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EEL-S2-3
Ansteuerung der easyE-line Aktuatoren

PRODUKTEIGENSCHAFTEN:

¥ Synchronfahrt von 2 Aktuatoren ¥ Grol3e Anzahl an Parameter

® Uberstrom und Uberhitzungs-Schutz " Einfache Einstellung Uber serielle Schnittstelle
= Verfahrgeschwindigkeit einstellbar u  Gute Wiederholbarkeit der Einstellungen

m Einstellbare Start- und Stop-Rampe m Selbstregelung der Synchronfahrt

m Verschieden Steuerung-Modi

TECHNISCHE DATEN

m  Spannungsversorgung: 12-35VDC, filtered less = Control inputs: 0-1V=0FF; 4-30V=0N (impe-

than 20% ripple dance 10kO)

= Stromstarke im Ruhemodus: 15mA ¥ Fehler Ausgang: Aktiv, pull down max.50mA
»  Motor Strom: 2x10A cont. 2x20A, 25% Betrieb  ® Hilfsspannung Ausgang: 5V/20mA
= PWM Frequenz: 2kHz E Abmessungen: 78 X 73 X 25mm
= Grenze Stromstarke: 1-20A = Betriebstemperatur: -20° - +60°C
= Uberhitzung: 120°C (Leistungsstufe) = Gewicht (Einzelplatine): 110g
= Ramp Zeiten: 0-2 sec = CE- Kennzeichnung
m Puls Eingang Frequenz.: max.1kHz
m Puls Eingang: zugl-auf/ab 10kO (Hi/Lo; 4-
30V/0-1V)

Die Steuerung S2-3 regelt den Synchronlauf zweier easyE-line Aktuatoren. Dieser wird Uber eine Ge-
schwindigkeitsregelung erreicht. Kann eine Geschwindigkeitsdifferenz nicht ausgeglichen werden, so
wird die Fahrt gestoppt. Dadurch wird die mechanische Belastung gering gehalten und eine Beschadi-
gung vermieden.

Die S2-3 Steuerung begrenzt den max. Strom und verfugt Gber einen Hitzeschutz. S2-3 besitzt zudem
einstellbare Start-/Stop-Rampen.

Die Grundfunktionen sind Vorwarts/Ruckwarts-Fahrt sowie eine Stop-Funktion. Die Steuerung kann
sowohl im Dauerbetrieb als auch im Puls Modus betrieben werden.

Eine verlangsamte Referenzfahrt bringt den Aktuator in die Grundstellung (Eingefahren). Eine Vielzahl
an weiteren Parametern kdnnen Uber die S2-Prog Schnittstelle oder Uber den PC angepasst werden.



SCHRAUBANSCHLUSSE

1 GND (0V) + (blau fur Hall Sensor)

2 Stromversorgung 12-35VDC (Sicherung verwen-
den)

3 Aktuator A +
4 Aktuator A -
5 Aktuator B +
6 Aktuator B -
7 Hall Sensor b Motor A (griin)

8 Hall Sensor a Motor A (gelb)

puse nloge O 2| 9 Forwarts(out) pos. command only
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12 Hall Sensoren a Motor B (gelb)

7 N + 7 oo + 13 Stop, Eingang fur externen Stop Input Pos. com-
mand only.

S Feeer® 14 5,4V/20mA oAusgang fir Hall und Steuerung
z.B. Auf-Ab-Kommando (braun fur Hall)

— Note: Color combination is example only

15 Fault output, active low on alarm. Open collector.

16 Referenz, pos. command startet die Referenz-
fahrt.

Verbinden Sie den Aktuator und die Stromversor-
gung wie im Bild. Die Stromversorgung 12-35VDC/
24VDC die Restwelligkeit muss dabei unter 20%
liegen.

EINGANG/AUSGANG

® Pulse A und B sind fir eingehende Rickmel
dungen der Pulsleitungen. Parameter 13 muss auf
“1” eingestellt sein

" FW & BW Signal fir Vorwarts und Rickwarts.

m STOP Eingang flur ein externes Stop-Signal (z.B.
Endschalter)

m Calibration input Startet die Referenzfahrt

O Lalzlslalslel7 8] slinln izl m FAULT Ausgang - Beschreibung siehe unten
Tolerences =+ 0.1mm ,,Fehler Situationen“

" INPUTS: 4V-30V als “high” signal level und 0V-1V
als “low” signal level

5 OUTPUT: NPN Open Collector max. 50m




BESCHREIBUNG DER EINZELNEN PARAMETER

Running Speed definiert die Geschwindigkeit im normalen Betrieb.

Calibration Speed definiert die langsamere Geschwindigkeit wahrend der Refernzfahrt.
Start- and stop ramps definiert die Beschleunigungs- und Verzégerungs-Zeit (0-100%-0).

Current limit begrenzt die Stromstarke. Wenn der Wert Giberschritten wird, halt der Motor an. Wahrend der Start
Rampe und 1sec danach ist das Limit 1,5 Mal der definierten Stromstarke.

Difference limit definiert die groRtmdgliche Differenz an gezahlten Pulsen zwischen A und B. Wird der Wert tGber-
schritten, halten die Motoren an.

= Adjust behavior definiert wie schnell und intensiv die Pulsdifferenz der beiden Aktuatoren A und B angepasst wer-
den soll. Sanft 1 -> aggressiv 10.

B I-trip-indication — fault output can be set to “on”(default) also in current trip situation. Der Fehlerausgang kann
manuell aktiviert werdeb sowie bei einem Uberstrom.

Start condition definiert, ob der Motor nach ,trip“ oder ,stop“ in beide Richtungen oder nur in entgegengesetzt
Richtung gestartet werden kann.

Control Mode setzt den ,control“-Modus. Im ,continuous“-Modus fahrt der Motor, so lange der Impuls (fw oder bw)
,an“ist. Im ,impulse“-Modus startet ein kurzer Impuls den Motor und die Richtung wird mit dem entgegegegesetzte
Impuls geandert. Der Motor halt nur mit dem ,stop“-Impuls. Im ,impulse-2“-Modus startet ein kurzer Impuls (fe/bw)
den Motor. Folgende Impulse stoppen den Motor, und ein weiteret Impuls (fw/bw) startet den Motor wiederum. Im
»continous(4)“-Modus lauft der Motor so lange, bis ein Impuls erfolgt. Auch wahrend der Referenzfahrt muss ein
Impuls erfolgen. Natirlich stoppen in allen Modi die eingestellten Limits sowie der ,stop“-Impuls den Motor.

Safety Reverse definiert eine automatische Riickfahrt, falls der Motor auf Grund von Uberlast angehalten wurde =
I-trip. ,Stop“~Input I6st diese Funktion ebenfalls aus.

Auto-balance trigger setzt den Startpunkt der ,auto-balance”-Funktion. Der Wert entspricht den Pulsen vor Errei-
chen des Endanschlags beim Einfahren..

u Double pulse mode ermdglicht der Steuerung Aktuatoren mit doppelten Hall Impulsen zu steuern. Muss bei ea-
syE-line Aktuatoren immer aktiviert sein.

End limit fw zahlt die Impulse vorwarts bis zum ,End Stop“. Die Position kann zwischen 1 und 65535 Impulsen lie-
gen. Wert 0 bedeutet dass der ,End Stop“ keine Berucksichtigung findet. Bitte beachten: Diese Funktion kann nicht
genutzt werden wenn die Kombination aus Ubersetzung und Hub die Anzahl von 65535 Impulsen .

Calibration routine ist eine Refernzfahrt um das System zu synchronisieren. Die Kalibrierung wird durch gleich-
zeitigen Input von fw und bw fiir 3 Sekunden gestartet oder tUber ein Signal im ,calibration input®. Die Referenzfahrt
kann durch einen erneuten fw oder bw Input oder durch ein ,Stop“ Signal unterbrochen werden. Wenn ,stop* blinkt
und beide Motoren angehalten sind wurde der Pulszahler zurlickgesetzt und die Steuerung ist betriebsbereit..

Auto balance synchronisiert die Aktuatoren vor dem mechanischen Endstop. Der trigger-Punkt wird mit Parame-
ter 12 gesetzt. Wenn “auto balance” aktiviert ist, wird das System automatisch am Hubende synchronisiert. Auto

balance funktioniert immer in einfahrender Richtung.



MOGLICHE FEHLER
Motor blockiert (Uberstrom), Impulse verloren oder die Pulsdifferenz ist zu groR (difference limit). Die Steue-
rung halt den Motor an und der FAULT Output wird aktiviert. Beim Neustart des Motors wird der Fehleraus-
gang zurlckgesetzt. Die Fehler werden auch wie folgt per LEDs angezeigt:

1 mal blinken = Position verloren (Referenz notwendig)

2 mal blinken = Uberstrom

3 mal blinken = Impulse verloren

4 mal blinken = ,Difference limit* Gberschritten

5 mal blinken = Uberhitzung

Jumpers
Im normalen Betrieb sind beide Schalter SW1/SW2 ganz rechts (siehe ,Schraubanschliisse” Schaltplan)

UBERWACHUNG

\_/_Véhrend des normalen Betriebs lasst sich die funktion mit Hilfe von S2-PROG Uberwachen.
Uber den ,Monitor-Modus* kénnen follgende Werte angezeigt werden:

1 current, Motor A 10-250 = 1-25A Strom, Motor A

2 current, Motor B 10-250 = 1-25A Strom, Motor B

3 pulse count/run cycle, only motor A Pulszahler/Laufzyklen

4 pulse count difference Pulsdifferenz

5 position counter A 0-65535 Pulszahler A

6 position counter B 0-65535 Pulszahler B
FEEDBACK PULSE

Die Steuerung zahlt Puls-Spitzen. Deshalb entspricht der gezahlte Wert dem doppelten des tatsach-
lichen.

ZU BEACHTEN

W Achtung! Die Steuerung enthat keine Sicherung. Eine externe Sicherung in Abstimmung mit der
Anwendung ist zu verwenden.
= Die Stromversorgung muss richtig gepolt sein. Falsche Polung flihrt zur Beschadigung
der Steuerung.
m Es ist wichtig, die Steuerung mit der richtigen Stromversorgung zu bedienen. Falsche
Stromversorgung fihrt zur Beschadigung von Steuerung und Aktuator.
m Es wird empfohlen, die maximale Stromaufnahme auf 10% Uber der maximalen Stromaufnahme
wahrend des Betriebs zu setzen.
Dies dient der Schonung von Motor und Anwendung und tragt damit zu einer langen Lebensdauer des Motors bei.

Technische Anderungen und Druckfehler vorbehalten
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