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IPOS3602 ®

) TECHNOSOFT
Inteligentny serwonaped - 75 W MOTION TECHNOLOGY

P028.001.E561
iPOS3602 HX-CAN (36V, 2A, closed-frame up plug,
single-ended encoder, CAN)

« Moc do 75W, prad ciagty/szczytowy 2/3.2A, napiecie
zasilania 12-36VDC

« Wbudowany kontroler ruchu

« Dla silnikéw szczotkowych DC, BLDC oraz krokowych

« Komunikacja po RS-232 (TMLCAN) oraz CANopen
(domysinie) lub EtherCAT (opcjonalnie)

« Konstrukcja otwarta PCB lub w obudowie

OPIS PRODUKTU

Kompaktowy kontroler do sterowania silnikami pradu statego, silnikami PMSM / BLDC i silnikami krokowymi. IPOS3602 to inteligentny, swobodnie
programowalny serwokontroler, ze zintegrowanym stopniem wyjsciowym, kontrolerem MotionChip ™, sygnatami I/O i interfejsem magistrali CAN w jednym
urzadzeniu. IPOS3602 zostat zaprojektowany w kilku wersjach: jako modut wtykowy PCle do integracji na ptycie gtéwnej, jako modut do lutowania /
podtgczania i jako zabudowana jednostka, co umozliwia tatwg integracje nawet w ograniczonych przestrzeniach. Do jednej ptyty glbwnej mozna podigczy¢
wiele modutow VX, dzieki czemu uzyskuje sie zwartg konstrukcje, oszczedno$¢ czasu i optymalizacje kosztow.

Parametry elektryczne:
Napiecie zasilania logiki / zasilania: 9 - 36 VDC
Prad wyjsciowy: 2 A ciagly, prad szczytowy 3,2 A.
Typy silnikéw:
Bezszczotkowe silniki pradu statego (silniki BLDC, PMSM)
Szczotkowe silniki pradu statego (silniki pradu statego)
Silniki krokowe (2- lub 3-fazowe)
Sitowniki cewek drgajacych
Opcje sprzezenia zwrotnego:
Enkoder inkrementalny
SinCos 1Vpp
Cyfrowe czujniki Halla
Analogowe czujniki Halla
Kontrola:
Poprzez magistrale CAN, impuls i kierunek lub wejscia analogowe / cyfrowe
Autonomiczne wykonywanie ztozonych sekwencji ruchu zapisanych w nieulotnej pamieci napedu.
Komunikacja:
RS232 - do 115 Kbit / s
CANopen - wedtug profili CiA 301, 305 i 402
TMLCAN - zastrzezony protokét CAN firmy Technosoft
Ethernet - opcjonalnie poprzez dodatkowy modut komunikacyjny
EtherCAT - z CANopen przez protokét EtherCAT (CoE), w zalezno$ci od wersji
Wejscia / wyjscia cyfrowe i analogowe:
5 wejsc¢ cyfrowych: konfigurowalne 5-36 V, NPN lub PNP
4 wyjscia cyfrowe: 5-36 V, 0,5 A, otwarty kolektor NPN
1 wejscie analogowe: 12 bitéw, 0-5 V.
Mozliwo$¢ wykorzystania wyjscia cyfrowego do sterowania zewnetrznym hamulcem silnika.
Zintegrowana funkcja czopera hamowania do sterowania zewnetrznym rezystorem hamowania.

SPECYFIKACJA TECHNICZNA



Dimensions length x width x height
Dostawca

Masa

Moc

Napiecie zasilania

Obstugiwane silniki

Prad szczytowy

Prad znamionowy

Protokét komunikacyjny

Rodzaj sterowania

Sprzezenie zwrotne (typ enkodera)

Wejscia analogowe
Wejscia cyfrowe

Wyjscia cyfrowe

72.4x44.6x15.6

Technosoft

48 g

75W

12V DC, 24V DC, 36 VDC

PMSM, Voice coil, BLDC, Krokowe, Liniowe, DC
32A

2A

CANopen, RS-232, TMLCan

Krzywka elektroniczna, Przektadnia elektroniczna, Pozycja, Predkos¢,
Moment

Inkrementalny, 1 Vpp Sin/Cos, Cyfrowe czujniki Halla, Tachogenerator,
Bezczujnikowe

1
5 szt

4 szt
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