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Accionam |?nt0 Actuadores integrados
descentralizado

de posicionamiento EMCA

para una arquitectura

modular de la instalacion
+ Motor EC sin desgaste ni
mantenimiento para una
larga vida atil
+ Instalacion sencilla
en poco espacio
+ Alto rendimiento
en un espacio reducido
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Actuadores integrados

EMCA

Cuadro general, configuracion y pedido
=» www.festo.com/catalogue/emca

[ ﬁ[ ” Mas informacion, asistencia técnica y documentacion de usuario
== = www.festo.com/sp/emca

+  Encoder multivuelta con almacenamiento intermedio

+  Gado de proteccion IP54 de serie

+  Opcionalmente: grado de proteccion IP65 en combinacion
con el diseno estandar Clean Look para entornos exigentes

+  Control mediante PROFINET®, EtherCAT®, Modbus/TCP®,
CANopen®, Ethernet/IP® e interfaz /O

+  Movimiento interpolable mediante CANopen® y EtherCAT®
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Actuadores integrados EMCA
Cuadro general del producto
Tamafio Tension nominal | Momento Opciones del producto
de la brida de giro nominal
[vD(Q] [Nm] S M E M B DIO («0] PN EP EC S1
67 24 0,37 ... 0,45 ] u ] u ] ] ] ] u ] [ ]
Opciones del producto
S Tamaio corto E Encoder absoluto, monovuelta DIO Interfaz de I/0 digitales EP EtherNet/IP
M Tamafio medio M Encoder absoluto, multivuelta CO  CANopen EC EtherCAT
B Con freno de inmovilizacion PN PROFINET S1  Grado de proteccidn IP65

Informacion resumida

El actuador de posicionamiento EMCA es
un motor de corriente continua sin esco-

billas (motor EC) para realizar tareas de
posicionamiento con electrdnica de po-
tencia, de control y de regulacion inte-
grada.

De esta manera se prescinde de cables
del motor extremadamente largos,
mejora la compatibilidad electromag-
nética, la instalacion es mas sencillay

se necesita menos espacio para el mon-

taje.

Hoja de datos

Protocolo de bus

CANopen

EtherNet/IP"»

*ﬂadbus

Especificaciones técnicas

® 64 registros de posicionado de libre
programacion (objetivo: posicién,
velocidad o momento de giro)

e Deteccion de posiciones absolutas me-

e Opcional: freno de inmovilizacion
integrado, incl. control

o Protocolo de bus: interfaz de 1/0
digitales; CANopen, PROFINET;

diante: EtherNet/IP; EtherCAT
- De serie: encoder absoluto e Funcion de seguridad:
monovuelta "Safe Torque Off"

- Opcional: encoder absoluto multi- (desconexion segura del par) (STO)
vuelta con memoria intermedia,

para memorizar los valores de posi-

cién de los movimientos de hasta

7 dias

st

EtherCAT

e Grado de proteccion a elegir:
- De serie: cuerpo y conexiones IP54
- Opcional: cuerpo y conexiones IP65
para requisitos mas exigentes

Dimensiones =» pagina 798

Modo de funcionamiento del controlador Etapa final de potencia PWM-MOSFET
Regulador en cascada: regulador de posicion P; regulador de velocidad PI; regulador de corriente Pl
Interfaz de parametrizacion Ethernet
Ethernet, protocolos compatibles TCP/IP
Velocidad de transmision max. [Mbit/s] | 100
Transmisor de posicion del rotor Encoder absoluto, monovuelta
Encoder absoluto, sistema de medicion multivuelta

Transmisor de posicion del rotor, principio de medicién | Magnético
Resolucion

Monovuelta [bit] 12 (4096 incrementos por revolucion)

Sistema de medicion multivuelta [bit] 12 (4096 incrementos por revolucion; +2.147.483.648 revoluciones)
Datos eléctricos
Tamaiio S M
Tension nominal [vD(] 24 £20%
Corriente nominal [A] 69 7,2
Corriente de pico [A] 10,2 10,3
Potencia nominal del motor W] 120 150
Potencia maxima del motor W] 158 200
Corriente maxima, salidas digitales [mA] 100
Logica de conmutacion, entrada / salida PNP

PROFINET®, DeviceNet®, CANopen®, Modbus® EtherCAT®, EtherNet/IP® es una marca registrada del propietario correspondiente en determinados paises.
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Actuadores integrados EMCA
Hoja de datos
Especificacionestécnicas del motor
Tamano S M
Revoluciones nominales [rpm] 3100 3150
Revoluciones max. [rpm] 3500 3300
Momento de giro nominal [Nm] 0,37 0,45
Momento de giro maximo [Nm] 0,85 091
Momento de inercia de la masa del rotor kgcm?] [0,175 0,301
Carga admisible en el eje
Axial [N] 60
Radial [N] 100
Freno de inmovilizacion
Momento de sujecion [Nm] 1
Consumo W] 9
Momento de inercia de la masa lkgem?] |0,021
Especificaciones técnicas
Interfaces 1/0 CANopen PROFINET EtherNet/IP EtherCAT
Nimero de salidas digitales 4 2 2 2 2
Ndmero de entradas digitales 11 2 2 2 2
Especificaciones técnicas — Protocolo de bus
Interfaces Modbus TCP CANopen PROFINET EtherNet/IP EtherCAT
Registros de posicionado 64 64 64 64 64
Perfil de comunicacion FHPP CiA 402y FHPP FHPP FHPP CiA 402y FHPP
Velocidad max. de transmision [Mbit/s] | 100 1 100 100 100
en bus de campo
Resistencia de terminacion [Q] - 120 (activable me- - - -
diante interruptor
DIP)
Caracteristicas de seguridad
Funcion de seguridad segiin EN 61800-5-2 Safe Torque Off (STO) (desconexion segura del par)
Nivel de prestaciones (PL) segtin EN ISO 13849-1 Categoria 3, nivel de prestaciones d
Safety Integrity Level (SIL) segln EN 61800-5-2 SIL2
Organismo que extiende el certificado TOV 01/205/5514.00/16
Marcado CE (véase declaracion de conformidad) Segiin Directiva CEM de la Unién Europea®)
Seg(in Directiva de maquinas de la Union Europea

1) Consulte el dmbito de aplicacidn en la declaracion de conformidad CE: www.festo.com/sp = certificados.
En caso de existir limitaciones de utilizacion de los equipos en zonas residenciales, comerciales e industriales, asi como en explotaciones pequefas, es posible que deban adoptarse medidas complementarias para reducir la
emision de interferencias.

Condicionesde funcionamiento

Grado de proteccion

EMCA-..., eje del motor IP54
EMCA-...2 IP54
EMCA-...-S12) 1P65
Temperatura ambiente [°q] 0..+50
Indicacion sobre la temperatura ambiente Si la temperatura ambiente es superior a 20 °C, debe respetarse una reduccion de la potencia de 1,75 % por cada °C.

2) Cuerpo del motor, incl. conexiones

Momento de giro M en funcion de la velocidad de giro n
EMCA-EC-67-S
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Cddigo de pedido

Tipo

Servomotores>

Actuadores integrados EMCA

EMCA

-]k

-] 67

| -

EMCA | Motor con controlador

Tecnologia del motor

EC | Motor EC

Tamaiio de la brida del motor

67 | 67 mm
Longitud

S Corta
M Media

Tension nominal de funcionamiento

1 | 24V DC
Conexion eléctrica
T | Caja de conexiones

Unidad de medicion

E Encoder absoluto, monovuelta
M Encoder absoluto, multivuelta
Freno

- Ninguno

B Con freno de inmovilizacion

Protocolo de bus/control

DIO Interfaz de I/O digitales + Modbus TCP
(€4} CANopen

PN PROFINET

EP EtherNet/IP

EC EtherCAT

Grado de proteccion eléctrica

- Estandar
S1 IP65
Ejemplo de pedido:

EMCA-EC-67-M-1TEB-CO

Motor EMCA - Servomotor - Tamafio de brida 67 - Tamafio medio - Tension nominal de funcionamiento 24 V DC - Caja de conexiones eléctricas - Unidad de medicidn: encoder

absoluto, monovuelta - Con freno de inmovilizacion - Protocolo de bus CANopen - Grado de proteccion IP54

Pedido — Opciones del producto

D Producto
D D configurable

Este producto y todas sus variantes
pueden pedirse mediante el
configurador.

El software de configuracion esta
disponible en el DVD, en el capitulo

de productos.

También puede accederse a él en
=> www.festo.com/catalogue/...
Introduzca el tipo en el campo de
bisqueda.

Motores y controladores
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Actuadores integrados EMCA

Accesorios

Con el ejemplo de la variante EMCA-...-CO

Accesorios?) => Péagina/online Accesorios!) => Pégina/online
— —

Juego de conectores NEKM 797 Resistencia de frenado CACR-LE2 797

Reductor EMGC 787 [6] Escuadra de fijacion EAHM.M1 797

Cable preconfeccionado NEBM 797 Caja de bateria EADA 797

Cable de conexion NEBC-D12G4 797 Juntas de goma?) emca

1) Noincluido en el suministro del actuador integrado
2) Surtido de juntas incluido en el suministro
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Servomotores>

Actuadores integrados EMCA

S

de forma externa.

Descripcion Longitud del cable N art. Tipo
[m]
—
Surtido de conectores tipo clavija
CANopen, PROFINET, EtherNet/IP, EtherCAT - 8034242 NEKM-C-20
Interfaz I/0 con Modbus TCP - 8034243 NEKM-C-21
Cable preconfeccionado
W Para alimentacion de tension | 10 | 4977492  NEBM-L4G2-E-10-N-LE2T
W Para interfaz STO |10 | 4977493  NEBM-L5G6-E-10-N-LEG
w Para interfaz 1/0 |10 | 4977494  NEBM-L5G18-E-10-N-LE18
Cable de conexion
Para interfaz de parametrizacion 1 8040451  NEBC-D12G4-ES-1-S-R3G4-ET
3 8040452  NEBC-D12G4-ES-3-S-R3G4-ET
5 8040453  NEBC-D12G4-ES-5-S-R3G4-ET
10 8040454 NEBC-D12G4-ES-10-S-R3G4-ET
Para interfaz PROFINET, EtherNet/IP, EtherCAT 0,5 8040446 NEBC-D12G4-ES-0.5-S-D12G4-ET
1 8040447 NEBC-D12G4-ES-1-S-D12G4-ET
3 8040448  NEBC-D12G4-ES-3-S-D12G4-ET
5 8040449  NEBC-D12G4-ES-5-S-D12G4-ET
10 8040450 NEBC-D12G4-ES-10-S-D12G4-ET
o Hojas de datos online: = cacr
Valor de resistencia: 6 Q 0,3 8047913 CACR-LE2-6-W60
Potencia nominal: 60 W
Para la fijacion flexible de la resistencia de frenado - 8047912 EAHM-M1-AB
Para guardar los valores de posicion en combinacion 0,3 8080406 EADA-A-9
con el sistema de medicion multivuelta
Adaptador de bus de campo para CANopen
La resistencia de terminacion de bus debe conectarse 0,1 540324  FBA-CO-SUB-9-M12

Motores y controladores
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Servomotores>

Actuadores integrados EMCA

Dimensiones Descargar datos CAD = www.festo.com
EMCA-...-CO
1 2 1
jevec) o
L6
I ms
/ \ I Q 1
o REm R =
\ / 1
ragl
D5 ' L3 L4
B1 L1 L2
Conector tipo clavija M12x1
Conector tipo zocalo M12x1
Tipo B1 D1 D2 D3 D4 D5 D6 H1
%) %) (%) (%) (%)
hé h8 +0,2 +0,2 +0,2 0,5
EMCA-...-S
EMCA-M 67 9 40 81 50 63 M4x5 1211
Tipo H2 L1 L2 L3 L4 L5 L6
+0,5 0,3 £0,8 +0,3 -0,1
EMCA-...-S 1699 52,7
2 117,2 8
EMCA-...-M 67 1874 > 7 70,2 o 3
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Dimensiones

EMCA-...-PN/-EP/-EC/-DIO

Descargar datos CAD = www.festo.com

Servomotores>

Actuadores integrados EMCA

Ls_, .
L6
< 1
a8
L3 L4
L1 L2
Conector tipo zécalo M12x1
Tipo B1 D1 D2 D3 D4 D5 D6 H1
(%} a (%) (%) (%]
hé h8 0,2 +0,2 +0,2 +0,5

Con interfaz PROFINET, EtherNet/IP, EtherCAT
EMCA.5 67 9 40 81 50 63 M4x5 113
EMCA-...-M
Con interfaz 1/0
EMCA-..5 67 9 40 81 50 63 M4x5 111,5
EMCA-...-M ’
Tipo H2 L1 L2 L3 L4 L5 L6

+0,5 +0,3 +0,8 0,3 -0,1
Con interfaz PROFINET, EtherNet/IP, EtherCAT
EMCA-...-S 169,9 52,7

2 117,2 y
EMCA-...-M 67 1874 > ! 70,2 o7 3
Con interfaz 1/0
EMCA-...-S 169,9 52,7

2 117,2 8
EMCA-...-M 67 1874 > ! 70,2 W7 3

Motores y controladores
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