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.......über diese Anleitung 
 

Zielgruppe 
Diese Anleitung richtet sich an Personen, die sich einen Überblick über Eigenschaften und Dimensionen der 
S50-Hardware schaffen wollen und an alle Fachleute wie z. B. Elektroinstallateure, die sich mit der Installati-
on und Inbetriebnahme von S50-Servogeräten befassen. 

 

Weitere Handbücher zu Servogeräten 
�  S50 Handbuch Firmware  

 Komplementäres Handbuch über Firmware (FW) (Software)  
 zu diesem Handbuch über die Hardware der S50 Servoregler 

�  System Designer Tool Band 1  

 Grundinformation über die Software in Servoregler und Anleitung für das Arbeiten mit dem  
 Konfigurier-, Parametrier- und Programmierwerkzeug "System Designer Tool " auf dem PC 

�  System Designer Tool Band 2 

 Zusatzinformation für die Programmierung von eigenen Antriebs- und Steuerprogrammen  
 (Motion Control Program MC und Control Task Program CT) 

�  Handbücher weiterer Servogeräte der S200-Familie 

 Geräte der S200-Familie und weitere auf der gleichen Technologie basierenden Geräte  
 werden ebenfalls über System Designer Tool parametriert und programmiert. 

 

Für welche Gerätetypen:  
Der Bezeichnungsschlüssel, wie er in elektronischer Form im Gerät gespeichert ist, besteht aus sieben Zei-
chen, bei Erwähnung im Text ist häufig ein zusätzliches „S“ vorangestellt (Beispiel: S025SW50). Das Vor-
handensein oder das Fehlen des „S“ hat keine Bedeutung. 

S 0 25 SW 50 

„Servo“  
(nicht Teil des 
Schlüssels) 

Kleinspannungsgerät 
(bis 50V) 

Strombereich (Zahl entspricht 
dem Doppelten des Nennstro-
mes) 

Variante / 
Anwendung 

Version, wird bei jeder Hardware-
Änderung (auch rein konstruktiver Art) 
hochgezählt 

Bei Schreibweisen wie z. B. S025SW5x sind alle Gerätetypen gemeint, die an Stelle des x ein beliebiges 
Zeichen aufweisen, z. B. S025SW50, S025SW51, S025SW52 etc. 

Manche Wiederverkäufer geben den Geräten eigene Bezeichnungen und schreiben diese auf das Typen-
schild, sie werden aber nicht in elektronischer Form im Gerät abgelegt. 

Variante 
Die Varianten existieren jeweils nur in 
einem Teil der erwähnten Versions-
nummern! 

veraltete  
Versionen 
(diese Anleitung 
gilt nur sehr ein-
geschränkt) 

ältere  
Versionen 
(Abweichungen 
wo möglich er-
wähnt) 

aktuelle  
Version 
(gilt als Standard 
in dieser Anlei-
tung) 

neuere  
Versionen 
(voraussichtlich 
weitgehend glei-
ches Verhalten wie 
aktuelle) 

S0xxBWxx ...29 30...49 50 (51...) 

S0xxDWxx ...29 30...49 50 (51...) 

S0xxEWxx ...29 30...49 50 (51...) 

S0xxLWxx (abweichende Form) -- 10...29 50 (51...) 

S0xxPWxx (abweichende Form) -- 10...19 50 (51...) 

S0xxSWxx 
(gilt als Standard in dieser Anleitung) 

...29 30...49 50 (51...) 
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1 Rechtliche Hinweise 
 

1.1 Typenschild 

Typ Beispiel : S-025SW23 

Serie No. Enthält Seriennummer und Herstellungslos 

Input Zulässiger Bereich der  Versorgungsspannung 

Output Ausgangswerte am Motoranschluss 

 

1.2 Haftungsausschluss 
 
Alle Informationen in diesem Dokument sind nach bestem Wissen und Gewissen erstellt worden. Trotzdem 
können allfällige Abweichungen zwischen Dokument und Gerät nicht ausgeschlossen werden. Schmidhau-
ser AG kann keine Haftung für daraus resultierende Schäden und Folgeschäden übernehmen. Ebenso haf-
tet der Hersteller nicht für Schäden oder Verletzungen, die aus unsachgemässem, fahrlässigem oder unkor-
rektem Umgang mit dem Servoregler entstehen. 
 

1.3 Änderungen, Umbauten 

 

Änderungen oder Umbauten an den Servoreglern dürfen nur mit ausdrücklicher schriftlicher Genehmigung 
des Herstellers durchgeführt werden. Eigene Umbauten führen zum Verlust von Garantieleistungen. 
Schmidhauser AG behält sich technische Änderungen zur Verbesserung des Produktes vor. 
 

1.4 Copyright 

 
© 2007, Schmidhauser AG  
Weitergabe sowie Vervielfältigung dieses Dokuments, Verwertung und Mitteilung seines Inhalts sind verbo-
ten, soweit nicht ausdrücklich gestattet. Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadenersatz. Alle Rechte für 
den Fall der Patent- oder Gebrauchsmustereintragung vorbehalten. 
 
 

1.5 Niederspannungsrichtlinien 
 
S50-Servoregler sind für den Betrieb mit Kleinspannungen gebaut und fallen als solche nicht unter die Nie-
derspannungsrichtlinien. Hingegen haben am Netz betriebene Stromversorgungseinheiten den einschlägi-
gen Niederspannungsrichtlinen (73/23/EWG) zu entsprechen. Diese Richtlinien sind im Umgang mit solchen 
Geräten strikt zu berücksichtigen.  
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2 Sicherheitshinweise 

2.1 Allgemeines 
Bei unzulässigem Entfernen der erforderlichen Abdeckungen, insbesondere bei Netzspannungsführenden 
Versorgungseinheiten, bei unerlaubtem, unsachgemässem Einsatz, falscher Installation oder Bedienung 
besteht die Gefahr von Tod oder schweren gesundheitlichen und materiellen Schäden. Während des Be-
triebs haben die Servogeräte möglicherweise heisse Oberflächen (Kühlkörper). 

2.2 Verwendung 
Servogeräte sind Komponenten, bestimmt zum Einbau in Maschinen, die in gewerblichen Anlagen einge-
setzt werden. Der Servoregler ist für den Einsatz im Kleinspannungsbereich konstruiert und gebaut.  

2.3 Unsachgemässe Verwendung 
Jeder Gebrauch, der die obengenannten Beschränkungen überschreitet (insbesondere höhere Ströme und 
Spannungen) gilt als nicht bestimmungsgemäss und ist somit nicht zulässig. 
 
Der Betrieb des Servocontrollers ist zu unterlassen, wenn: 

- das Gerät nicht ordnungsgemäss montiert wurde (z.B. zu wenig vertikalen Abstand zwischen 
den Servos bei Befestigung im Schaltschrank), 

- das Gerät nicht ordnungsgemäss eingebaut wurde (z.B. Befestigungsschrauben nicht korrekt 
angebracht), 

- Anschluss- und Erdungsvorschriften nicht vorschriftsgemäss eingehalten sind, 
- Umweltbedingungen nicht vorschriftsgemäss eingehalten sind. 

2.4 Personengruppe 
Alle Arbeiten zum Transport, zur Installation und Inbetriebnahme sowie zur Instandhaltung sind von qualifi-
ziertem Fachpersonal auszuführen. (IEC 364 bzw. DIN  VDE 100 und IEC-Report 664 oder DIN VDE 0110 
und nationaler Unfallverhütungsvorschriften). 

2.5 Symbolerklärung 

 

 Achtung: 
 In dieser und anderen Bedienungsanleitungen wird nebenstehendes Symbol verwendet, um Sie 

vor Verletzungsgefahr und vor Beschädigungsgefahr für Gerät und Maschine zu warnen. 

 

 Wichtig: 

 Dieses Symbol weist Sie darauf hin, dass ein bestimmter Schritt unerlässlich ist für eine ein-
wandfreie Funktion.  

 

 Tipp: 

 Dieses Symbol kennzeichnet einen allgemeinen, nützlichen Tipp. Wenn Sie ihn befolgen, er-
leichtern Sie sich die Handhabung des Servos. 

 

 Verwandte Themen: 

 Dieses Zeichen weist Sie auf verwandte Kapitel hin und erleichtert Ihnen so die Suche. 
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3 Beschreibung 

3.1 Allgemeines 

S50 Servogeräte sind eine Familie digitaler Servoregler, die exakt für den Betrieb von Servomotoren im 
Kleinspannungsbereich abgestimmt ist. Der Servoregler verfügt über die Regelungsarten Strom (Drehmo-
ment), Drehzahl, sowie Position, die in Abhängigkeit vom Lagegeber bzw. von der Kommutierungsrückfüh-
rung gewählt werden können. Als Lagegeber können einfache Hall-Sensoren, Inkremental-Encoder und 
Resolver ausgewertet werden. Servoregler können im Klemmenbetrieb, über die digitalen und analogen 
Steuersignale oder alternativ über eine Feld-Bus-Verbindung betrieben werden. Als Feld-Bus-Verbindung 
dient der CAN-Bus, die Kommunikation basiert auf dem CANopen Standard. Für die Inbetriebnahme und 
Parametrierung steht die Software „ System Designer Tool“ zur Verfügung. 

S50 Servosysteme werden mit einem Steuerprogramm geliefert, welches auf übliche Betriebsarten von 
Standardapplikationen abgestimmt ist. 

 Tipp: 

 Für komplexere Betriebsarten sowie spezielle Maschinenzyklen können die Motion- und 
Control-Tasks des Servosystems mit Hilfe des computergestützten Programmierwerkzeuges 
exakt den Anforderungen der Anwendung entsprechend programmiert werden (siehe Benut-
zerhandbuch "System Designer Tool, Band 2" ). 

3.2 Übersicht Systemkomponenten 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Abbildung 1: Systemkomponenten 

Servoregler
mit

Steuerklemmen
und 

Steuerprogramm

 
Servomotor mit Geber 

 

PC Programm 
SDT  
(System Designer Tool) 
(Konfiguration und Steuerung im 
Handbetrieb) 
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4 Servoregler Hardware 
 

4.1 Blockschaltbild 

              

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

Abbildung 2: Aufbau des Servos 

4.2 Technische Eckdaten 

Speisung 24...48 VDC (inklusive Toleranzen: 20.4 ... 50.0 VDC 
Detailangaben siehe Abschnitt 5.3.2) 

Ausgang Dreiphasig, 0...1000 Hz,  
Spannung (Scheitelwert) 0...Speisespannung 

Geeignet für Motor Permanentmagnet-Synchronmotor  
(PM-SM, Servomotor für sinusförmige Kommutierung) 

TYP 006....   (S006) 012....   (S012) 025....   (S025) 

Ausgangs-Nennstrom In (RMS) 3 A 6 A 12,5 A 

Motorspitzenstrom 60 s (RMS) 6 A 12 A 25 A 

Motorspitzenstrom 1 s (RMS) 12 A 18 A 37.5 A 

Elektrische Daten 

Separate Speisung Steuerteil Optional (sonst aus Hauptspeisung versorgt), 20...30 VDC 

PWM-Schaltfrequenz  
(Motorausgang)  

16 kHz (gewisse Typen haben höhere PWM-Frequenzen, 
z. T. abhängig von der Firmware) 

Regler Für Drehmoment (Zykluszeit 62.5 � s oder 50 � s), 
Drehzahl, Position (Zykluszeit 250 � s oder 200 � s) 

Schutzfunktionen Kurzschluss, Überlast 

Feldbus CAN (einzelne Typen alternativ RS485) 

Steuerung 

Steuerkontakte 7 D_IN, 2 DO, 1 Relais Out, 2 Ain, 1 AOut, 1 Bremsansteue-
rung, je 1 In/Out für Sicheren Halt (RCS)  
(Sonderausführungen z. T. weniger Anschlüsse) 

+5V 
Gate- 
Driver 

Power 
Supply 

DC+

   

DC-

M

e DSP  
TMS320F2406 

Reset

Feldbus (CAN)

Eingänge

Ausgänge

zum Gate-Driver

Geber 
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Positionsrückführung Resolver oder  
Inkremental-Encoder (max. Eingangsfrequenz 500 kHz), 
Hallgeber (UVW) optional für Kommutierung 
(bedingt auch Sincos-Geber) 

Programmierung Über Busanschlüsse mit SDT  

Störmeldung LED und Statusregister, Fehlerspeicher 

Temperatur im Betrieb 0 – 55 °C Umgebung, ab 40°C Leistungsreduktion (de-rating), 
siehe Abschnitt 4.2.1 

Temperatur  
Lagerung & Transport  

-25 °C....+60 °C 

Feuchte 85% mittlere relative Feuchte, nicht betauend  

Luftdruck / Höhe  Siehe Abschnitt 4.2.1 

Klimatische 
Bedingungen 

Verpackungsvorschrift Staubverpackung 

EMV Störfestigkeit nach EN50082-2 

Störaussendung nach EN 50081-2 mit EMV Filter im oder vor 
dem externen Speiseteil (1x230VAC / 24..48VDC) 

CE Der Servoregler wird nach CE-Richtlinien überprüft 

Normenkonformität 

Niederspannungsrichtlinien Nicht relevant, vergleiche Abschnitt 1.5 

Gehäuse Gebildet aus Kühlkörper, Frontblech und Kunststoffdeckel  

Kühlung Über Kühlkörper sowie Luftzirkulation durch Gehäuseschlitze 

Anschlussstecker  
(am Standardgerät) 

Schraubklemmen für Leistungsanschlüsse 
Steckklemmen für Signal- und Steueranschlüsse 
D-Sub 25-female für Drehgeber und Kommutierung 
2 RJ45-Buchsen für Bus-Anschluss 

Platinenabmessungen 100 x 160 mm  (Eurocard, 3HE)  

Gehäuseabmessungen ca. 110 x 180 x 55 mm nur Gehäuse 
ca. 155 x 180 x 55 mm inkl. Befestigungslasche 

Mechanik 

Schutzart IP20 

Tabelle 1: Technische Daten 

 Verwandte Themen / weitere techn. Angaben: 

 - Anschlusstechnik: Kapitel 5.3 
- Lagerückführung / Drehgeber: Kapitel 5.4 

 

4.2.1 Obere Temperaturgrenze 

Die Angaben gelten bei Montage gemäss den Richtlinien im folgenden Abschnitt 5.1. 

Für Betrieb bei Temperaturen und Aufstellungshöhen im Grenzbereich gelten die reduzierten Werte gemäss 
untenstehender Tabelle 2; sind beide ausserhalb des Nominalbereichs, dann sind die Leistungsreduktionen 
(De-ratings) zu kumulieren. 

Dauerstrom bei 
Ta nom = 40°C 
[%In] 

De-rating 
@ Ta>40°C 
[%In /°C] 

Ta max 
[°C] 

De-rating 
@ h>1000m üNN 
[%In / 1000m] 

h max 

[m üNN] 

100 5 55 5 4000 

Tabelle 2: Leistungsreduktion (Derating) bei besonderen Umgebungsbedingungen 
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5 Installation und Anschlusstechnik  

5.1 Montage 

5.1.1 Einbauhinweise 

·  Die bevorzugte Montage erfolgt mittels Montagebügel, grossflächig berührend, senkrecht auf die Schalt-
schrankrückwand. Mit gutem Kontakt auf eine metallene Rückwand kann die Wärmeabgabe an diese 
begünstigt und damit die Erwärmung der Umgebungsluft vermindert werden (beispielsweise im Schalt-
schrank). 

 Wichtig: 

 Wegen mangelnder Luftzirkulation wird der horizontale Einbau des Gerätes nicht zugelassen. 
Ein Wärmestau kann eine Leistungsreduktion zur Folge haben. Neben dem Kühlkörper muss 
auch die Platine selber genügend Wärme abgeben können, weshalb die Luftzirkulation durch 
die Lüftungsschlitze im Gehäuse wichtig ist. 

·  Mehrere Geräte können unmittelbar nebeneinander angereiht werden. 

·  Die Luftzirkulation zu den Geräten darf nicht beeinträchtigt werden. Werden mehrere Geräte übereinan-
der angeordnet, muss jeweils ein vertikaler Abstand von mindestens 150 mm eingehalten werden. 

 Wichtig: 

 Falls die Kühlluft verunreinigt ist (Staub, aggressive Gase, Fette usw.), muss für eine ausrei-
chende Filterung gesorgt werden. 

 

5.1.2 Montage mit Montagebügel 

Abbildung 3 zeigt die bevorzugte Montageart mit der Rückwand nach hinten auf eine Wand; eine alternative 
Montageart zeigt Abbildung 4, wo das Gerät an der linken Seitenwand befestigt wird. In beiden Montagear-
ten ist auf eine ausreichende Luftzirkulation zu achten. Oberhalb des Gerätes muss die warme Luft entwei-
chen können, damit kein Wärmestau entsteht; Mindestabstand 150 mm zur Schaltschrankdecke. 

 

    
Abbildung 3: Montage frontal  Abbildung 4: Montage seitlich 
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5.1.3 Geräteabmessungen 

 

 

Die Abbildung rechts zeigt das Gerät der Standardvariante mit Blick von 
vorne auf die Steckerfront. Alle Anschlüsse sind von vorne zugänglich, so 
dass mehrere Geräte für optimale Raumausnützung nebeneinander ange-
reiht werden können. 

 

Die Abmessungen des Gerätes und der erforderliche Montageraum ist aus 
untenstehender Masszeichnung (Abbildung 6) ersichtlich. 

 
 
 
 
 Abbildung 5: Frontansicht  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Abbildung 6: Geräteabmessungen (in mm) 
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5.2 Inbetriebnahme (Kurzübersicht) 

 

 

 

 

 

S
tep 3 

S
tep 1 

Anschluss der  
Leistungsklemmen  

1- 6 
Belegung gemäss  

Kapitel 5.3.2 (Seite 16f) 

 

  
Achtung:  

Versorgungsspannung 
vorerst nicht anschliessen! 

 

  
Achtung: Kurzschlussge-

fahr!  
(siehe Erläuterungen S.16) 

S
tep 2 

Anschluss des Feldbus' 
(Für eine Übersicht über die Steckerbelegung siehe Kapitel 5.3.3 (Seite 17f)) 

ev. Anschluss eines weiteren S50  
Kap. 5.3.3.4 (S.18) 

Optional: Externe Logikversorgung  
Seite 17 

Busabschluss 
Zur Vermeidung von störenden Reflexionen müssen die beiden CAN-Anschlüsse beim 

letzten Servo über einen 120 Ohm - Widerstand verbunden werden (Seite 19). 

Hardware Freigabe: "Sicherer Halt"  (Kap. 5.3.3.2, S.18) 
Damit die Hardware freigegeben wird, muss an den Klemmen ASB+ und ASB- (Nr. 7 und 
8 in Abbildung 9, S. 17) eine Spannung von 24 V angelegt sein. Dies geschieht typi-
scherweise beim letzten Servo, siehe auch Abbildung 10, S. 19 und Abbildung 11, S. 20. 

Lagerückführung 

Verwendbare Geber:  
Inkremental-Encoder, Hallsensoren, Resolver, SinCos Absolutgeber 

Geber mit entsprechenden Anschluss verdrahten, dabei ein abgeschirmtes Kabel von 
max. 15 m Länge verwenden. Details liefern die entsprechenden Unterkapitel zu 5.4 

Kursiv gedruckte Kapitel- und Seitenangaben werden nur der Vollständigkeit halber erwähnt und 
müssen nicht zwingend angeschaut werden. 
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S

tep 5 
S

tep 6 
S

tep 4 

Steuerung via 
… 

… digitale und analoge Eingänge:  
Klemmenbetrieb (Kapitel 7.1, S. 35) 

(setzt voraus, dass der Servo vorgängig parametriert 
wurde �  siehe Handbuch "System Designer Tool, 
Band 1") 

 

  … übergeordnetes Steuer- 
system (z.B. PC mit SDT) :  

Serieller Busbetrieb 
(Kapitel 7.2) 

Regelungs-
art 

Drehzahlregelung Momentregelung 

Anschluss der E/A-
Schnittstellen gemäss 

Kapitel 7.1.1 

Anschluss der E/A- 
Schnittstellen gemäss 

Kapitel 7.1.2 

Versorgungsspannung anschliessen 

Steuer-
programm 

Standardprogramme (default)  
für Drehzahl- / Drehmoment- und 

Online Positions- Regelung   

�  Kap. 7 und entsprechende Kap. 
im Handbuch „S50 Firmware'“ 

Eigene Programme, die mit Motion Control (für 
Bahnkurvenprogrammierung) oder Control Task 
(für Programmierung von applikationsspezifi-
schen Steuerprogrammen) erstellt werden kön-
nen.  
  �  Siehe Handbücher "System Designer Tool, 
Band 1" und "System Designer Tool, Band 2 
(Motion Control und Control Task)" 
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5.3 Anschlusstechnik 

5.3.1 Übersicht 
  
 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Abbildung 7: Skizze der Steckerfront 
 

 Verwandte Themen: 

 - Blockschaltbild Antriebsregelung: "S50Firmware Betriebsanleitung" , Anhang   
 

 

Anzeige-LED 
 
 
X6   
Busanschluss 
 
 
 
 
 
X5   
E/A Klemmen 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
X1 
Leistungsanschlüsse 
 
 
 
 
 
 
Anschlussschraube  
für Erdleiter, 
Abschirmung 

X2-4      Drehgeber 
(Motor Feedback) 
In der Standardvariante 
einmal DSub25F 
 
Manche Varianten weisen 
drei separate Anschlüsse 
X2,  
X3,  
X4  
auf, jeweils DSub9F 

� �

� � � � � �

� �

� �

� �

� �

� �

�

�

 

Eingerahmt: 
Anschlüsse bei Varianten 
mit Option 
Encoder- Emulation  
und/oder RS-232  
S0xxEWxx 
S0xxBWxx 
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5.3.2 Leistungsanschlüsse (X1)  
 
Mechanische Ausführung:    Schraubklemmen, für Querschnitte bis zu 2.5 mm2 . 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Abbildung 8: Belegung der Leistungsanschlüsse (X1) 

 �  Der Ch- Ausgang ist gegen DC+ nicht kurzschlussfest. 

 �  Werden DC+ und DC- vertauscht, wird der Stromkreis über die Freilaufdioden der Endstufe 
kurzgeschlossen. Eine externe Sicherung muss in solchen Fällen den Strom unterbrechen! 

5.3.2.1 Spannungsversorgung 

Alle Geräte dürfen mit 24 V versorgt werden. Die Auslegung von älteren Geräten der Varianten S012DWxx 
und S012BWxx (vor Version 50) ist 24 V +-15%. Die meisten übrigen Varianten, insbesondere alle 
S025xWxx und alle ab Version 50, dürfen mit 20.4...50.0 V versorgt werden. Kurzzeitige Überhöhungen bis 
60 V (65 V) sind gefahrlos, werden aber eine Abschaltung auslösen.  

Da die interne DC-„Zwischenkreisspannung“ mit der Speisung direkt verbunden ist, kann der Servo beim 
Abbremsen auch zurückspeisen und allenfalls die Spannung kurzzeitig überhöhen. Schwellwerte: 

Beginn der Ansteuerung des Bremswiderstandes (falls vorhanden): über 51 V  (typisch 54 V) 
Volle Spitzenleistung des Bremswiderstandes (falls vorhanden) bei ca. 58 V 
Abschaltung des Servos (mit Fehlermeldung) bei ca. 58 V 

Anderes Verhalten lässt sich auf Wunsch mit speziellen Softwaremassnahmen erreichen. 

5.3.2.2 Externer Bremswiderstand 

Optional kann ein externer Bremswiderstand von DC+  nach  Ch- (z. T. auch BR- genannt) angeschlossen 
werden. Er wird durch einen internen Gleichspannungssteller (DC-Chopper) angesteuert, wenn die DC-
Spannung zu hoch wird – egal ob der Servo bremst oder ob eine zu hohe Spannung eingespeist wird. Die 
Aussteuerung (PWM Duty Cycle) wird höher, je stärker die Spannung die Schwelle überschreitet.  

Der Widerstandswert ist gemäss folgender Tabelle zu wählen. Wenn die angegebene Dauerleistung längere 
Zeit überschritten wird, schaltet der DC-Chopper vorübergehend ab (was meist zu Servo-Abschaltung we-
gen Überspannung führen wird). Anderes Verhalten (Einschaltschwellen, andere Leistungsauslegung) lässt 
sich auf Wunsch mit speziellen Softwaremassnahmen erreichen. 

Widerstand Dauer-Bremsleistung Kurzzeitige Spitzen-Bremsleistung (max. 0.2 s) 

höher tiefer: (54...58 V)^2 * 0.2 / R  (58 V)^2 / R 

5 �   117...134 W  670 W (11.5 A Strom) 

4 �   146...168 W  840 W (14.5 A Strom) 

2 �   292...336 W  1680 W (29.0 A Strom) 

Tabelle 3: Auslegung des externen Bremswiderstandes 

1 Speisung DC- ; mit GND der Logik verbunden 

2 Speisung DC+  =  +24...48VDC 

3 „Chopper“, ext. Bremswiderstand (optional) 

4 Motoranschluss M1 Phase U  (weiss) 

5 Motoranschluss M2 Phase V  (rot) 

6 Motoranschluss M3 Phase W (schwarz) 

  

  Klemme am Gehäuse für Erdleiter und Schirm 

Gehäuse: intern über 220 k�  mit GND / DC- verbunden! 

DC-   1 
DC+   
Ch-   (BR-) 
M1  
M2  
M3   6 
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5.3.3 CAN-Bus-Anschluss (X6) 

Die Kommunikation mit dem Computer oder der übergeordneten Steuerung erfolgt normalerweise über die 
CAN-Bus Schnittstelle X6. Diese enthält neben den eigentlichen CAN-Signalen noch weitere Anschlüsse 
und ist wie folgt aufgebaut: 

Mechanische Ausführung:  Doppelstock-Steckerbuchse RJ-45  mit Schirmanschluss 

 
Belegung X6: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Abbildung 9: Belegung der Bus-Schnittstelle (X6) 
 
 

1 CAN + CAN High Signal 

2 CAN - CAN Low Signal  

3 Bus VCC Logikversorgung +24V (siehe Abschnitt 5.3.3.1 für Details) 

4 Bus GND Bus GND (über „Multifuse“ [selbstrückstellende Sicherung] mit DC- verbunden)  

5 RSA + RSA High Signal, potentialfreier Ausgang 

6 RSA - RSA Low Signal, potentialfreier Ausgang 

7 ASB + ASB High Signal, potentialfreier Eingang 

8 ASB - ASB Low Signal, potentialfreier Eingang 

 

Im Feldbus Stecker sind der CAN-Bus, die notwendigen Ein- und Ausgänge für den Sicheren Halt (zweika-
nalige Sicherheit mit Rückmeldung) und die Versorgung der Logikspannung untergebracht (bei Bedarf). 

Alle Signale sind über eine Doppelstock-Steckerbuchse RJ-45 mit geerdetem Gehäuse zugänglich.  

 Achtung: 

 Kabel: Achten Sie unbedingt darauf, dass Sie kein gekreuztes CAN-Kabel verwenden! 
 

 

 Achtung: 

 Bus VCC / Logikversorgung: Das Verhalten dieses Pins hat ab Hardware-Version 50 geän-
dert! Siehe folgenden Abschnitt 5.3.3.1 für Details. 

5.3.3.1 Logikversorgung 

Normalerweise wird das Gerät samt Steuerteil über die Leistungsklemmen DC+ und DC- mit Energie ver-
sorgt. Damit die Kommunikation mit dem Gerät auch bei abgeschalteter Leistungsspeisung eingeschaltet 
bleibt, besteht die Möglichkeit, den Steuerteil (ohne Gateansteuerung) über die Klemmen BusVCC und 
BusGND mit einer Speisespannung von 24 V (20...30 V) zu versorgen. 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 

A                                     B 

8 
7 
6 
5 
4 
3 
2 
1 

1 CAN H 
2 CAN L 
3 Bus VCC 
4 Bus GND 
5 RSA + 
6 RSA - 
7 ASB + 
8 ASB - 

8 ASB - 
7 ASB + 
6 RSA - 
5 RSA + 
4 Bus GND 
3 Bus VCC 
2 CAN L 
1 CAN H 
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BusGND ist über eine „Multifuse“ (selbstrückstellende Sicherung) mit DC- (Masse, negativer Pol der Leis-
tungsversorgung) verbunden.  

Interne BusVCC-Schaltung bei älteren Servo-Versionen (bis Versionsnummer 49) 

Die extern an BusVCC angelegte Spannung wird für die Versorgung des Logikteils verwendet, falls die Leis-
tungsversorgung keine deutlich höhere Spannung aufweist. Eine Diode verhindert, dass am Anschluss 
BusVCC ein Strom ausgegeben wird. 

Das Vorhandensein einer externen BusVCC-Spannung kann in der Software als Logikeingang D_IN1 abge-
fragt werden. 

Interne BusVCC-Schaltung bei neueren Servo-Versionen (ab Versionsnummer 50) 

Die extern an BusVCC angelegte Spannung wird für die Versorgung des Logikteils verwendet, falls die Leis-
tungsversorgung keine deutlich höhere Spannung aufweist.  

Pin BusVCC gibt eine Spannung von 18...27 V im Leerlauf aus, der ausgehende Strom ist aber auf wenige 
Milliampere begrenzt. Der Strom reicht aus, um einen Logikeingang zu speisen (typischerweise die Hard-
ware-Freigabe ASB, siehe folgenden Abschnitt 5.3.3.2). 

Der frühere Logikeingang D_IN1 kann in der Software nicht mehr benutzt werden – er meldet immer „1“, 
zumindest so lange die Stromversorgung in Ordnung ist. 

5.3.3.2 Hardware-Freigabe 

Das Servogerät ist mit einer Schaltung für sicheren Halt ausgerüstet. Der Steuerrechner kann das Leistungs-
teil nur ansteuern, wenn an den Klemmen ASB+ und ASB- eine Spannung von 24 V angelegt wird.  

 Wichtig: 

 Für den Betrieb ist also zwingend eine entsprechende Verdrahtung dieser Signale notwendig. 
Diese kann entweder extern angelegt oder – falls die Funktionalität des sicheren Halts nicht be-
nötigt wird – durch geeignete Brückenverbindungen beim letzten Servo erreicht werden.  

Die elektrischen Daten des ASB-Einganges sind dieselben wie für eDI x bzw. D_IN x (siehe 5.3.4), der Ein-
gang ist aber potentialfrei (keine Verbindung zu GND, keine Verbindung zu eGND). 

Dauer-Freigabe, Tipp für Schaltung bei älteren Servo-Versionen (bis Versionsnummer 49) 

Die Freigabeleitungen müssen an einer Stelle mit +24 V bzw. GND (=DC-) verbunden werden. Siehe Bei-
spiel im Abschnitt 5.3.3.4, wobei der Schalter weggelassen werden kann. GND kann an der DC-Versorgung,  
an der Klemme X5A1 (siehe 5.3.4) oder am Bus-Stecker X6A/X6B Pin 4 (BusGND) abgenommen werden. 
Für +24 V kann wahlweise – falls vorhanden – die Logikspeisung oder – in allen Fällen – die Leistungsver-
sorgung DC+ angezapft werden, auch bei 48-V-Speisung. 

Dauer-Freigabe, Tipp für Schaltung bei Servos ab Versionsnummer 50 

Die oben erklärte Schaltung funktioniert ebenfalls. Neu ist eine vereinfachte Variante möglich:  

Es reichen zwei Drahtbrücken an einem der Bus-Stecker X6A/X6B: Pin 3 (BusVCC) zu 7, Pin 4 (BusGND) 
zu 8. Diese Brücken werden vorteilhafterweise zusammen mit dem CAN-Busabschluss (siehe Abschnitt 
5.3.3.4) an einem „Endstecker“ für den Bus, ohne abgehendes Kabel, untergebracht. 

Wenn – wie im Beispiel im Abschnitt 5.3.3.4 – mehrere Servos zusammengeschaltet sind, reicht ein „End-
stecker“ am letzten Servo. Alle 8 Leitungen am Busstecker müssen jeweils weitergeführt werden.  

Ausnahme: wenn aus Störschutzgründen keine Masseschleifen erlaubt sind (in diesem Fall können ohnehin 
keine 1:1 durchverbundene Verbindungskabel von Servo zu Servo verwendet werden), müssen die Brücken 
bei jedem Servo separat gesetzt werden! Die an BusVCC ausgegeben Spannung würde einbrechen, wenn 
ein Servo allein mehrere ASB-Eingänge speisen müsste. 
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ASB- / RJ45 Pin 8

ASB+ / RJ45 Pin 7

RSA- / RJ45 Pin 6

RSA+ / RJ45 Pin 5

CAN- / RJ45 Pin 2

CAN+ / RJ45 Pin 1

Servo

Busab-
schluss
120 Ohm

Bus VCC / RJ45 Pin 3

Bus GND / RJ45 Pin 4

Endstecker

 

Abbildung 10: „Endstecker“ mit Brücken für Dauerfreigabe und Abschlusswiderstand für CAN-Bus  

 

5.3.3.3 Rückmeldung Software-Freigabe 

An den Klemmen RSA+ und RSA- kann erkannt werden, ob der Steuerteil die Software-Freigabe/Sperre 
richtig ausgeführt hat. Diese Signale können also von einem übergeordneten Steuersystem ausgewertet 
werden. 

Ein Servo meldet die Freigabe des A-Kanals (Software-Kanal) zurück, indem er die Verbindung RSA+ zu 
RSA- niederohmig macht (ca. 300 � , potentialfrei). Wenn mehrere Servos parallel geschaltet sind, so ist an 
der Hochohmigkeit von RSA zu erkennen, dass keiner der Servos die Freigabe zurückmeldet. 

 Verwandte Themen: 

 - Sicherer Halt (Beschreibung des Prinzips): Abschnitt 6.2 
 

5.3.3.4 Beispiel bei mehrachsiger Verkabelung 

Die Signale von Bus-Stecker A und Bus-Stecker B sind miteinander eins zu eins verbunden, so dass die 
Verdrahtung von Gerät zu Gerät weiter geschlauft werden kann. 
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Servo 2
 - ASA
 - RSB

ASB- / RJ45 Pin 8

ASB+ / RJ45 Pin 7

RSA- / RJ45 Pin 6

RSA+ / RJ45 Pin 5

CAN- / RJ45 Pin 2

CAN+ / RJ45 Pin 1

150 Ohm /1W

150 Ohm /1W

RSA*

3V3

.

CAN

ASB*

Servo 3
 - ASA
 - RSB

+24V

+24V

Externe Freigabe
 für Sicherer Halt

Externe Anzeige
für Sicherer Halt

Busab-
schluss
120 Ohm

+24V

GND

Bus VCC / RJ45 Pin 3

Bus GND / RJ45 Pin 4 GND

Vcc (Logik)

Busmaster

Busabschluss
"Ende"

Servo 1
 - ASA
 - RSB

und
Busabschluss "Anfang"

Multifuse

 

Abbildung 11: Beispiel-Schaltbild bei mehrachsiger Verkabelung 

 Wichtig: 

 Busabschluss: : Als Abschlusswiderstand des CAN-Bus wird an beiden Enden der Leitung ein 
120 Ohm Widerstand extern angeschlossen.  

Die Verbindungen BusVCC und BusGND sind fakultativ, wenn weder eine separate Logikspeisung noch der 
in Abschnitt 5.3.3.2 beschriebene „Brückenstecker“ bzw. „Endstecker“ verwendet wird. 

Unterschiede zwischen älteren und neueren Hardwareversionen bei BusVCC: siehe 5.3.3.1. 
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5.3.4 E/A-Schnittstelle (X5) (Klemmen) 

Mechanische Ausführung:    Klemmenstecker Phoenix MICRO-COMBICON MCD-05/10-G1-2, codiert  

Belegung  X5: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Abbildung 12: E/A Schnittstelle (Klemmen );  rot: Verriegelungseinsätze; "e": extern 

Bemerkungen: 

GND Mit DC- verbunden,  indirekt über ein RC Netzwerk mit PE Gehäuse verbunden 

DO x 
 

Digitale Ausgänge DOx sind Open Col-
lector Low-Side-Treiber. 

Externe Lasten von 300mA können zwi-
schen der Versorgungsspannung und 
dem Digital-Ausgang angeschlossen 
werden.  

Bis 42 V. sind die Ausgänge DOx kurz-
schlussfest. Maximal zulässige Span-
nung: 48 V. Insbesondere bei Spannun-
gen über 24 V ist mit Leckströmen im 
mA-Bereich zu rechnen! 

GND

DO3, DO4

Output-
Signal

 

 eDI x 
(D_INx) 
 

D_IN 2..8 High aktiv, galvanisch getrennt 
mit Opto-Koppler (externer GND); 
- Low Pegel    0.... 5  VDC 
- High Pegel 18 ... 48 VDC 
Spannungsfest bis 55 VDC 

Eingangsimpedanz: RIN min. 4.8 k�  

max. Grenzfrequenz: 2.0 kHz 

 

 

D_INx 
 
Ext GND 

eGND 
 

Externes Masse-Potential (external Ground) für eDI x Signale, getrennt von GND,  
für Anlagen mit separatem Logik-Potential (beim S50 nur für die Eingänge eDI / D_IN)  

R_NO Dieses Signal ist der NO-Kontakt (nor-
mally open) des Relais  

R_CM Dieses Signal ist der CM-Kontakt (co-
mon) des Relais 

Max. Uschalt:  60VDC, 125 VAC 
Max. Ischalt :  0.5A @ 125VAC 
     1A @  24 VDC  
Max. Pschalt : 30W / 62.5 VA 

A_IN x A_IN1 und 2, differentieller Analog- oder 
Pulseingang; -10 .. +10 V / Ri �  50kOhm 
(siehe auch Kap. 5.3.4.2)  

 Ain+ 
 Ain-  

AOut (AOut1) Analog-Ausgang 1, kurzschlussfest,  >0 ... +5V (siehe auch Kap. 5.3.4.2) 

B 

10 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 

10 

A 

1 
1 eGND  
2 Relais CM 
3 Relais NO 
4 eDI 2 
5 eDI 3 
6 eDI 4 
7 eDI 5 
8 eDI 6 
9 eDI 7 
10 eDI 8 

 

1 GND 
2 CAN_ID 
3 AI 1 + 
4 AI 1 - 
5 AI 2 + 
6 AI 2 - 
7 DO 3 
8 DO 4 
9 AOUT  
10 PWM 
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PWM (AOut2) Analog-Ausgang 2, High Side Treiber, kurzschlussfest, 0 ...DC+  PWM 60kHz  
(für elektromagnetbetätigte Bremse) (siehe auch Kap. 5.3.4.2) 

ID Widerstand zwischen GND und diesem Kontakt definiert die Module-ID oder Node-ID im 
Bereich von 1 bis25; Widerstandswert R siehe Tabelle 5 

Tabelle 4: Beschreibung der Ein- und Ausgänge an X5 

 

Widerstand 

(E24 Reihe) 

[Ohm] 

Toleranz MODULE-ID Widerstand 

(E24 Reihe) 

[Ohm] 

Toleranz MODULE-ID 

Kurzschluss  1 4700 1.00% 14 

68 1.00% 1 6200 1.00% 15 

150 1.00% 2 7500 1.00% 16 

270 1.00% 3 9100 1.00% 17 

390 1.00% 4 11000 1.00% 18 

470 1.00% 5 13000 1.00% 19 

680 1.00% 6 16000 1.00% 20 

820 1.00% 7 20000 1.00% 21 

1000 1.00% 8 27000 1.00% 22 

1300 1.00% 9 39000 1.00% 23 

1800 1.00% 10 68000 1.00% 24 

2200 1.00% 11 180000 1.00% 25 

3000 1.00% 12 Unterbruch  25 

3600 1.00% 13    

Tabelle 5: Widerstandstabelle für ID-Nummer 

 Verwandte Themen: 

 - Anschluss der Klemmen je nach gewünschter Betriebsart: Kap. 7.1 
- Blockschaltbild Klemmeninterface: "S50 Firmware Betriebsanleitung" , Anhang  

5.3.4.1 Verhalten der analogen Ein- und Ausgänge 

Siehe Tabelle 4 Beschreibung der Ein- und Ausgänge an X5. 

5.3.4.2 Verhalten der analogen Ein- und Ausgänge 

5.3.4.2.1 Übertragungsverhalten der analogen Eingänge 

Analog-Teil: Sinussignale können differenziell bis 2 kHz eingelesen werden, mit einem Fehler kleiner als 
5%. Bei schnelleren Sinussignalen ist der Eingangsverstärker für die negative Aussteuerung zu langsam. 
Wird das Potential des Sinus hingegen mit GND verbunden, verbessert sich das Übertragungsverhalten und 
es sind Frequenzen bis 2.2 kHz möglich. 

Eingangssignale, die absolut gesehen tiefer als -16 V oder höher als +23 V gegenüber GND/DC- liegen, 
werden u. U. nicht mehr sauber eingelesen.  

Wird die Differenz zwischen den beiden Leitern eines Eingangs grösser als ca. +/-12.2 V, so geht die Schal-
tung in die Sättigung, was aber keine nachteiligen Folgen hat. 

Digital-Teil: Die Auflösung beträgt theoretisch 11 Bit (2048 Stufen). Wegen der Verstärkungskorrektur im 
Digitalteil werden davon aber nur ca. 1675 Stufen genutzt, was eine effektive Auflösung von ca. 10.7 Bit 
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ergibt. Um null herum kann eine gewisse Unstetigkeit auftreten, die aber durch den Abgleich in der Produkti-
on reduziert wird.  

Der Eingangswert steht in der Firmware als 16-Bit-Zahl mit Vorzeichen zur Verfügung. Wird die Differenz 
von +/-10.0 V überschritten, so wird der höchste bzw. tiefste Wert ausgegeben. 

Übliche Abtastung von A_IN1: im 62.5-� s-Task entsprechend 16 kHz (bzw. 50-� s-Task / 20 kHz). 
Die Software kann den „schnellen“ Wert direkt oder nach Filterung von jeweils 4 Samples verwenden. 

Übliche Abtastung von A_IN2: im 250-� s-Task entsprechend 4 kHz (bzw. 200-� s-Task / 5 kHz). 

5.3.4.2.2 A_Out1 (Meter-Ausgang) 

Operationsverstärker-Ausgang (TLV2774), 0...5V / 2mA  

Variante ROut niedrig (ROut = OpAmp-Schaltung + 10 � ): Der Ausgang ist ein „Meter-Ausgang“, also zur 
Anzeige einer Grösse auf einem Voltmeter oder zur Speisung eines hochohmigen Einganges geeignet und 
darf mit maximal 1mA belastet werden, damit die Spannung von 0.1…4.9V @ 25°C noch erreicht werden 
kann. Über den gesamten Temperaturbereich beträt die Spannung 0.2…4.8V @ IOUT = 1.0mA. 

Variante ROut = 470 �  (nur Hardware-Varianten 0xxSW41...43): Der Ausgangswiderstand bewirkt bei 
Strombelastung einen Spannungsabfall. 

5.3.4.2.3 A_Out2 PWM 

Die Freqenz des PWMs beträgt 60kHz. Die Spannung entspricht der DC+-Speisung und ist gegen GND 
(DC-) spezifiziert. 

Der PWM Ausgang wird verwendet zum Anziehen von Motorenbremsen (induktive Last). 

Zulässige Strombelastung: 

Standard-Typen bis Hardware-Version S0xxxW49: dauernd maximal 0.5 A. 

Ab Hardware-Version S0xxxW50 sowie alle S0xxLWxx: dauernd maximal 2 A. 

Die Überstrom-Abschaltschwelle als schneller Kurzschlussschutz liegt bei wesentlich höherem Strom. Die 
automatische langsame Reduktion erfolgt, wenn die Temperatur des Schalttransistors zu hoch wird; da dies 
auch von der Umgebungstemperatur abhängig ist, kann kein genauer Wert angegeben werden. Wiederein-
schaltung ist automatisch, eine Meldung gibt es nicht. 
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5.4 Lagerückführung (Lagegeber, Drehgeber, Feedback) (X2-4) 

Der Servoregler kann verschiedene Lagegeber verarbeiten: 

- Inkremental-Encoder  
- Hallsensoren, „UVW-Signale“ (auch in Kombination mit Encoder möglich -> Encoder mit Kommutie-

rungsspuren) 

- Resolver 
- Sincos-Geber (Sincoder) und entsprechende Absolutgeber (bei Standardversion nur eingeschränkt 

möglich) 

 

 Wichtig: 

 Kabel: Für die Geberleitung ist ein abgeschirmtes Kabel zu verwenden; die Schirmung ist für 
optimale Störfestigkeit auf das Steckergehäuse zu legen. Die max. Kabellänge beträgt 15 m.  

 Selektion der Geberart durch Software: 

 Der Servoregler muss für die entsprechende Rückführung eingestellt sein. Die Einstellung wird 
durch die Software bestimmt. Um diese Einstellung zu ändern, ist eine Feldbus-Verbindung zu 
einem PC mit dem Bedienerwerkzeug SDT erforderlich (siehe Handbuch "System Designer 
Tool, Band 1" ). 
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5.4.1 Inkremental-Encoder  

Die Servoregler bieten die Möglichkeit, die (digitalen) Signale von Inkremental-Encodern mit A- und B-
Spuren auszuwerten (Vierfachauswertung). Die C-Spur (auch Z genannt) ist der Nullpuls oder Indexpuls. 
Dieser Anschluss ist nur nötig, wenn er durch die Steuerprogramme ausgewertet wird (z. T. beim Homing).  

Die Speisung des Encoders erfolgt über ENC_Power (Pin 9;  5 VDC / 250 mA max.). Es sind Anschlussvari-
anten für die Auswertung von RS422-Pegeln (Tabelle 6; Stromschleife mit Bürdewiderständen) oder TTL-
Pegeln möglich.  

Falls für die Stromversorgung des Encoders nicht Enc_Power verwendet werden kann, so ist zusätzlich ein 
Widerstand von ca. 220 �  zwischen Enc_Power und GND anzuschliessen. Fehlender Stromfluss wird als 
Fehler im Drehgeber bzw. Leitungsunterbruch interpretiert. 

Zusätzliche Kommutierungsspuren U, V und W können nicht differenziell ausgewertet werden, sondern nur 
mit TTL-Pegeln. Sie sind wie Hallsensoren anzuschliessen. (vgl. Kap. 5.4.2). 

Die folgenden Schemas zeigt den Anschluss am Standard-Servo mit DSub25F-Buchse X2-4. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Tabelle 6: Anschlussschema für Encoder mit RS422 Signalen (Differentialsignale mit Bürde) an X2-4 

11

12

13

24

23

25

1
14

Supply+

C

B

A

GND

1  RS485_Data+
2  SIN +
3  OSZ - (Ref1)
4  COS-
5
6  U+
7  W+
8  +5V_supply
9  Enc_Power

10  A-
11  B-
12  C-
13
14  COS +
15  RS485_Data-
16  OSZ + (Ref2)
17  SIN -
18
19  V+
20  GND
21  1.5 Enc_ref
22  A +
23  B +
24  C +
25  GND
       Shield

Cable
Encoder
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Für den Betrieb mit TTL-Pegel sind die Minuseingänge am Servo extern (z. B. durch Drahtbrücken im An-
schlussstecker) auf ENC_Ref-Potential zu legen, siehe Tabelle 7. 

Bei Verwendung von Inkremental-Encodern mit Kommutierungsspuren U, V und W werden diese wie Hall-
sensoren angeschlossen. (vgl. Kap. 5.4.2) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Tabelle 7: Anschluss Encoder mit TTL-Pegel an X2-4 

 

Abweichende Anschlussbuchsen: 

Es existieren auch Versionen mit drei separaten neunpoligen Anschlüssen, ebenfalls DSub-Buchsen.  

Encoder an X2 (zu oberst): 
1: 1.5 Enc_ref, 2: A+, 3: B+, 4: C+, 5: GND, 6: Enc_Power, 7: A-, 8: B-, 9: C- 

5.4.1.1 Maximale Encoder Auflösung 

Die maximale Encoder Auflösung ist abhängig von der Grösse der Quep (16Bit, 1Bit für Drehrichtung) und 
der Art der Auswertung (4-fach). 

Maximale Anzahl Encoder Striche: StricheMax = 215 / 4 = 8192 

5.4.1.2 Erlaubte Eingangsfrequenzen am Encoder Eingang 

500kHz Unverfälschte Rechteck-Impulse 

1MHz Rechteck-Impulse mit 3dB Dämpfung der 5. harmonischen (ca. 10dB für die 7. harmonische) 

4.5MHz Grundwelle hat 3dB Dämpfung (45° Phasenverschiebung) 
 3. harmonische ca. 10dB Dämpfung 
 5. harmonische ca. 14dB Dämpfung 
 7. harmonische ca.17dB Dämpfung 

Supply+

C
B
A

GND

1  RS485_Data+
2  SIN +
3  OSZ - (Ref1)
4  COS-
5
6  U+
7  W+
8  +5V_supply
9  Enc_Power

10  A-
11  B-
12  C-
13
14  COS +
15  RS485_Data-
16  OSZ + (Ref2)
17  SIN -
18
19  V+
20  GND
21  1.5 Enc_ref
22  A +
23  B +
24  C +
25  GND
       Shield

Encoder
Cable

 

11

12

13

24

23

25

1
14
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5.4.2 Hall Sensoren  

Hall Signale werden von einfachen Hall-Lagesensoren geliefert und hauptsächlich für die Kommutierung 
gebraucht. Alternativ werden hier die Kommutierungsspuren (UVW-Spuren) eines Encoders angeschlossen. 
Die Signale werden als TTL-Signale verdrahtet. Eine „Brücke“ für die Referenzspannung ist nicht nötig. 

Die Eingänge sind intern auf positiven Pegel gelegt und somit im unbenützten Zustand auf "HIGH". Die Hall-
geber mit den üblichen Open-Collector Ausgängen schalten dann die Signale auf GND = "LOW". Allerdings 
sind die internen Pullups relativ hochohmig, je nach geforderter Dynamik und Störfestigkeit sind externe 
Pullups (auf 3.3 V oder 5 V) zu empfehlen. 

Als Spannungsversorgung kann wahlweise +5V_supply oder Enc_Power verwendet werden. Eine Prüfung 
des Stromflusses findet nicht statt, wenn in der Firmware kein Encoder konfiguriert ist. Geprüft wird hinge-
gen, ob von den drei Hallsignalen jederzeit mindestens eines und maximal zwei auf Low sind. 

 

 

 

  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Tabelle 8: Hallgeberanschluss 

 

Abweichende Anschlussbuchsen: 

Es existieren auch Versionen mit drei separaten neunpoligen Anschlüssen, ebenfalls DSub-Buchsen.  

Hall-Signale an X3 (Mitte): 
2: V+, 3: GND, 6: U+, 7: W+, 8: +5V_supply 

Supply+

W
V
U

GND

1  RS485_Data+
2  SIN +
3  OSZ - (Ref1)
4  COS-
5
6  U+
7  W+
8  +5V_supply
9  Enc_Power

10  A-
11  B-
12  C-
13
14  COS +
15  RS485_Data-
16  OSZ + (Ref2)
17  SIN -
18
19  V+
20  GND
21  1.5 Enc_ref
22  A +
23  B +
24  C +
25  GND
       Shield

Hall Sensors
Cable

 

11

12

13

24

23

25

1
14
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5.4.3 Resolveranschluss  

Untenstehendes Anschlussschema zeigt die Verdrahtung für einen Resolver:  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Tabelle 9: Resolveranschluss 
 

Abweichende Anschlussbuchsen: 

Es existieren auch Versionen mit drei separaten neunpoligen Anschlüssen, ebenfalls DSub-Buchsen.  

Resolver an X4 (unten): 
2: SIN+, 3: OSZ- (Ref1), 4: COS-, 6: COS+, 8: OSZ+ (Ref2), 9: SIN- 
 

Sonderversion S0xxLWxx mit nur einem neunpoligen Anschluss (keine 25-Pol-Buchse), DSub-Buchse:  

Resolver an X14: 
(1: +5V), 2: OSZ- (Ref1), 3: SIN+, 5: SIN-, 6: COS+, 7: COS-, 8: OSZ+ (Ref2), (9: GND) 

5.4.3.1 Resolver Auflösung 

Die nutzbare Auflösung beträgt mindestens 11 Bit (es können 2048 Schritte im Vollkreis unterschieden wer-
den). Sieht man von den Ausreissern ab und betrachtet nur die maximale Abweichung vom Soll, so erreicht 
die Auflösung sogar 11.9 Bit. Es kann mit einer mittleren Auflösung von 11 ½ Bit gerechnet werden. 

5.4.3.2 Resolver Phasen-Shift und Frequenz 

Der Resolver Phasen-Shift wurde HW-mässig für auf die je nach Gerätetyp abweichende Resolver-
Erregungsfrequenz optimiert. 
Geräte mit 20-kHz-Motor-PWM: Resolvererregung 10 kHz (Typen S0xxBWxx, S0xxDWxx 
  sowie alle mit Version 30...31) 
Geräte mit 16-kHz-Motor-PWM: Resolvererregung 8 kHz (Standard-Typen) 

-Sin
+Sin

+Cos
-Cos

 -Ref
+Ref

Resolver

1  RS485_Data+
2  SIN +
3  OSZ - (Ref1)  
4  COS- 
5  DOUT 8
6  U+
7  W+
8  +5V_supply
9  Enc_Power
     10  A- 

11  B-
12  C-
13  DIN 7
14  COS +
15  RS485_Data-
16  OSZ + (Ref2)
17  SIN -
18  AOUT
19  V+

     
20  GND
21  1.5 Enc_ref
22  A +
23  B +
24  C +
25  GND
       Shield
 

 

11

12

13

24

23

25

1
14
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5.4.4 Sincos-Geberanschluss 

Es sind folgende Konfigurationen von Gebern möglich: 
a) Geber mit nur Sin- und Cos-Spur, eventuell ergänzt mit Nullimpuls (C-Spur, Z, Index); diese Konfigurati-

on erfordert eine Kommutierungsfindung nach jedem Einschalten. 

b) Geber mit Sin- und Cos-Spur und zusätzlichen Kommutierungsspuren (UVW-Spuren). Diese zusätzli-
chen Signale sind wie beim Hallgeber anzuschliessen (5.4.2). 

Die Datenleitung RS485 ist bei einzelnen Hardware-Typen ebenfalls auf den Anschluss geführt für Sonder-
lösungen (Absolutgeber mit digitaler Abfrage der Startposition). Das Standardgerät unterstützt kein Protokoll. 

Die Verdrahtung der Sinus- und Cosinus - Signale zeigt Tabelle 10. 

 Wichtig: 

 - Verbindung Cos mit A bzw. Sin mit B! 
  Beim Standardservo wird in den meisten Fällen das Signal so zu schwach 
Es ist ggf. eine angepasste Hardware zu benutzen. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Tabelle 10: Sincos-Geber-Anschluss an X2-4 

 

Abweichende Anschlussbuchsen: 

Es existieren auch Versionen mit drei separaten neunpoligen Anschlüssen, ebenfalls DSub-Buchsen.  

Verdrahtung siehe Encoder (5.4.1) und Resolver (5.4.3).  
RS485-Data+/- (nur bei Sonderhardware vorhanden) auf Resolver-Stecker (X4) Pin 1 / Pin 7. 

11

12

13

24

23

25

1
14

 

1  RS485_Data+
2  SIN +
3  OSZ - (Ref1)
4  COS-
5
6  U+
7  W+
8  +5V_supply
9  Enc_Power

10  A-
11  B-
12  C-
13
14  COS +
15  RS485_Data-
16  OSZ + (Ref2)
17  SIN -
18
19  V+
20  GND
21  1.5 Enc_ref
22  A +
23  B +
24  C +
25  GND
       Shield

+5V

C

SIN

COS

GND

Data

Cable Sincos Sensor
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5.5 Option Encoder-Emulation / RS-232  

5.5.1 Encoderausgang am D-Sub 9-female 

Ausgänge: RS-422-Treiber, somit besonders geeignet für differentielle Eingänge.  

C

B

A

8    B-

7    A-
2    A+

3    B+

4    C+

6

5    GND
      Shield

GND

1

9    C-

Cable ReceiverOutput

 
Tabelle 11: Encoder-Ausgang 

Die Anschlussbelegung ist dieselbe wie beim Encoder-Eingang mit 9-Pol-Version, aber die Speisungsan-
schlüsse fehlen. Der Anschluss kann nur verwendet werden, wenn eine Firmware (Software) mit dieser 
Funktion geladen ist. 

5.5.2 Encoder-Emulation durch Software 

Die Option Encoder-Emulation (EE) ermöglicht die Ausgabe von Encoder-Signalen bei Verwendung eines 
Resolvers als Geber. Besonderheiten: die A- und B-Signale stehen nie ganz still, sondern laufen immer 
leicht vor und zurück um den aktuell vom Resolver gemessenen Wert. Die gewählte Implementation der  EE 
garantiert, dass kein Impuls verloren geht, denn der Emulations-Ausgang wird wieder über die Encoderein-
gänge eingelesen und mit der aktuellen Position verglichen.  

Der C-Puls (Z-Puls, Nullpuls, Index) dauert immer genau 50 � s bzw. 62.5 � s (je nach Firmware). 

 Verwandte Themen: 

 Aktivieren der Encoder-Emulation in der Software: siehe S50 Firmware Betriebsanleitung 
 

 Wichtig: 

 Sowohl nach dem Ein- als auch nach dem Ausschalten der Encoder-Emulation ist ein SW-
Reset notwendig!  

 Bei softwaremässig aktivierter Encoder-Emulation kann AOut1 nicht frei verwendet werden, an 
diesem Ausgang erscheint ein intern benötigtes Geschwindigkeitssignal. 

 Bei softwaremässig aktivierter Encoder-Emulation werden die externen digitalen Inputs 
D_IN2 und D_IN7 nicht eingelesen. 

5.5.3 Betrieb der Optionskarte in Kombination mit Encoder-Geber 
Die Emulation muss deaktiviert werden. Dabei ist der Eingang D_IN7 durch externe Beschaltung auf High zu 
legen und eine Firmware für Encoder zu verwenden. Dieser Eingang D_IN7 kann in diesem Falle nicht mehr 
für einen anderen Zweck verwendet werden. Der RS232-Anschluss ist ohne Einschränkung benutzbar. 
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5.5.4 RS-232-Anschluss 

Auf der gleichen Optionskarte steht ein RS-232-Interface zur Verfügung. Der Anschluss entspricht 
mechanisch einer USB-„A“-Buchse, die Signale sind aber RS-232-C!  

Für eine Verbindung werden nur die Signale TxD, RxD und GND benötigt (Belegung untenstehend). Damit 
kann mittels Spezialkabel eine einfache Punkt-Punkt Verbindung realisiert werden, typischerweise zu einem 
PC mit System Designer Tool, was besonders für Diagnosezwecke von Nutzen ist. Die Verbindung ist immer 
aktiv sofern die Software/Firmware dies unterstützt (was nur bei einem Teil der Versionen der Fall ist). 

 

 

 

 

 

 

 

 

Abbildung 13: Anschlussbelegung der USB-A-Buchse mit RS-232-Signalen 
 

Servoseitig: 
 
GND 
 
TXD 
 
RXD 
 
+5V 

4 

3 

2 

1  

 Pin an üblicher PC-seitige 
 DSub9-Buchse: Signalbezeichnung: 
 5 GND 
 
 2 RXD 
 
 3 TXD 
 
 -- nicht anschliessen! 
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6 Weitere Schnittstellen und Funktionen 

6.1 Statusanzeige 

 

Anzeige-LED 

 . 
 
 Aus       Keine Betriebsspannung 

 
 Blinkt Betriebsspannung vorhanden; 

Regler inaktiv (disabled) 
 Ein Regler aktiv   

(Zustand „Operation Enabled“ oder „Quick Stop“) 
 Aus Kein Fehler 

 
 Ein Befehl „Emergency Stop“ empfangen; 

Fehlerquelle extern 
 Blinkt Fehler, Anzahl Blinks = Fehlerart, 

siehe Kapitel 8.1 Fehlermeldungen 

Tabelle 12: Anzeige-LED 

 Verwandte Themen: 

 Kapitel 8 Fehlermeldungen und Störungsbeseitigung 
 

 

On Fault 
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6.2 Sicherer Halt 

Die zweikanalige Sicherheit mit Rückmeldung garantiert, dass sich der Antrieb, auch bei einem möglichen 
Fehler, nicht von alleine aktivieren kann. Zwei unabhängige Kanäle (ASA, ASB) erteilen oder sperren die 
Freigabe für den Antrieb. Entzieht einer der zwei Kanäle die Freigabe, so entsteht eine Diskrepanz, was im 
Betrieb sofort zu einen Fehlerabschaltung führt. Die Rückmeldung (RSA, RSB) der einzelnen Freigaben 
erlauben einer übergeordneten Steuerung einen Fehler bezüglich der zweikanaligen Sicherheit zu prüfen. 

Überwachungs
kanal A

(Software)

Überwachungs
kanal B

(Hardware)

M

SW - Signale

HW - Signale

ASB

Legende:
RCS : Redundante Control Schaltung
ASA : Aktivierung Schalter A           (Setzen  über Bustelegramm)
RSA : Rückmeldung Schalter A      (Differentielle Ausgangsklemme mit steuerbarem Widerstand)
ASB : Aktivierung Schalter B          (Differentielle Eingangsklemme mit 24 V Logik -Pegel)
RSB : Rückmeldung Schalter B      (Abfrage über Bustelegramm)

RSA

Schalter A

Schalter B

ASA

RSB

ASA (Input Objekt)

RCS_ASA =  1
RCS_ASA =  0
RCS_ASA =  1
RCS_ASA =  0
RCS_ASA =  0
RCS_ASA =  1
nicht relevant
nicht relevant

Funktionalität

Betrieb :
Sicherer Halt:
Diskrepanz:
Diskrepanz:
Sicherheitsfehler:
Sicherheitsfehler:
Sicherheitsfehler:
Sicherheitsfehler:

ASB (Input Klemme)

UASB+ .. ASB- > 20 V
UASB+ .. ASB- < 3 V
UASB+ .. ASB- < 3 V
UASB+ .. ASB- > 20 V
nicht relevant
nicht relevant
UASB+ .. ASB- > 20 V
UASB+ .. ASB- < 3 V

RSA (Output Klemme)

RRSA+ .. RSA- > 10 MOhm
RRSA+ .. RSA- < 310 Ohm
RRSA+ .. RSA- > 10 MOhm
RRSA+ .. RSA- < 310 Ohm
RRSA+ .. RSA- > 10 MOhm
RRSA+ .. RSA- < 310 Ohm
nicht relevant
nicht relevant

RSB (Output Objekt)

RCS_RSB =  1
RCS_RSB =  0
RCS_RSB =  0
RCS_RSB =  1
nicht relevant
nicht relevant
RCS_RSB =  0
RCS_RSB =  1

 

 Verdrahtung für sicheren Halt: 

 Siehe Abschnitt 5.3.3 CAN-Bus-Anschluss (X6) bzw. 5.3.3.2 Hardware-Freigabe 
 

 Achtung: 
 Die vorhandene Implementierung erfüllt nicht alle Kriterien, die für höhere Sicherheitslevels 

vorgeschrieben sind. Gewisse Hardware-Fehler innerhalb des Servos können nicht in jedem 
Fall erkannt werden. 
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7 Inbetriebnahme mit Standardprogrammen 
Dieses ganze Kapitel gilt nur, wenn beim Laden der Firmware/Software mittels System Designer Tool das 
Standardprogramm „Manual Operation“ ausgewählt wurde. Wenn anwendungsspezifische Programme im 
SDT erstellt und geladen werden, können Bedienung, Klemmenbelegung etc. abweichen. 

 Verwandte Themen: 

 - zusätzl. Informationen zu den Standardprogrammen: "  S50 Firmware Betriebsanleitung "  
- Motion Control, Control Task: Handbuch "System Designer Tool, Band 2"  

PWM (AOut2)  Ansteuerung einer elektrisch zu lösenden Standbremse. Während Reglerbetrieb: aus. Wenn Regler 
aus: parametrierbare Spannung (default ca. 20 V, kann je nach Firmware abweichen) 

DO 3 Ein, wenn mindestens Zustand „Ready to Switch On“ erreicht (auch bei Fehler) 

DO 4 Ein, wenn Endstufe aktiviert ist (ab Zustand „Switched On“)  

Relais Ein, wenn Fehler aufgetreten ist, der quittiert werden muss  

Tabelle 13: Standard-Belegung der Ausgangsklemmen 

7.1 Klemmenbetrieb 
Im Folgenden wird die Vorgehensweise für den Betrieb von Geräten mit Standardprogrammen erläutert. 
Die Steuerung erfolgt über analoge Sollwertvorgabe über die Klemmen. Es sind zwei Betriebsmodi ver-
fügbar:  

- Drehzahlregelung mit Momentbegrenzung 
 

- Momentregelung mit Drehzahlbegrenzung 
 

 Wichtig: 

 Die Motorparameter müssen für den entsprechenden Motor bereits im Servoregler gespeichert 
sein. Wird ein anderer Motor verwendet als derjenige, für den der Servoregler angepasst wurde, 
müssen zuerst die neuen Motorparameter geladen werden. Zu diesem Zweck ist eine Feldbus-
oder RS-232-Verbindung zu einem PC mit dem SDT notwendig.  

Das Standardprogramm skaliert die Eingangswerte folgendermassen: Ein voll ausgesteuerter Analog-
Eingang entspricht dem bei den Motorparametern eingegebenen Maximalwert „Restrictions“—„Max. Speed“ 
bzw. „Restrictions“—„Max. Phase Current“ im System Designer Tool. 

 Tipp zur Steuerspannungsquelle (siehe Abbildung 14 und Abbildung 15): 

 Statt wie im Beispiel Referenz (A_IN1-) an GND, Potentiometer an -10 V und +10 V, ist auch 
folgende Versorgung möglich: Referenz (A_IN1-) an +10 V, Potentiometer an GND und +20 V. 
Es wird nur die Differenz zwischen A_IN1- und A_IN1+ ausgewertet. 

 Beim Grenzwertpotentiometer wird nur der Betrag ausgewertet. Somit kann die Schaltung fol-
gendermassen vereinfacht werden: Referenz (A_IN2-) an GND, Potentiometer an GND und 
+10 V. Nullstellung ist dann am Anfang des Potentiometer-Drehbereichs, nicht in der Mitte.  

 Verwandte Themen: 

 - neue Motorparameter in den Servo laden: "SDT, Band 1" , "Motor auswählen" , "Servokon-
figuration in Regler laden"  

 - Zuordnung der Klemmensignale: "S50 Firmware Betriebsanleitung"  
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7.1.1 Drehzahlregelung mit analoger Sollwertvorgabe 

Die Bedienung des S50 Servosystems erfolgt hier ausschliesslich über das Klemmeninterface. Die Dreh-
zahl der Antriebsachse wird auf den eingestellten Sollwert geregelt, wobei der Drehmomentgrenzwert das 
maximal verfügbare Drehmoment bestimmt. 

 
Vorgehen: 

1. Verdrahtung des Servosystem gemäss Klemmenbelegung 
Digitale Eingänge:    Low Pegel    0.... 5  VDC; High Pegel 18 ... 48 VDC 
Analoge Eingänge:   -10 V...+10 V  

 Achtung: 

 Versorgungsspannung vorerst nicht anschliessen! 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Abbildung 14: Klemmenbetrieb mit Drehzahl-Sollwert 

 Tipp: 

 Die mit '+' gekennzeichneten Anschlüsse werden normalerweise mit DC+ verbunden. Eine ex-
terne Versorgung ist jedoch auch möglich. (Siehe Kapitel 5.3.4, eGnd) 

 Wichtig: 

 Externe Reglerfreigabe nicht vergessen! Siehe Abschnitt 5.3.3.2 Hardware-Freigabe. 

 Ist der Servoregler S50 mit der Optionenkarte versehen (für RS-232), aber als Lagegeber wird 
ein Encoder verwendet (Encoder-Emulation soll deaktiviert sein), so muss zusätzlich eD_IN 7 
auf „ High“  gelegt werden. 

2. Spannung zuschalten. 

3. Einstellen der gewünschten Solldrehzahl (beide Vorzeichen möglich, vorwärts/rückwärts), Drehzahl wird 
mit definierter Startrampe angefahren, falls Drehmoment ausreicht (als Grenzwert gilt der Betrag der 
Spannung am Eingang „Momentgrenze“, Nullstellung ist bei der gezeichneten Schaltung in der Mitte). 

A 

GND  

GND 
CAN_ID 
A_IN 1 + 
A_IN 1 - 
A_IN 2 + 
A_IN 2 - 
D_OUT 3 
D_OUT 4 
A_OUT 1 + 
A_OUT 2 + 
 

Ext_GND  
Relais CM 
Relais NO 
eD_IN 2 
eD_IN 3 
eD_IN 4 
eD_IN 5 
eD_IN 6 
eD_IN 7 
eD_IN 8 
 

High

Regler Ein
High 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 

10 

B 

-10V

+10V  
 
 
 
 
 

Steuer- 
spannungs- 

quelle 

-10V 

+10V

Moment- 
grenze 

GND 

GND 
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7.1.2 Momentregelung mit analoger Sollwertvorgabe 

Die Bedienung des Servosystems erfolgt hier ausschliesslich über das Klemmeninterface. Das Drehmo-
ment der Antriebsachse wird auf den eingestellten Sollwert geregelt, wobei der Drehzahlgrenzwert die ma-
ximal verfügbare Drehzahl bestimmt. 

 
Vorgehen: 

1. Verdrahtung des Servosystem gemäss Klemmenbelegung 
Digitale Eingänge:    Low Pegel    0.... 5  VDC; High Pegel 18 ... 48 VDC 
Analoge Eingänge:   -10 V...+10 V  

 Achtung: 

 Versorgungsspannung vorerst nicht anschliessen! 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Abbildung 15: Klemmenbetrieb mit Moment-Sollwert 

 Tipp: 

 Die mit '+' gekennzeichneten Anschlüsse werden normalerweise mit DC+ verbunden. Eine ex-
terne Versorgung ist jedoch auch möglich. 

 Wichtig: 

 Externe Reglerfreigabe nicht vergessen! Siehe Abschnitt 5.3.3.2 Hardware-Freigabe. 

 Ist der Servoregler S50 mit der Optionenkarte versehen (für RS-232), aber als Lagegeber wird 
ein Encoder verwendet (Encoder-Emulation soll deaktiviert sein), so muss zusätzlich eD_IN 7 
auf „ High“  gelegt werden. 

2. Spannung zuschalten. 

3. Einstellen des gewünschten Solldrehmoments (beide Vorzeichen möglich, vorwärts/rückwärts), falls die 
eingestellte Drehzahl überschritten wird, schaltet sich das Moment vorübergehend ab (als Grenzwert gilt 
der Betrag der Spannung am Eingang „Drehzahlgrenze“, Nullstellung ist im Beispiel in der Mitte).  
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7.2 Serieller Busbetrieb 

Der Betriebsmodus "Serieller Busbetrieb" ist mit untenstehender Klemmenkonfiguration definiert (DIN 3 auf 
High). Für diesen Modus ist eine Kommunikationsverbindung, z.B. zu einem PC mit dem System Designer 
Tool (SDT) oder zu einem übergeordneten Leitsystem erforderlich. Siehe Handbuch SDT Band 1 und S50 
Firmware Betriebsanleitung. 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Abbildung 16: Klemmenkonfiguration für seriellen Busbetrieb 

 Tipp: 

 Die mit '+' gekennzeichneten Anschlüsse werden normalerweise mit DC+ verbunden. Eine ex-
terne Versorgung ist jedoch auch möglich. 

 Wichtig: 

 Externe Reglerfreigabe nicht vergessen! Siehe Abschnitt 5.3.3.2 Hardware-Freigabe. 

 Verwechslungsgefahr: manchmal wird auch das Signal „Regler Ein“ (hier eD_IN 5) als „Freiga-
be“ bezeichnet. Im SDT heisst eD_IN 5 hingegen „Enable“. 

 Ist der Servoregler S50 mit der Optionenkarte versehen (für RS-232), aber als Lagegeber wird 
ein Encoder verwendet (Encoder-Emulation soll deaktiviert sein), so muss zusätzlich eD_IN 7 
auf „ High“  gelegt werden. 

7.3 Weitergehende Einstellungen 

Für Einstellungen an Reglern und andere Beeinflussungen des Standardprogramms ist eine Kommunikation 
zu einem PC mit dem Konfigurier- und Programmierwerkzeug (System Designer Tool SDT) erforderlich. Die 
entsprechende Anleitung befindet sich in den Handbüchern für das SDT (Band 1 und 2). 
 

 Tipp: 

 Wenn eigene Programme verwendet werden, müssen die Klemmen unter Umständen anders 
angeschlossen werden. Die Eingänge eD_IN 2 bis 8 sind frei programmierbar. 

 Einschränkungen: Reglerfreigabe (siehe Abschnitt 5.3.3.2 Hardware-Freigabe) ist immer nötig. 
Einschränkungen im Zusammenhang mit der Optionenkarte (siehe 5.5 gelten immer). 
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8 Fehlermeldungen und Störungsbeseitigung 

8.1 Fehlermeldungen 

Im Störungsfall wird je nach Fehlerart und momentanem Zustand der Steuerung der Antrieb abgebremst und 
der Regler gesperrt. Die rote LED beginnt periodisch zu blinken. Die Anzahl der Lichtpulse zwischen länge-
ren Pausen zeigt die Fehlernummer an. Über die serielle Schnittstelle, z.B. mit Hilfe des System Designer 
Tools oder von einem übergeordneten Leitsystem, können weitere Statussignale ausgelesen werden (vgl. 
Firmware-Handbuch und Handbuch zum System Designer Tool).  

 Verwandte Themen: 

 - Vorgehen bei der Fehlerbehebung: Kap. 8.2 Vorgehen bei der Fehlerbehebung 
- Bedeutung der grünen LED: Kap. 6.1 Statusanzeige 

·  Rote LED leuchtet permanent 
 

Ursache - Das Notstopp-Klemmensignal (Emergency) wurde aktiviert (=low), üblicherwei-
se durch die übergeordnete Steuerung 

Behebung - Ursache in übergeordnetem System oder in anderen Reglern am gleichen Bus-
system suchen. 
(Hinweis: Der Notstopp-Empfang ist bei Default-Parametrierung deaktiviert.) 

 

·  Fehler 1: Schleppfehler 
 

Ursache - Überwachung aktiv wenn Objekte epsdiff_max >0 
Der Betrag der Positionsdifferenz zwischen Ist- und Sollwert hat die zulässige 
Schwelle überschritten; Variable epsdiff > als epsdiff_max 
(Hinweis: Diese Überwachung kann durch Parametrierung deaktiviert werden.) 

Behebung - 
- 
 
- 
 
- 

Hindernisse, welche die Rotorbewegung einschränken, entfernen 
Parameter für Zustandsregler, Lastbeobachter, Stromregler, Rotorträgheits-
moment optimieren 
Bahnkurven optimieren (realistische Beschleunigung, Limitierungen anpassen, 
Bewegungen innerhalb i2t-/Überlast-Begrenzungen) 
Restrictions unter Motorenparametern prüfen 

 

·  Fehler 2:  Fehler Drehgeber 
 

Ursache - Drehgeber ist nicht angeschlossen oder liefert ungenügende Signale 

Behebung - 
- 

Stecker ganz einstecken 
Elektrische Anschlüsse (v. a. Speisung) des Gebers prüfen, z.B. auf Kurz-
schluss 
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·  Fehler 3: Überdrehzahl Motor 
 

Ursache - 
- 

Zulässige Motordrehzahl überschritten 
Drehzahlgrenze falsch eingestellt 
(Hinweis: Diese Überwachung kann durch Parametrierung deaktiviert werden.) 

Behebung - 
- 
- 

Drehzahlgrenze überprüfen 
Drehzahlsollwerte senken 
Reglereinstellungen modifizieren (Überschwingen) 

 

·  Fehler 4: Phasenüberwachung Motor 
 

Ursache - Unterbrechung in Motorenanschluss 

  Hinweis: wird vom S50 nicht erkannt 

 

·  Fehler 5: Lifeguarding CAN-Kommunikation 
 

Ursache - Der Hostrechner sendet keine Lifeguard-Anfragen mehr 

Behebung - Kommunikationsleitungen und Funktion des NMT-Master (CAN-Bus-Master) 
überprüfen 
(Hinweis: Diese Überwachung ist bei Default-Parametrierung deaktiviert.) 

 

·  Fehler 6: Erdschluss 
 

Ursache - Kurzschluss einer Motorphase auf Erdpotential 

  Hinweis: der S50 meldet diesen Fehler als „Fehler 7“, falls DC-/GND eine nie-
derohmige Verbindung zur Erdung hat. Falls der Erdschluss nicht zu Überstrom 
führt, wird er vom S50 gar nicht detektiert. 

 

·  Fehler 7: Kurzschluss Motorphasen 
 

Ursache - 
- 
- 

Kurzschluss der Motorphasen untereinander (I > 4.6 * In). 
Beim S50 auch Kurzschluss einer Motorphase auf DC-/GND 
Auch eine hohe Spannungsspitze im Zwischenkreis kann in gewissen Fällen zu 
diesem Fehlercode führen. 

Behebung - 
- 
- 

Anschlüsse und Isolation des Motorkabels prüfen 
Motor auf Windungsschluss prüfen 
Dynamisches Verhalten der DC-Spannung („Ukz“) im Betrieb untersuchen, bei 
Verdacht auf schnellen Anstieg (innert < 1 ms über 59 V) evtl. zusätzliche Kon-
densatoren an der Speisung anfügen, evtl. in Absprache mit Hersteller die Pa-
rametrierung von Spannungsüberwachung und Brems-Chopper ändern 

 

·  Fehler 8: Überspannung 
 

Ursache - Zwischenkreisspannung zu hoch (siehe Kapitel 5.3.2.1 Spannungsversorgung) 
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Behebung - 
- 
- 
- 

Bremsenergie verringern (kürzere Bremsphasen, flachere Bremsrampen) 
Netzspannung überprüfen 
Bremswiderstand bestücken 
Evtl. in Absprache mit Hersteller die Parametrierung des Brems-Choppers än-
dern 

 

·  Fehler 9: Unterspannung  
 

Ursache - Zwischenkreisspannung im Betrieb unter 1. Schwelle: 
Ukz < 17 VDC 

Behebung - Netzanschluss und -spannungen prüfen 

 

·  Fehler 11: Übertemperatur Leistungsteil 
 

Ursache - Temperatur bei den Leistungsbauteilen ist zu hoch (gemessen auf der Platine). 

Behebung - 
- 
- 

Last reduzieren 
Umgebungstemperatur verringern oder Konvektion verbessern 
Rückwand des Schaltschrankes besser kühlen und Gerät mit dieser thermisch 
gut kontaktieren.  
(Hinweis: auch bei gut gekühlter Rückwand ist Konvektion durch die Schlitze im 
Gehäuse nötig, da auch direkt auf der Platine Wärme entsteht.) 

 

·  Fehler 12:  Fehler bei Abspeichern in Festspeicher 
 

Ursache - Datensicherung in EEPROM oder Flash (MC, CT) wurde unterbrochen. (Para-
metereinstellungen, welche seit dem letzten Software Reset (SW-Reset) geän-
dert wurden, sind evtl. verloren) 

Behebung - 
 
- 
- 

Falls Parameter verloren: neu eingeben 
(Empfehlung: ganze Konfiguration neu hinunterladen) 
Korrektes Vorgehen bei Download einhalten (vgl. Firmware-Handbuch, SDT) 
Klemmen untersuchen auf Kurzschlüsse (insbesondere Speisungen) 

 

·  Fehler 13:  Kurzschluss Digitaler Ausgang 
 

Ursache - An einem oder mehreren digitalen Ausgängen wurde die Strombelastung zu 
gross (Kurzschluss) 

  Hinweis: wird vom S50 nicht erkannt 

 

·  Fehler 14:  DSP-Rechenzeit unzureichend 

 

Ursache - Der DSP benötigte mehr Rechenzeit, als im vorgesehenen Zyklus zur Verfü-
gung steht 

Behebung - Control Task / Motion Programm optimieren   

 

·  Fehler 16:  RCS Error 
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Ursache - Diskrepanz zwischen Hardware- und Software-Kanal des RCS (sicherer Halt) 

Behebung - Überprüfen, ob beide Kanäle gesetzt sind. Siehe 6.2 Sicherer Halt und 
5.3.3.2 Hardware-Freigabe 

 

·  Fehler 18:  DSP illegale Adresse  

 

Ursachen - 
 

- 

Der DSP kommt in den Fehlerzustand illegale Adresse, in diesem Zustand ist 
die Kommunikation und Regelung des Antriebs tot.  

Die Kommunikation, der Control Task oder das Motion Control versuchte in 
einen verbotenen Speicherbereich zu schreiben.  

Behebung - 
 
- 
- 

Alle Speisungen abschalten oder abtrennen und nach frühestens nach erlö-
schen der LED wieder einschalten.  
Die Kommunikation, den Control Task und das Motion Control prüfen.  
Parameter überprüfen 

 

·  Fehler 20:  i2t Überwachung Motor 

 

Ursachen - Motor überlastet  

Behebung - 
- 

Parameter überprüfen 
Last an Motor anpassen 
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8.2 Vorgehen bei der Fehlerbehebung 
 
Wird an spannungsführenden Leistungsanschlüssen gearbeitet, so ist das Servogerät von der Speisung zu 
trennen. 
 

 Achtung: 

 Die Zwischenkreis-Kondensatoren der Servoregler führen nach der Trennung von der 
Versorgung noch Spannung! Bei Geräten mit Kleinspannung besteht keine Gefahr für Leib 
und Leben, aber Funkenwurf bei Kurzschluss ist möglich. 

 Tipp: 

 Im Notfall, insbesondere wenn gar keine Kommunikation mehr möglich ist, können Sie den Ser-
vo auch mit Hilfe eines HW-Resets zurücksetzen. Dabei wird jedoch die aktuelle Software ge-
löscht und durch Default-Werte ersetzt. ®  siehe Handbuch S50 Firmware Betriebsanleitung, 
Kapitel HW-Reset 

8.2.1 Auslesen der Fehlerart 

Optisch: Blinkcode der LED (siehe Abschnitt 8.1).  

Über serielle Schnittstelle / Bus: siehe Handbuch zur Firmware des Servo und Handbücher zum „System 
Designer Tool“. 

8.2.2 Fehlerquittierung  
 
·  bei Klemmenbetrieb (mit Manufacturer Default Programm) 
Signal „Regler ein“ (Klemmensignal) abschalten. Fehler wird zurückgesetzt. 
Durch erneutes Setzen des Signales wird der Regler wieder aktiviert. 

 
·  bei Bedienung mittels „ Manual Operation“  im System Designer Tool:  
„Power Off“ oder „Fault Reset“ im System Designer Tool anklicken. Anschliessend wieder „Power On“ 

 
·  bei Seriellem Betrieb (Bus) mit anderen Systemen/anwendungsspezifischen Programmen: 
siehe Firmware-Handbuch 

 

8.3 Servicekontakt 
Bei technischen Fragen wenden Sie sich bitte an den Kundendienst der Bezugsquelle oder an den 
Hersteller: 
 
Tel.: +41 71 466 11 11 
Fax: +41 71 466 11 10 
E-mail: info@schmidhauser.ch  
WWW: www.schmidhauser.ch 
 
Anschrift: 
Schmidhauser AG 
Obere Neustrasse 1 
CH – 8590 Romanshorn 
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10 Abkürzungsverzeichnis 
 

ASA Aktivierung Schalter A ®  Kap. 6.2 (Sicherer Halt) 

ASB Aktivierung Schalter B ®  Kap. 6.2 (Sicherer Halt) 

CAN Controller Area Network (ein Feldbus-Standard) ®  "S50 Firmware Betriebsanleitung", Kommunikation 

CE Europäisches Prüfzeichen 

CT Control Task  ®   S50 Firmware Betriebsanleitung, System Designer Tool Band 1, Band 2 

DSP Digitaler Signal-Prozessor (hier verwendeter Prozessortyp) 

D_IN Digital Input 

DO Digital Output 

D-Sub Steckverbindertyp. Die folgende Ziffer gibt die Anzahl Pins an. 

eDI External Digital Input (hier: Digital Input auf external Ground bezogen) 

eGND External Ground (externe Masse, für potentialgetrennte Anschlüsse) 

E/A Eingang/Ausgang 

EE Encoder-Emulation 

EEPROM Electrically Eraseable Programmable Read Only Memory ®  Kap. 11 (Glossar) 

EMV Elektromagnetische Verträglichkeit 

FW Firmware 

GND Ground (elektrische Masse)  

I/O Input/Output 

IP20 Schutzart: geschützt vor Berührung mit Finger, kein Schutz vor Wasser und Staub 

MC Motion Control  ®   S50 Firmware Betriebsanleitung, System Designer Tool Band 1, Band 2 

MOSFET Metal Oxide Semiconductor Field Effect Transistor ®  Kap. 11 (Glossar) 

PWM Pulse Width Modulation (Pulsbreitenmodulation) 

RCS Redundante Control Schaltung (bezeichnet die doppelte Überwachung beim sicheren Halt ®  Kap. 6.2) 

RSA Rückmeldung Schalter A ®  Kap. 6.2 (Sicherer Halt) 

RSB Rückmeldung Schalter B ®  Kap. 6.2 (Sicherer Halt) 

RxD Receive Data (Datenempfangskanal) 

SDT System Designer Tool ®  Handbücher System Designer Tool Band 1, Band 2 

SPS Speicher-programmierbare Steuerung 

SW Software 

TTL Transistor-Transistor-Logik (hier: die Pegeldefinition dieser Logikfamilie) 

TxD Transmit Data (Datensendekanal) 

UL Underwriters Laboratories (US-amerikanisches Prüfzeichen) 
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11 Glossar 
 

Bürde:  Abschlusswiderstand an Bus oder an differenzieller Übertragungsleitung, z. B. nach dem Standard RS422. Er 

lässt einen gewissen Strom fliessen (deshalb auch „Stromschleifen-Interface“) und verhindert Reflexionen. 

Chopper: (von engl. "hacken", to chop) Elektronische Vorrichtung zum schnellen Ein- bzw. Ausschalten eines Signals. 

(Quelle: Wikipedia.) Hier verwendet zur Einschaltung eines Bremswiderstandes und zur Regelung der diesem zuge-

führten Leistung. 

Derating:  Leistungsreduktion, z.B. bei höheren Temperaturen als nominal  

Detektieren:  elektrisch erfassen 

Differentialsignal, differenzielle Übertragung:  Signal auf zwei Leitungen, Nutzsignal ist die Spannungsdifferenz zwi-

schen den beiden Leitungen. Solche Leitungen sind sehr störungssicher, da sich Gleichtakt-Störungen auf den bei-

den Leitungen auslöschen. 

Drehgeber:  Sensor, der die aktuelle Winkel-Lage des Rotors erfasst. In einfachen Fällen kann auch ein Sensor gemeint 

sein, der nur die Drehgeschwindigkeit erfasst, für Servobetrieb ist dies aber nicht genügend. 

EEPROM: Unter einem EEPROM versteht man einen nichtflüchtigen, elektronischen Speicherbaustein, der vor allen 

Dingen in der Computertechnik eingesetzt wird. Dieser Bausteintyp lässt sich mittels eines Programmiergerätes mit 

beliebigen Daten füllen (Quelle: Wikipedia). Hier verwendet für die Sicherung der Parameter im Servo. 

Emulation: Als Emulation wird in der Computertechnik das funktionelle Nachbilden eines Systems durch ein anderes 

bezeichnet. Das nachbildende System erhält die gleichen Daten, führt die gleichen Programme aus und erzielt die 

gleichen Ergebnisse wie das nachgebildete System. (Quelle: Wikipedia) 

Endstufe: Als Endstufe bezeichnet man die letzte Stufe eines Verstärkers, welche grundsätzlich die grösste Leistung 

aller Verstärkerstufen zu bringen hat (Quelle: Wikipedia). Hier die Leistungshalbleiter des Wechselrichters, die die 

Motorleitungen zwischen DC+ und DC- hin- und herschalten. 

Gate: a) Schaltung, die eine bestimmte elementare Operation der Booleschen Algebra ausführt und damit der physikali-

schen Implementation eines mathematischen Junktors entspricht. Es werden folgende Typen unterschieden: XOR-

Gatter, NOR-Gatter, XNOR-Gatter, Und-Gatter, Oder-Gatter und Komplement-Gatter (Quelle: Wikipedia).  

b) Steuereingang eines Feldeffekttransistors, z. B. eines ® MOSFET. 

Gatedriver: Treiberstufe zur Ansteuerung von Leistungshalbleitern (z. B. ® MOSFET), sie erzeugen aus den Prozessor-

signalen ein genügend starkes Signal um die Leistungshalbleiter sicher durchsteuern zu können. 

Hall-Sensoren, Hall-Geber: Ein Hall-Sensor erfasst Stärke und Polarität eines Magnetfeldes und wandelt dies in ein 

elektrisches Signal um. In der Servo-Technik: Am Synchronmotor (oder bürstenlosen DC-Motor) werden mehrere 

Hall-Sensoren an geeigneten Stellen so platziert, dass eine Information über die Stellung des Magnetfeldes vom Ro-

tor und somit über die Rotorlage gewonnen wird. Es handelt sich also um einen einfachen ® Drehgeber. In den meis-

ten Fällen werden drei Sensoren verwendet die jeweils nur das Vorzeichen des Magnetfeldes auswerten, die Infor-

mation dient der ® Kommutierung. 

Jerk: (engl.) auch Jolt und auf Deutsch Ruck genannt. Er beschreibt die zeitliche Beschleunigungsänderung einer Be-

wegung. 

Klemmen: Anschluss von Kabeln, hier für analoge und digitale Signale, Ein- und Ausgabe 

Kommutierung: Auf Wechselrichter bezogen: Übergang des Stromes von einem Zweig zum andern. Auf klassischen 

Gleichstrommotor bezogen: Übergang des Stromes von einem Wicklungsstrang zum nächsten im Rotor (durch 

Kommutator gesteuert). Auf bürstenlosen Gleichstrommotor oder Synchronmotor bezogen: Übergang des Stromes 
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von einem Wicklungsstrang zum nächsten im Stator. Im letzten Fall muss die Kommutierung durch einen Wechsel-

richter gesteuert werden, wobei die Steuerung mit der aktuellen Lage des Rotors zu synchronisieren ist. 

Kommutierungsspuren: Zusätzliche Encoderspuren zur Nachbildung von ® Hall-Sensoren, liefern Kommutierungsin-

formation des Synchronmotors: U, V, W. Jedes der drei Signale ist ein Rechtecksignal mit einer Periode pro elektri-

scher Periode des Motors. Da die drei Signale um 120° elektrisch gegeneinander verschoben sind, erfolgt nach je-

weils 60° elektrisch eine Flanke auf einem der drei, die Periode lässt sich so in 6 Abschnitte einteilen. Für einfache 

Motorsteuerungen mit Rechteckkommutierung reicht diese Information aus, um den Motorstrom korrekt auf die drei 

Motorphasen zu lenken. Für aufwendigere Steuerungen mit Sinuskommutierung wird dazwischen aufgrund zusätzli-

cher Positionsinformation interpoliert. 

Leistungsteil: siehe Endstufe 

MOSFET (Metal Oxide Semiconductor Field Effect Transistor): Transistor, bei dem als ® Gate eine Metallschicht 

über eine isolierende Siliziumdioxidschicht zwischen Source und Drain gelegt ist. Normalerweise wirkt das darunter-

liegende, leicht p-dotierte Silizium (Kanal) sperrend, so dass kein Strom zwischen den beiden Kontakten Source und 

Drain fliessen kann. Wenn über dem Gate eine Spannung angelegt wird, wird eine Inversion in dem Kanal erzeugt, 

so dass Ladungsträger zwischen Source und Drain fliessen können. (Quelle: Wikipedia) 

Motorschluss: Kurzschluss unter den Motorphasen 

Open Collector Low-Side-Treiber: Ein Logikausgang, der das Signal auf den Low-Pegel zu ziehen vermag, aber im 

Zustand „high“ lediglich hochohmig wird (nicht aktiv eine positive Spannung ausgibt). 

Opto-Koppler: Der Optokoppler ist ein opto-elektronisches Verbund-Bauelement, welches aus einem lichtemittierendem 

und einem lichtempfangendem Bauelement besteht. Zweck ist die Übertragung eines elektrischen Signals bei gleich-

zeitiger galvanischer Trennung (elektronischer Isolierung) der Ein- und Ausgangsstromkreise (Quelle: Wikipedia). 

Vgl. ® potentialfrei 

Parametrierung (Parametrisierung): Eingabe von Konstanten, die Systemkomponenten beschreiben, z. B. die Kon-

stante Nennmoment/Nennstrom, und das Systemverhalten beeinflussen, z. B. Reglerfaktoren. 

Pegel: Abgeleitet vom Wasserpegel, wird der Begriff Pegel heute in der Physik und der Technik benutzt, um das loga-

rithmische Verhältnis einer Grösse zu einem Referenzwert zu bezeichnen. (Quelle: Wikipedia) 

Potentialfrei: Ein Ein- oder Ausgang, bestehend aus (zwei) elektrischen Leitungen, die mit keinem andern Schaltungs-

teil leitend verbunden sind, ist potentialfrei. Sein elektrisches Potential (Spannung gegenüber Erde) kann beträchtlich 

vom Rest der Schaltung abweichen. Die Signal- und/oder Energieübertragung von/zu andern Schaltungsteilen ge-

schieht z. B. induktiv (Transformator), optisch (® Optokoppler) oder mechanisch (Relais). 

Reglerfreigabe: Externes Signal an den Klemmen und/oder ein Softwarebefehl, damit wird der Servoregler für den 

programmierten Betrieb freigegeben.  

Schirmanschluss: Vorrichtung zur Verbindung der Kabelabschirmung von Motorleitungen, z. T. auch Kommunikations-

leitungen, auf der Erdung am Gerät. Wichtig für einen störungsfreien Betrieb. 

Shield: siehe Schirmanschluss 


