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4-Quadranten PWM
mit CAN-Schnittstelle

Serie MCBL 3003/06 C

Versorgungsspannung
PWM-Schaltfrequenz
Wirkungsgrad

Max. Dauer-Ausgangsstrom
Max. Spitzen-Ausgangsstrom
Stromaufnahme der Elektronik
Drehzahlbereich

Regler Abtastrate

Encoderauflésung mit linearen Hallsensoren
Auflésung mit externem Encoder
Ein-/Ausgénge (teilweise frei konfigurierbar)

Betriebstemperaturbereich
Lagertemperaturbereich
Gehausematerial

Gewicht

Y bei 22°C Umgebungstemperatur

Us
frwm

Idauer
Imax
lel

Kombinierbar mit:
Burstenlosen DC-Servomotoren
mit Sondernummer K1155

MCBL 3003 C
12 ...30
78,12
95
3
10
0,06
5...30 000
100
<3000
< 65535
3

0..+70
-25...+85
ohne Gehause
18

MCBL 3006 C
12...30
78,12
95
6
10
0,06
5...30 000
100
=3 000
=65 535
3

0..+70
-25..+85

Aluminium, schwarz eloxiert
160

V DC
kHz
%

A

A

A
rpm
Us

Imp./Umdr.
Imp./Umdr.
°C
°C

¢}

Beschreibung der Anschlisse

Anschluss “CANH”, “CANL":
Schnittstelle

Protokoll

Maximale Ubertragungsgeschwindigkeit
Anschluss “AGND”:

- Analog Ground
- Digitaler Eingang externer Encoder

Anschluss “Fault™:
- Digitaler Eingang
- Digitaler Ausgang (open collector)

Fehlerausgang
Impulsausgang

Anschluss “Anin”:

— Analoger Eingang Drehzahlsollwert

- Digitaler Eingang PWM fir Drehzahlsollwert

externer Encoder

Schrittfrequenz Eingang

Anschluss “+24V”:
Anschluss “GND”:
Anschluss “3. In”:
- Digitaler Eingang

- Versorgungsspannung Elektronik 2

2 Sonderausfiihrung optional
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clear

set

kein Fehler
Fehler

f
Auflésung

Uin

Rin
Us

CAN-High / CAN-Low
CAN

CANopen

1

Analog Bezugsmasse
Kanal B

10

=400

100

< Us

<30

durchgeschaltet nach GND
hochohmig
durchgeschaltet nach GND
hochohmig

<2

1...255

“AGND” als Bezugsmasse
+10

100 ... 2 000

50% 2 0 rpm

=400
=400

5
12...30
Masse

22
12...30

Mbit/s

kQ
kHz

kQ

mA

kHz

Imp./Umdr.

\%
Hz

kHz
kHz

VvV DC

kQ
VvV DC

Anderungen vorbehalten.
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Beschreibung der Anschlisse

Anschluss “Ph A”, “Ph B”, “Ph C”:

Motoranschluss Ph A
Ph B
Ph C

PWM-Schaltfrequenz

Anschluss “Hall A”, “Hall B”, “Hall C”:

Hallsensoreingang Hall A
Hall B
Hall C

Anschluss “SGND”:
Signal GND

Anschluss “+5V”:
Ausgangsspannung fur externen Gebrauch 2
Laststrom

Uout
frwm

Uin

Uout
lout

Y Farbkennung fur “Burstenlose DC-Servomotoren” von FAULHABER

2 z.B. Hallsensoren

Phase A
Phase B
Phase C
0...Us

78,12

Hallsensor A
Hallsensor B
Hallsensor C
<5

Signalmasse

braun ¥
orange ¥
gelb ©

grin
blau ¥
grau ¥

schwarz v

rot ¥

kHz

VvV DC

Beschreibung des D-SUB-Steckers
Anschluss D-SUB-Stecker:

Pin 2 CAN_L
Pin 3 GND
Pin 7 CAN_H

CAN-Low
Ground
CAN-High

Digitale Eingange Allgemein

- PLC (SPS), standard high 12,5... Us \%
low 0..7 \%
-TTL high 35..Us8 \%
low 0..05 \%
Der Pegel (PLC oder TTL) der digitalen Eingédnge kann tber die Schnittstelle konfiguriert werden (siehe Bedienungsanleitung).
Anschlussbeispiel Positionsregelung
+ 24V DC
V6
Fehler- }* 777777777777777777777777777777777777777777 ! Ug
ausgang I ¥ |
| Schutzfunktionen: !
I Ubertemperatur }
10k [] | Uberstrom A l Phase A | M8 braun
! Uberspannung 3 Phasen > MOSFET Phase B M7 /
} I n .. | PwM sinus- LETL L] eistungs- ase orange { gy -Motor
| Ri%leer 8 kommustor [ 5 + -y Phase C [M1gelb "\
|
. l Nist |
E I | Auswertung .
Schaltungsbeispiel: N8 AlnglanQS J-‘!‘ Eingang 3 | Hallsensor A | M2 griin
Referenzschalter vsjAanalog . | berechnung ¢(t) |Rotorlage- i Hallsensor B | M5 blau
r( v3| Eingang |_J]’ ; Q:fsev::r:;lr;r;?ke berechnung ! Hallsensor ¢ | M6 grau
CANopen Schnittstelle AGND ! i
V2| CAN_L ! CANopen 12tstrom- | list | 5V- Regler MECHMBHToT
CAN_L ‘ Kommunikations- bearenzun S_(—«-Q— 5V
CAN H V1| CAN H | und Konfigurations- regler 9 I [H R -
GND | Signalprozessor modul } S Signal GND | M4 schwarz
————————————————————————————————————————————— I )
V7
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