Disponivel sob consulta para todos os torques e rotacées dos
atuais servomotores SWA.

Codificagao
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Conectividade

Servomotores com Nova Tecnologia de
Realimentacao de Posi¢ao por Encoder DSL®

Resolucéo por volta eixo 20 bits ou 1.048.576 pulsos
Absoluto em 4.096 voltas
Certificado SIL 2 (IEC 61508)

O que é HIPERFACE DSL®?

HIPERFACE DSL® é puramente um protocolo digital.

A robustez do protocolo permite a conexao com um
unico cabo no sistema de realimentagao e poténcia do
servomotor.

A interface esta em conformidade com o RS485
padrao, com uma taxa de transferéncia de 9,375
MBaud.A transferéncia de dados € realizada em
sincronia com o ciclo de tratamento, que pode ser tao
baixo quanto 11,95 ms.

O comprimento do cabo entre o servoconversor e o
sistema de feedback do motor pode ser de até 100 m.
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5 - Rotacao (rpm)

20 2.000
30 3.000
60 6.000

6- Opcionais
(em branco): nenhum opcional

F Freio eletromagnético

E Flange para encoder incremental

U Particularidade elétrica (bobinagem)

M Particularidade mecanica (flange, eixo)
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