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servomeécanismes

Actionneur TT230
Servo-variateur AC

Fonctions
—DS402 inclus capture et master-slave
— Fonction came, émulation pas-a-pas
— Variateur de vitesse analogique, positionneur

Etage de puissance
— Etage de puissance IGBT
— Courant nominal 2.5 A ... 8.5 A/230 V

Interfaces
- RS 232
—Bus de terrain CANopen®, EtherCAT®
— E/S digitales et analogiques

Sécurité
— Safe Torque Off SIL 2

Outils
— Gestionnaire de projets
— Configuration et diagnostic multi-axes
—Modeles d’application pour configuration rapide



Servo-variateur AC TT230

Le servo-variateur AC TT230 est un contréleur AC basse puissance flexible avec de
remarquables performances. La version de base offre dé€ja les fonctions et interfaces
nécessaires pour couvrir une vaste gamme d'applications mono ou multi-axes.

Spécifications électriques

Feedbacks

Interfaces E/S

Type TT230

/05 /11 /17
Courant créte [Arms] 5.0 11 17
Courant nominal [Arms] 2.5 b.5 8.5
Tension 1x230 VAC, 50..60 Hz

Boucles d'asservissement

—Variateur numérique pour moteurs
AC synchrones

—Interface résolveur
—Interface codeur incrémental
—Interface capteurs a effet Hall
—Interface codeur SinCos
—Hiperface® inclus multi-tours

Interfaces de communication

—RS232 max. 19.2 kbit/s

—Bus de terrain CANopen® ou EtherCAT®

—E/S avec fonctions dédiées (Enable, fin
de course, origine, etc.)

—Sorties digitales paramétrables

—Toutes les E/S digitales opto-isolées

—Sorties digitales High-Side

—Entrées analogiques =10 V /12 bit

—Sorties analogiques =2 V /8 bit

—Sortie “Variateur OK”

—Controle frein du moteur

—Fonction STO deux canaux

—Régulateur de courant 62.5 us ~DIP switches pour adressage Standards
—Régulateur de vitesse/position <500 us . , .,
—Régulation position, vitesse et couple Fonctions de sécurité -CE i c E cus
—Vitesse maximale 25’000 t/min _Safe Torque Off SIL 2 - UL listed LISTED
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Domaines d’application

Le concept fonctionnel tres souple permettant de choisir le mode de fonctionnement
du variateur offre la possibilité de répondre aux exigences les plus diverses avec

un seul type d'appareil, de I'exécution d'une simple commande de positionnement a la
gestion autonome d'un module machine.

Concept fonctionnel Outils

Choix de la fonctionnalité du variateur : Bibliotheques de fonction : —Gestionnaire de projets
—Version de base (ex. CANopen DSP-402) - Standard modes (DSP-402) —Oscilloscope digital
—Positionneur —Bibliothéques de moteurs
—Emulation pas-a-pas —Monitoring multi-axes
—Variateur de vitesse analogique —Assistant de paramétrage

—Fonction auto-tuning pour
les boucles d'asservissement
—Fonction auto-phasing pour adaptation
moteur et capteur
—Modeles d'application
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