarm LED Flask T intoryval
-l e

-l
LED blinkt Beschreibung

2 mal Uberstrom

3 mal Positionsabweichung Uberschreitet den gesetzten Wert
4 mal Encoderalarm

6 mal Spannung zu niedrig

7 mal Uberlast

Bermerkung: Fehlercode kann uiber die Software ausgelesen werden, falls LED-Signal unklar.
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JMC Servomotoren iHSV60

Stecker und Pin-Belegung

Die iHSV60 verfugen lUber drei Anschliisse:
1. einen fir Stromanschluss,
2. einen fur Steuerungsanschlisse und
3. einen fir die RS232-Kommunikationsverbindung.

Spannungsversorgung

Eingangsspannung + (Positiv)
1 DC+ | 20 - 36 V (DC) empfohlen, um Raum fiur Spannungsschwankungen und Riickstrome (back-EMF) wah-
rend der Verzoégerung des Motors zu lassen.

2 GND GND Eingangsspannung - (Negativ)
Steuerungssignal-Anschluss
1 ALM- o Alarmsignal: OC Ausgangssignal aktiv, wenn eine der folgenden Fehlermeldungen aktiviert ist:
Uberspannungs-, Uberstrom-, Kurzschlussschutz und Positionsfehler.
Dieser Port kann maximal 8 mA bei 24 V, bzw. max. 200 mW schalten. Der Widerstand zwischen ALM-
2 ALM+ o und ALM+ ist im Normalbetrieb hoch und wird bei Fehlermeldung niedrig.
3 PED- o In-Position Signal: OC Ausgangssignal aktiv, wenn die aktuelle Motorposition die Ziel-Position erreicht
hat. Dieser Port kann maximal 8 mA bei 24 V, bzw. max. 200 mW schalten. Der Widerstand zwischen
4 PED+ o PED- und PED+ istim Normalbetrieb hoch und wird nach Erreichen der Endposition niedrig.
Aktivierungs-Signal: Dieses Signal wird zur Aktivierung / Deaktivierung der Steuerung verwendet. Stan-
& =L : dardmafig bedeutet hohes Niveau "Freigabe" und niedriges Niveau "Deaktivierung" der Steuerung (bei
Verwendung von NPN-Logik). Normalerweise nicht angeschlossen (2 aktivierte Steuerung).
. =N | Bitte beachten Sie, dass das Signal bei Verwendung von PNP-Logik und Differenz-Ausgangs-
+

signal gegensétzlich arbeitet, ndmlich niedriger Pegel fiir ,,aktiviert“.

Richtungs-Signal (Direction): Im Puls-Richtungs-Modus ist dieser Eingang fir die low / high Spannungs-
7 DIR- ! ebenen (die zwei Richtungen des Motors) zustandig.
Fur eine zuverlassige Reaktion sollte das DIR Signal mit mindestens 5 ys vor dem PUL Signal anliegen,
Spannungen: 3,5 bis 24 V fir DIR-HIGH, 0 bis 0.5 V fur DIR-LOW.
Die Drehrichtung des Motors kann auch mit DIP-Schalter SW6 umgeschaltet werden.

8 DIR+ ! Bei 24 V muss ein Widerstand von 3 bis 5 kQ in Reihe geschaltet werden!
(Optional: SW5 ON Drehrichtung CW/CCW)
9 PUL I Pulssignal: Im Puls-Richtungs-Modus ist dieser Eingang firr das Eingangspulssignal zustandig;

jeweils steigende oder fallende Flanke aktiv (iber Software konfigurierbar).
Fir einen zuverlassigen Betrieb sollte die Impulsbreite bei 200 kHz langer als 2,5 ps sein.
Spannungen: 4,5 bis 24 V, wenn PUL-HIGH, 0 bis 0,5 V, wenn PUL-LOW.
10 PUL+ I Bei 24 V muss ein Widerstand von 3 bis 5 kQ in Reihe geschaltet werden!
(Optional: SW5 ON Drehrichtung CW/CCW)
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JMC Servomotoren iHSV60

RS232-Kommunikations-Anschluss

Farben bei beigem Farben bei grauen Beschreibung
runden Kabel flachen Kabel
1 NC - - Nicht belegt
2 RX Braun-Weil3 Gelb RS232 Dateneingang
3 GND Blau Grin Masse
4 TX Blau-WeilR Rot RS232 Datenausgang
5 VCC - - +3,3 V Ausgang @

0 Der RS232-Kommunikationsanschluss ist nicht isoliert. Bitte verwenden Sie ein galvanisch getrenn-
tes Netzteil, wenn der serielle Port des PCs nicht isoliert ist.

0 Stecken oder ziehen Sie den Stecker nicht bei eingeschaltetem Gerat.

DIP Schalter Einstellungen

Pulse pro Umdrehung (SW1 - SW4)

Die Pulse pro Umdrehung kénnen tber die DIP-Schalter SW1 - SW4 oder die Software konfiguriert werden. Wenn
sich alle SW1 - SW4 in der Position "ON" befinden, nimmt der Treiber die tiber die Software definierte Einstellung
(standardméaRig 4000 Pulse bei Einstellung 1:1). In diesem Fall kann ein Benutzer Uber die Software auf einen be-
liebigen Wert zwischen 4 und 51.200 Pulsen neu konfigurieren. Wenn sich irgendein Schalter von SW1 - SW4 in der
"OFF"-Position befindet, wird die Einstellung tber die DIP-Schalter bestimmt. Verwenden Sie folgende Tabelle fur die
Einstellung:

PUIselumdrehung “““
on on on on

Software abhéngig

800 off on on on

1.600 on off on on

3.200 off off on on

6.400 on on off on

12.800 off on off on

25.600 on off off on

51.200 off off off on

1.000 on on on off

2.000 off on on off

4.000 on off on off

5.000 off off on off

8.000 on on off off

10.000 off on off off

20.000 on off off off

40.000 off off off off
Irrtum und technische Anderungen vorbehalten Seite 17
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JMC Servomotoren iHSV60

SW5: Mit SW5 kann die steigende oder abfallende Flanke des Eingangssignals eingestellt werden. "Off" heif3t
steigend. "On" abfallend.

SW6: Wird fur die Einstellung der Drehrichtung verwendet. “Off” bedeutet CCW, wahrend “On” CW bedeutet.
Feintuning

Bereits ab Werk sind Standard-Parameter gesetzt. Diese Standardparameterwerte sind optimiert und fiir die meisten
industriellen Anwendungen passend. In den meisten Fallen ist es nicht notwendig sie zu &ndern. Wenn Sie jedoch die

Leistung fur Ihren Einsatz optimieren mochten, kann die Software verwendet werden, mit der diese Parameter justiert
werden kénnen.

Typische Anschlussarten

Anschluss unter Verwendung der NPN Logik Anschluss unter Verwendung der PNP Logik
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1 Conbtroller 0 i Controller
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1 1 I Pulsm EFoa

i P i " 1 Gigral K‘: .

i M . et | P 3 -..-.;_ : [ 'J_

: : .*- +-E_ ! Deecton 7 ! " 3wl
i Sigral B

' pue ] | - . i .

' signal ; * +:K : T ‘I""'J

I m_l '-h. 1 r | | I E"-El.*ﬂ (] E *ﬁ-

1 _E - el 1 Scnal T T :

1 Dirschion 1 — i F i o

=u 3 L T3l

I : g | . i : - L

' Erbe i wf] i

i T ] i

: Ll : 7] = : : — L

! T | :E [ . :ﬁ

f il 1 e I i | F

1 - ! 4 =

i i , 1 _ﬂ_ﬂ | ‘L
i I 1 : L

: 1 L i Ut +_J_

R — ———— i | D Sl S e TN i i

R1: abhéngig von VCC zu wahlen; Empfehlung zwischen 3 - 5 kQ, da die OC Ports max. 200 mW schalten.
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JMC Servomotoren iHSV60

Anschluss unter Verwendung eines Differenzial-Ausgleichssignals

—
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R1: abhangig von VCC zu wahlen; Empfehlung zwischen 3 - 5 kQ, da die OC Ports max. 200 mW schalten.

Belegung RS232 Kommunikationskabel

0 Der RS232-Kommunikationsanschluss ist nicht isoliert. Bitte verwenden Sie ein galvanisch getrenn-
tes Netzteil, wenn der serielle Port des PCs nicht isoliert ist.

0 Stecken oder ziehen Sie den Stecker nicht bei eingeschaltetem Gerat.

Darfinition | Remark
R ':::I [[I] Rescoive Data
—
GKD ':::' I]E ¥ Powor Greard
—
TX {:] [l[ Trammit Data
QR
N QO ﬂ]] y Ricerven
—
RX ':::l I]]E » Receive Data
GHD ] n]: » Power Grourd
T {:}I][l ¥ Trangrie Daga
vee Ol | rower supstytanisu
Irrtum und technische Anderungen vorbehalten Seite 19
- . DOLD Mechatronik GmbH
Aktuelle Preise finden Sie im |nfo@dold-mechatron_lk.de SchleifmattstraBe 2 — D-77716 Haslach
DOLD Mechatronik Webshop. www.dold-mechatronik.de Telefon: +49 7832 / 946980

Version: 2023_11_14



JMC Servomotoren iHSV86

Wichtigste Merkmale

¢ Hohe Positionsgenauigkeit

¢ Hohes Drehmoment

o Kostenglnstige Servomotor-Losung

¢ Ruhiger und sehr leiser Motorlauf

¢ Kompakte GroRRe

e Eingangssignal: Puls / Richtung (PUL/DIR)

« Bandbreite Current Loop: (-3dB) 2 KHz (typisch)

e Bandbreite Speed Loop: 500 Hz (typisch)
e Bandbreite Position Loop: 200 Hz (typisch)

Artikel-Nummern

Die iHSV86 Servomotoren bestehen aus einem perfekt ab-
gestimmtem Servotreiber integriert in einem Servomotor.
Das vektorgesteuerte System mit DSP Chip erlaubt drei ein-
stellbare Modi (position loop, speed loop und current loop) in
einer Baugruppe. Das System spart Bauraum, Verkabelung
zwischen Treiber, Motor und Encoder, und ist durch seinen
niedrigen Anschaffungspreis rentabel.

Die iHSV86 kbnnen in verschiedenen Anwendungen ein-
gesetzt werden, wie z. B. Laserschneidmaschinen, Laser-
markierern, hochpréazisen XY-Tischen, Etikettiermaschinen,
CNC-Frasmaschinen usw. Aufgrund der einzigartigen Eigen-
schaften sind die iHSV86 die ideale Wahl fir Anwendungen,
die sanften Motorlauf bei niedrigen Geschwindigkeiten und
hohes Drehmoment auch bei héheren Drehzahlung und
kleinen Einbauraum erfordern.

e Parameter via RS232 zum PC lbertragbar
e Einstellungen lUber DIP-Schalter oder Software
maglich
e  Schutzfunktionen:
- Uberstromschutz
- I?’T-Motorstromiiberwachung
- Uber- und Unterspannungsschutz
- Uberhitzungsschutz
- Uberdrehzahlschutz

Modell | Artikel-Nr.

iHSV86-30-44-48

iHSV86-30-66-72

Irrtum und technische Anderungen vorbehalten

Aktuelle Preise finden Sie im

info@dold-mechatronik.de
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JMC Servomotoren iHSV86

Artikelnummer-Aufbau: HSV 86 - XX - XX - XX - XX - XX
| I I I I I
1 2 3 4 5 6 7

1. Integrierter Servomotor

2. Motor Rahmengréi3e: 86 2 86 mm

3. Motordrehzahl (Einheit: x 100 min™): 30 2 3000 min™

4. Ausgangsleistung (Einheit: x 10 W): 44 2 440 W, 66 2 660 W

5. Nennspannung: 48 2 48V, 72272V

6. Wellenlange: keine Zahl 2 30 mm

7. Zentrierdurchmesser: keine Zahl 2 73 mm

Elektrische Spezifikation

| owin ] e | max
Kenndaten iHSV86-30- | iHSV86-30- | iHSV86-30- | iHSV86-30- | iHSV86-30- | iHSV86-30-
44-48 66-72 44-48 66-72 44-48 66-72
43 65 48 72 53 79

Eingangsspannung

Ausgangsstrom - 13,1 19,6 A
Pulse pro Umdrehung 4 - 51.200 -
Eingangsfrequenz - - 200 kHz
Puls Spannung 3,3 5 24 (mitR 3-5kQ) \%
Steuerungssignalstrom 7 10 16 mA
Isolationswiderstand 100 - - MQ/VDC

Motor Spezifikation

Nennleistung

Nenndrehmoment 14 2,1 Nm
Nenndrehzahl 3000 3000 min™
Maximaldrehzahl 4000 4000 min—?
Nennspannung 48 72 Vv
Gewicht 3,5 4,5 kg
Umgebung
m Nattrliche oder Zwangs-Kuhlung
Umgebung Vermeiden Sie Staub, Olnebel und korrosive Gase
i Umgebungstemperatur 0°C bis 40°C
Betriebsumgebung o .
Feuchtigkeit 40 %RH bis 90 %RH
Betriebstemperatur max. 70°C

Lagertemperatur —20°C bis 80°C
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JMC Servomotoren iHSV86

Mechanische Spezifikation

Lange Motor

Modell: Lochabstand + Treiber L Wellenldnge Zentrierdurchmesser
iHSV86-30-44-48 69,58 mm 158 £1 mm 38 +1 mm 73 mm
iHSV86-30-66-72 69,58 mm 185 +1 mm 38 £1 mm 73 mm

Schutzfunktionen

BN — A -

[:F 1
- =

Red Alarm LED Flask T intoryval
-l e

- =

-

LED blinkt Beschreibung

2 mal Uberstrom

3 mal Positionsabweichung Uberschreitet den gesetzten Wert

4 mal Encoderalarm

6 mal Spannung zu niedrig

7 mal Uberlast

Irrtum und technische Anderungen vorbehalten Seite 22

Aktuelle Preise finden Sie im

DOLD Mechatronik GmbH

info@dold-mechatronik.de SchleifmattstraBe 2 — D-77716 Haslach

DOLD Mechatronik Webshop. www.dold-mechatronik.de Telefon: +49 7832 / 946980

Version: 2023_11_14



JMC Servomotoren iHSV86

Stecker und Pin-Belegung

Die iHSV86 verfligen Uber drei Anschlisse:
1. einen fir Stromanschluss,
2. einen fur Steuerungsanschlisse und
3. einen fir die RS232-Kommunikationsverbindung.

Spannungsversorgung

Eingangsspannung + (Positiv)
1 DC+ | 20 - 36 V (DC) empfohlen, um Raum fiur Spannungsschwankungen und Riickstrome (back-EMF) wah-
rend der Verzoégerung des Motors zu lassen.

2 GND GND Eingangsspannung - (Negativ)
Steuerungssignal-Anschluss
1 ALM- o Alarmsignal: OC Ausgangssignal aktiv, wenn eine der folgenden Fehlermeldungen aktiviert ist:
Uberspannungs-, Uberstrom-, Kurzschlussschutz und Positionsfehler.
Dieser Port kann maximal 8 mA bei 24 V, bzw. max. 200 mW schalten. Der Widerstand zwischen ALM-
2 ALM+ o und ALM+ ist im Normalbetrieb hoch und wird bei Fehlermeldung niedrig.
3 PED- o In-Position Signal: OC Ausgangssignal aktiv, wenn die aktuelle Motorposition die Ziel-Position erreicht
hat. Dieser Port kann maximal 8 mA bei 24 V, bzw. max. 200 mW schalten. Der Widerstand zwischen
4 PED+ o PED- und PED+ istim Normalbetrieb hoch und wird nach Erreichen der Endposition niedrig.
Aktivierungs-Signal: Dieses Signal wird zur Aktivierung / Deaktivierung der Steuerung verwendet. Stan-
& =L : dardmafig bedeutet hohes Niveau "Freigabe" und niedriges Niveau "Deaktivierung" der Steuerung (bei
Verwendung von NPN-Logik). Normalerweise nicht angeschlossen (2 aktivierte Steuerung).
. =N | Bitte beachten Sie, dass das Signal bei Verwendung von PNP-Logik und Differenz-Ausgangs-
+

signal gegensétzlich arbeitet, ndmlich niedriger Pegel fiir ,,aktiviert“.

Richtungs-Signal (Direction): Im Puls-Richtungs-Modus ist dieser Eingang fir die low / high Spannungs-
7 DIR- ! ebenen (die zwei Richtungen des Motors) zustandig.
Fur eine zuverlassige Reaktion sollte das DIR Signal mit mindestens 5 ys vor dem PUL Signal anliegen,
Spannungen: 3,5 bis 24 V fir DIR-HIGH, 0 bis 0.5 V fur DIR-LOW.
Die Drehrichtung des Motors kann auch mit DIP-Schalter SW6 umgeschaltet werden.

8 DIR+ ! Bei 24 V muss ein Widerstand von 3 bis 5 kQ in Reihe geschaltet werden!
(Optional: SW5 ON Drehrichtung CW/CCW)
9 PUL I Pulssignal: Im Puls-Richtungs-Modus ist dieser Eingang firr das Eingangspulssignal zustandig;

jeweils steigende oder fallende Flanke aktiv (iber Software konfigurierbar).
Fir einen zuverlassigen Betrieb sollte die Impulsbreite bei 200 kHz langer als 2,5 ps sein.
Spannungen: 4,5 bis 24 V, wenn PUL-HIGH, 0 bis 0,5 V, wenn PUL-LOW.
10 PUL+ I Bei 24 V muss ein Widerstand von 3 bis 5 kQ in Reihe geschaltet werden!
(Optional: SW5 ON Drehrichtung CW/CCW)
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JMC Servomotoren iHSV86

RS232-Kommunikations-Anschluss

Farben bei beigem Farben bei grauen Beschreibung
runden Kabel flachen Kabel
1 NC - - Nicht belegt
2 RX Braun-Weil3 Gelb RS232 Dateneingang
3 GND Blau Grin Masse
4 TX Blau-WeilR Rot RS232 Datenausgang
5 VCC - - +3,3 V Ausgang @

0 Der RS232-Kommunikationsanschluss ist nicht isoliert. Bitte verwenden Sie ein galvanisch getrenn-
tes Netzteil, wenn der serielle Port des PCs nicht isoliert ist.

0 Stecken oder ziehen Sie den Stecker nicht bei eingeschaltetem Gerat.

DIP Schalter Einstellungen

Pulse pro Umdrehung (SW1 - SW4)

Die Pulse pro Umdrehung kénnen tber die DIP-Schalter SW1 - SW4 oder die Software konfiguriert werden. Wenn
sich alle SW1 - SW4 in der Position "ON" befinden, nimmt der Treiber die tiber die Software definierte Einstellung
(standardméaRig 4000 Pulse bei Einstellung 1:1). In diesem Fall kann ein Benutzer Uber die Software auf einen be-
liebigen Wert zwischen 4 und 51.200 Pulsen neu konfigurieren. Wenn sich irgendein Schalter von SW1 - SW4 in der
"OFF"-Position befindet, wird die Einstellung tber die DIP-Schalter bestimmt. Verwenden Sie folgende Tabelle fur die
Einstellung:

PUIselumdrehung “““
on on on on

Software abhéngig

800 off on on on

1.600 on off on on

3.200 off off on on

6.400 on on off on

12.800 off on off on

25.600 on off off on

51.200 off off off on

1.000 on on on off

2.000 off on on off

4.000 on off on off

5.000 off off on off

8.000 on on off off

10.000 off on off off

20.000 on off off off

40.000 off off off off
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JMC Servomotoren iHSV86

Modus; CW/CCW.

Mit SW5 kann der Pulsmodus konfiguriert werden. "Off" steht fir PUL/DIR Modus. "On" fiir Doppelpuls

Wird fur die Einstellung der Drehrichtung verwendet. “Off” bedeutet CCW, wahrend “On” CW bedeutet.

Wird fur die PUL Filtereinstellung verwendet, “Off” bedeutet max. PUL-Frequenz ist 200 kHz, “On” bedeutet
max. PUL-Frequenz ist 100 kHz.

Wenn der P22 Parameter 0 ist, wird der Wert der Einstellung des Pulsfilters von SW7
bestimmt. Falls der Wert (iber 0 liegt hat SW7 keine Funktion.

PUL-Glattung aktiv.

SW5:
SWe6:
SW7:

Hinweis:
SW8:
Feintuning

Wird fur die PUL Glattungseinstellung verwendet, “Off” bedeutet PUL-Glattung ausgeschaltet, “On” bedeutet

Bereits ab Werk sind Standard-Parameter gesetzt. Diese Standardparameterwerte sind optimiert und fur die meisten
industriellen Anwendungen passend. In den meisten Fallen ist es nicht notwendig sie zu &ndern. Wenn Sie jedoch die
Leistung fur Ihren Einsatz optimieren mdchten, kann die Software verwendet werden, mit der diese Parameter justiert
werden kdnnen.

Typische Anschlussarten

Anschluss unter Verwendung der NPN Logik

iHSVEE6-XX

NI 14

it
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Anschluss unter Verwendung der PNP Logik
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RERCE:

L

R1: abhangig von VCC zu wahlen; Empfehlung zwischen 3 - 5 kQ, da die OC Ports max. 200 mW schalten.

Irrtum und technische Anderungen vorbehalten
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www.dold-mechatronik.de
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JMC Servomotoren iHSV86

Anschluss unter Verwendung eines Differenzial-Ausgleichssignals
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R1: abhangig von VCC zu wahlen; Empfehlung zwischen 3 - 5 kQ, da die OC Ports max. 200 mW schalten.

Belegung RS232 Kommunikationskabel

0 Der RS232-Kommunikationsanschluss ist nicht isoliert. Bitte verwenden Sie ein galvanisch getrenn-
tes Netzteil, wenn der serielle Port des PCs nicht isoliert ist.

0 Stecken oder ziehen Sie den Stecker nicht bei eingeschaltetem Gerat.

Darfinition | Remark
R ':::I [[I] Rescoive Data
GKD ':::' I]I] ¥ Powor Greard
™ | O ["] » Trammil Bata
CR
s | O y Rpserved
——
RX | ':::l I]]] » Receive Data
GHD | ] n]] » Power Grourd
T {:}I][l ¥ Trangrie Daga
vee | O Pl power supstyra visu
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JMC Servomotoren Zubehor
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Irrtum und technische Anderungen vorbehalten

Aktuelle Preise finden Sie im
DOLD Mechatronik Webshop.

Adapter USB auf RS232
Artikelnummer: HL-340

Belegung des passenden Anschlusskabels:
Pin 2 - weilR-blau - TX

Pin 3 - wei3-braun - RX

Pin 5 - blau - GND

RS-232 Programmierkabel
Artikelnummer: RS232iSV

Belegung des passenden Anschlusskabels:
Pin 2 - weil3-blau - TX

Pin 3 - weil3-braun - RX

Pin 5 - blau - GND

Leiterplattenstecker Set fiir JIMC Motoren IHSS /| IHSV 57 & 60
Artikelnummer: 0071-Set-381

Lieferumfang:

1x Leiterplattenstecker 15EDGKD-2.5-10P IHSS / IHSV
1x Leiterplattenstecker 15EDGKD-2.5-05P IHSS / IHSV
1x Leiterplattenstecker 15EDGKM-3.81-02P IHSS / IHSV

Leiterplattenstecker Set fiir JIMC Motoren IHSS | IHSV 86
Artikelnummer: 0071-Set-762

Lieferumfang:

1x Leiterplattenstecker 15EDGKD-2.5-10P IHSS / IHSV
1x Leiterplattenstecker 15EDGKD-2.5-05P IHSS / IHSV
1x Leiterplattenstecker 2EDGKM-7.62-02P IHSS / IHSV
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Irrtum und technische Anderungen vorbehalten

Aktuelle Preise finden Sie im
DOLD Mechatronik Webshop.

Leiterplattenstecker 15EDGKD-2.5-10P IHSS | IHSV
Artikelnummer: 0071-250-1101

Leiterplattenstecker 15EDGKD-2.5-10P-14-00AH, RM 2.5, 10 polig, griin,
IHSS / IHSV

Leiterplattenstecker 15EDGKD-2.5-05P IHSS | IHSV
Artikelnummer: 0071-250-1051

Leiterplattenstecker 15EDGKD-2.5-05P-14-00AH, RM 2.5, 5 polig, grin,
IHSS/ IHSV

Leiterplattenstecker 15EDGKM-3.81-02P IHSS / IHSV
Artikelnummer: 0071-381-1021

Leiterplattenstecker 15EDGKM-3.81-02P-14-12AH, RM 3.81, 2 polig, griin,
IHSS/ IHSV

Leiterplattenstecker 2EDGKM-7.62-02P IHSS |/ IHSV
Artikelnummer: 0071-762-1021

Leiterplattenstecker 2EDGKM-7.62-02P-14-00AH, RM 7.62, 2 polig, griin,
IHSS/ IHSV
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