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Features

3.2kHz Speed Response
Tuneless Function
Advanced Auto-tune Function
Ripple Compensation
Unique Gantry Application
Network Connectivity 
Support Variety Motors
Built-in Safe Torque Off (STO)
Support multiple encoder types 
(Digital, Analog, Tamagawa, EnDat and BiSS-C encoders).

FPD Industry, Semiconductor Industry,

Automation Industry, Laser Cutting Industry, PCB Industry.

Application

HIWIN MIKROSYSTEM New Generation Servo Products

Model Description

Type  

Control Interface

Special Function

Watt

V:Voltage command+Pulse
E:EtherCAT
H:mega-ulink
L:MECHATROLINK III

AC Phase

AC Voltage

Reserved

Motor Type

ED1 X – X X – X X X X – X X

S:Standard
F:Fieldbus

G:Gantry
N:Without special function

04:400W
10:1KW
20:2KW

1:Single phase
2:Single/Three phase

3:Three phase

Reserved

A:AC Servo motor
0:Linear /Driect /AC Servo Motor

2:220Vac

2 3.2kHz Speed Response
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Higher speed response, faster settling and higher throughput.

1 Improved Processing Accuracy

2317
bitsbits

131,072 pulses/rev 8,388,608 pulses/rev

Old New

64
times higher

5 Ripple Compensation

Delivers more smooth movement by reducing velocity ripple 
caused by motor cogging. Servo loop gains are not necessary to 
change.  
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10 Built-in Safe Torque Off (STO)

Motor power is cut-off when STO is activated.

Tuneless Function
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Vertical belt mechanical
- 3 meter high
- Inertia ratio 6.7~26.7:1

Cartesian robot arm
- Inertia ratio 30:1 

Variety inertia test bench
- Inertia ratio 125:1

Brings good performance and stable movement with inertia ratio up to 250:1.
Adaptive gain tuning in accordance with load changes.

7 Network Connectivity 

Supports Mechatrolink-III, EtherCAT interfaces and HIWIN 
mega-ulink communication.

mega-ulink

HIWIN MIKROSYSTEM
Motion Controller

9 Support Variety Motors

One drive type for linear motor, AC servo motor and 
direct-drive motor.

6 Unique Gantry Application

Combines two E1 drives to realize gantry algorithm which 
contains linear and yawing control. 

Host ControllerHost Controller

Position commands
(Linear/Yawing)

Pulse commands
(Linear)

Motor1 Motor2

Yawing

Linear
Motor1 Motor2

Yawing

Linear

8 Feedback Interface

Built-in digital AqB and serial encoder interface for 
Tamagawa encoder. With ESC series encoder box E1 
drive is able to support analog SIN/COS, EnDat and 
BiSS-C encoder. 

SIN/COS
AqB(*)

EnDat(*)
BiSS-C(*)

/TS(Temperature Sensor)
/Digital Hall

Note:(*)means release in ESC-SS.

4 Advanced Auto-tune Function

Automatic gains tuning, filters adjustment, model 
following control activation, vibration and resonance 
suppression to optimize machine performance. 

After auto-tune

Position command

Before auto-tune

Inertia ratio = 30:1
Mechanical viration = 
12Hz

Time domain 

(Digital, Analog, Tamagawa, EnDat and BiSS-C encoders).

Automation Industry, Laser Cutting Industry, PCB Industry.

4 Advanced Auto-tune Function

Automatic gains tuning, filters adjustment, model 
following control activation, vibration and resonance 
suppression to optimize machine performance. 
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Type  Reserved
ReservedAN:SIN/COS

SS:SIN/COS + A/B + BiSS-C + EnDat

Nuova gamma di ServoDrives HIWIN MIKROSYSTEM



Incrementale Absolute

Product Dimension

     Ventola

IGBT PWM space vector control 

                                                     16 KHz                                                                             8 KHz

AC/DM/LM

Rosso: Errore / Verde: Pronto 

Rosso: presenza tensione. /Spento: Tensione assente 

                                                                        

Integrato / Ritardo: 20 ms 

Canali: 2 / Risoluzione: 12 bit / Tensione: ±10 V / Precisione: ±2% / Corrente massima: ± 10 mA

Taglia 400W 1KW 2KW 

AC 200 Vrms~AC 240 Vrms，50~60Hz 

1 Ø, AC 200 V~AC 240 V, 50~60 Hz 

3 Ø/AC 240 Vrms 

1 Ø/AC 200 Vrms~AC 240 Vrms 

3 Ø/AC 200 Vrms~AC 240 Vrms 
3Ø/AC 200 Vrms~AC 240 Vrms 

51.5

7.1

11.3

15.982.1

1K400

CB

5.62.5

23.3/33 

2K

D

12

42/59.410/14.1 

Tensione nominale 

Corrente (Arms) 

Corrente (A-amp) 

Tensione di controllo 

Tensione di fase 

Potenza nominale (W) 

Corrente di picco (Arms/Aamp) 

Corrente nominale (Arms) 

Forma costruttiva

Raffreddamento 

Controllo 

Frequenza PWM di controllo 

Motore applicabile 

STAT LED 

CHARGE LED 

Resistenza di frenata integrata 

Freno dinamico 

Resistenza dinamica integrata

Uscite analogiche 

Origine del comando

Tipo

Circuito isolato

Tipo di segnale

Frequenza Max.

Scalatura elettronica

Origine del comando 

Impedenza

Tipo di segnale 

Frequenza massima 

Specifica

Origine del comando 

Impedenza

Tipo di segnale 

Frequenza massima 

Specifica

10 Ohm-

-

Controllo superordinato 

Pulse/Direction , CW/CCW , A/B phase 

Fotoaccoppiatore ad alta velocità 

Differenziale o single-ended 

Differenziale: 5 Mpps  / Single-ended: 200 kpps 

Rapporto di riduzione: impulsi / conteggi , impulsi: 1~1,073,741,824 , Conteggi: 1~1,073,741,824 DC

Controllo superordinato 

14K Ohm 

±10 Vdc 

100 Hz 

Ingresso 16 bit A/D (V-REF+/-) 

Controllo superordinato 

14K Ohm 

±10 Vdc 

100 Hz 

Ingresso 16 bit A/D (T-REF+/-) 

40 Ohm / 40 W 12 Ohm / 60 W

Tensione nominale (Potenza) 

Encoder seriali e digitali (AqB) supportati – L’ampiezza del segnale può essere regolata – Uscita 
differenziale – Open collector supportato – Due modalità: impulso di zero singolo oppure 
periodico (uno per giro motore)

Encoder seriali e digitali (AqB) supportati – Uscita differenziale. La frequenza massima è 18 M 
count/s. – Fattore di scala regolabile 

Uscita Encoder 

Taglia

- Posizione
- Velocità
- Coppia

- Stand-Alone

Collegare il computer al drive per regolare i parametri, monitorare segnali dal drive
ed eseguire prove con Thunder.

Gli ingressi digitali (I1~I10) sono definiti dall’utente. 24 V/5 mA (ognuno)

Le uscite digitali (O1~O5) sono definite dall’utente. 24 V/0.1 A (ognuna)

Modalità di controllo

Alimentazione 

Sicurezza 

Intervallo conteggi 

Frequenza massima 

Motore lineare / coppia 

Canali A/B

Ingressi

Uscite

Position Trigger (PT)

Resistenza rigenerativa

Soglia di attivazione 

Soglia di disattivazione

Tolleranza

+5.1 Vdc±5%, 400 mA 

Seriale - Risoluzione: 23 bit (Encoder assoluto Mono- / Multi- giro) Frequenza max: 5 MHz

Incrementale - Digitale differenziale TTL. Frequenza max: 5 MHz.

Rilevamento guasto alimentazione encoder - Protezione da cortocircuito - Protezione da 

Sotto-/Sovra- tensione

-2,147,483,648~2,147,483,647 (32 bit) 

Dual Loop (20 M counts/s) 

In base all’encoder selezionato, può essere necessario un modulo Excellent Smart Cube (ESC). 

Tipo di segnale

Interfaccia computer

Uscita differenziale, da configurare e attivare tramite parametri.

400 W: Nessuna; se necessario, collegare una resistenza esterna. 1 KW: Integrata; è possibile 
collegare anche una resistenza esterna per aumentare la capacità di dissipazione.

+HV > 380 Vdc

+HV < 370 Vdc

±5%

Canale Z 

Collegamenti
Contattore

Filtro di rete

Magnetotermico

Resist3enza di frenata (opzione)

Reattore
(opzione)

Daul Loop control

Modulo ESC

Funzione Gantry (opzione)

or

or

Segnali cablati

Safety Torque OFF

Collegamento al PC

LED Status

Display LED

Charge LED

Segnalazione rapida drive pronto / errore

50 pin SCSI connector

Please download from 
www.hiwinmikro.tw

or

Daul Loop control

or

400W
Standard

Standard

Fieldbus

1KW
Fieldbus

Funzione opzionale 

Tensione di isolamento 

Temperatura di lavoro 

Temperatura di stoccaggio 

Umidità

Altitudine

Vibrazioni

Protezione IP 

Controllo Gantry

1,500 Vac. (per un minuto) tra alimentazione principale e messa a terra 

0~45oC 

-20oC~65oC 

20 to 85% RH (Senza condensa), sia a temperature di lavoro che di stoccaggio 

1,000 M sul livello del mare o inferiore 

< 5.88m/s2, da 10 a 60Hz 

IP20 

Excellnt Smart Cube(ESC)

Caratteristica Specifiche
Tensione di alimentazione

Corrente massima

Tipo

Frequenza

Risoluzione

Interfaccia

Protezione termica motore

Temperature di lavoro

Temperatura di stoccaggio

Protezione IP

+5.0 V ±5% 

1A

PTC

+0℃ to + 45℃

-20℃ to + 65℃

IP20

74

81
.4

103.26

114.26

93

4x4.5
23

400W 1KW 2KW 

2KW
Standard Fieldbus
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  190    75  

  5  
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Unit: mm

Sonde Hall Digitali

Hall U/V/W

Commutation 2kHz

Max.

-

5V CMOS / TTL

A. / B. / Index

4MHz Max.

(fino a 15m di cavo)

0.1um

Differenziale (RS-422)

BiSS-C

1.25MHz to 

12.5MHz

EnDat 2.1 / 2.2

100K to 

16.7MHz

Sin. / Cos. / Ref.
(1.2Vp-p Diff.)

1MHz Max.

(fino a 15m di cavo)

0.1nm

Differenziale (RS-422)

32bits(ST+MT)

Differential (RS-485)
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Raffreddamento 
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Motore applicabile 
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Tipo
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Impedenza

Tipo di segnale 

Frequenza massima 

Specifica

Origine del comando 

Impedenza

Tipo di segnale 

Frequenza massima 

Specifica

10 Ohm-

-
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Differenziale: 5 Mpps  / Single-ended: 200 kpps 
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Encoder seriali e digitali (AqB) supportati – L’ampiezza del segnale può essere regolata – Uscita 
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count/s. – Fattore di scala regolabile 
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- Posizione
- Velocità
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- Stand-Alone

Collegare il computer al drive per regolare i parametri, monitorare segnali dal drive
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Dual Loop (20 M counts/s) 

In base all’encoder selezionato, può essere necessario un modulo Excellent Smart Cube (ESC). 
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collegare anche una resistenza esterna per aumentare la capacità di dissipazione.
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±5%
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Resist3enza di frenata (opzione)

Reattore
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or

or
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Safety Torque OFF

Collegamento al PC
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Display LED
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Segnalazione rapida drive pronto / errore
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400W
Standard

Standard

Fieldbus

1KW
Fieldbus

Funzione opzionale 

Tensione di isolamento 

Temperatura di lavoro 

Temperatura di stoccaggio 
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Controllo Gantry
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1,000 M sul livello del mare o inferiore 

< 5.88m/s2, da 10 a 60Hz 

IP20 
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Differenziale (RS-422)

BiSS-C

1.25MHz to 

12.5MHz

EnDat 2.1 / 2.2

100K to 

16.7MHz

Sin. / Cos. / Ref.
(1.2Vp-p Diff.)

1MHz Max.

(fino a 15m di cavo)

0.1nm

Differenziale (RS-422)

32bits(ST+MT)

Differential (RS-485)



Incrementale Absolute

Product Dimension

     Ventola

IGBT PWM space vector control 

                                                     16 KHz                                                                             8 KHz

AC/DM/LM

Rosso: Errore / Verde: Pronto 

Rosso: presenza tensione. /Spento: Tensione assente 

                                                                        

Integrato / Ritardo: 20 ms 

Canali: 2 / Risoluzione: 12 bit / Tensione: ±10 V / Precisione: ±2% / Corrente massima: ± 10 mA

Taglia 400W 1KW 2KW 

AC 200 Vrms~AC 240 Vrms，50~60Hz 

1 Ø, AC 200 V~AC 240 V, 50~60 Hz 

3 Ø/AC 240 Vrms 

1 Ø/AC 200 Vrms~AC 240 Vrms 

3 Ø/AC 200 Vrms~AC 240 Vrms 
3Ø/AC 200 Vrms~AC 240 Vrms 

51.5

7.1

11.3

15.982.1

1K400

CB

5.62.5

23.3/33 

2K

D

12

42/59.410/14.1 

Tensione nominale 

Corrente (Arms) 

Corrente (A-amp) 

Tensione di controllo 

Tensione di fase 

Potenza nominale (W) 

Corrente di picco (Arms/Aamp) 

Corrente nominale (Arms) 

Forma costruttiva

Raffreddamento 

Controllo 

Frequenza PWM di controllo 

Motore applicabile 

STAT LED 

CHARGE LED 

Resistenza di frenata integrata 

Freno dinamico 

Resistenza dinamica integrata

Uscite analogiche 

Origine del comando

Tipo

Circuito isolato

Tipo di segnale

Frequenza Max.

Scalatura elettronica

Origine del comando 

Impedenza

Tipo di segnale 

Frequenza massima 

Specifica

Origine del comando 

Impedenza

Tipo di segnale 

Frequenza massima 

Specifica

10 Ohm-

-
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Encoder seriali e digitali (AqB) supportati – L’ampiezza del segnale può essere regolata – Uscita 
differenziale – Open collector supportato – Due modalità: impulso di zero singolo oppure 
periodico (uno per giro motore)

Encoder seriali e digitali (AqB) supportati – Uscita differenziale. La frequenza massima è 18 M 
count/s. – Fattore di scala regolabile 

Uscita Encoder 

Taglia

- Posizione
- Velocità
- Coppia

- Stand-Alone

Collegare il computer al drive per regolare i parametri, monitorare segnali dal drive
ed eseguire prove con Thunder.

Gli ingressi digitali (I1~I10) sono definiti dall’utente. 24 V/5 mA (ognuno)

Le uscite digitali (O1~O5) sono definite dall’utente. 24 V/0.1 A (ognuna)

Modalità di controllo

Alimentazione 

Sicurezza 

Intervallo conteggi 

Frequenza massima 

Motore lineare / coppia 

Canali A/B

Ingressi

Uscite

Position Trigger (PT)

Resistenza rigenerativa

Soglia di attivazione 

Soglia di disattivazione

Tolleranza

+5.1 Vdc±5%, 400 mA 

Seriale - Risoluzione: 23 bit (Encoder assoluto Mono- / Multi- giro) Frequenza max: 5 MHz

Incrementale - Digitale differenziale TTL. Frequenza max: 5 MHz.

Rilevamento guasto alimentazione encoder - Protezione da cortocircuito - Protezione da 

Sotto-/Sovra- tensione

-2,147,483,648~2,147,483,647 (32 bit) 

Dual Loop (20 M counts/s) 

In base all’encoder selezionato, può essere necessario un modulo Excellent Smart Cube (ESC). 

Tipo di segnale

Interfaccia computer

Uscita differenziale, da configurare e attivare tramite parametri.

400 W: Nessuna; se necessario, collegare una resistenza esterna. 1 KW: Integrata; è possibile 
collegare anche una resistenza esterna per aumentare la capacità di dissipazione.

+HV > 380 Vdc

+HV < 370 Vdc

±5%

Canale Z 

Collegamenti
Contattore

Filtro di rete

Magnetotermico

Resist3enza di frenata (opzione)

Reattore
(opzione)

Daul Loop control

Modulo ESC

Funzione Gantry (opzione)

or

or

Segnali cablati

Safety Torque OFF

Collegamento al PC

LED Status

Display LED

Charge LED

Segnalazione rapida drive pronto / errore

50 pin SCSI connector

Please download from 
www.hiwinmikro.tw

or

Daul Loop control

or

400W
Standard

Standard

Fieldbus

1KW
Fieldbus

Funzione opzionale 

Tensione di isolamento 

Temperatura di lavoro 

Temperatura di stoccaggio 

Umidità

Altitudine

Vibrazioni

Protezione IP 

Controllo Gantry

1,500 Vac. (per un minuto) tra alimentazione principale e messa a terra 

0~45oC 

-20oC~65oC 

20 to 85% RH (Senza condensa), sia a temperature di lavoro che di stoccaggio 

1,000 M sul livello del mare o inferiore 

< 5.88m/s2, da 10 a 60Hz 

IP20 

Excellnt Smart Cube(ESC)

Caratteristica Specifiche
Tensione di alimentazione

Corrente massima

Tipo

Frequenza

Risoluzione

Interfaccia

Protezione termica motore

Temperature di lavoro

Temperatura di stoccaggio

Protezione IP

+5.0 V ±5% 

1A

PTC

+0℃ to + 45℃

-20℃ to + 65℃

IP20

74

81
.4

103.26

114.26

93

4x4.5
23

400W 1KW 2KW 

2KW
Standard Fieldbus

  4
  

  1
68

  

  2- 5  
  44  2 x M4

  50  

  5
  

  1
59

 ±
0.

3
  

  38 ±0.3    6  
  160    75  

  5  
  173  

  4
  

  1
68

  

  2- 5  
  44  

2 x M4

  50  

  5
  

  1
59

 ±
0.

3
  

  38 ±0.3    6  
  160    75  

  5  
  173  

  48 ±0.3    6  

  60  

  4
  

  1
68

  

  3- 5  

  5
  

  6  

  1
59

 ±
0.

3
  

2 X M4

  190    75  

  5  
  203  

  60  

  1
68

  
  4

  

  6    48 ±0.3

  3- 5  

  5
  

  6  

  1
59

 ±
0.

3
  

2 X M4

  190    75  

  5  
  203  

  75  

  4
  

  1
68

  

  63 ±0.3    6  

  4- 5  

  5
  

  6  

  1
59

 ±
0.

3
  

2 X M4

  190    75  

  5  
  203  

  75  

  1
68

  
  4

  

  6    63 ±0.3  

  4- 5  

  5
  

  6  

  1
59

 ±
0.

3

2 X M4

  190    75  

  5  
  203  

Unit: mm

Sonde Hall Digitali

Hall U/V/W

Commutation 2kHz

Max.

-

5V CMOS / TTL

A. / B. / Index

4MHz Max.

(fino a 15m di cavo)

0.1um

Differenziale (RS-422)

BiSS-C

1.25MHz to 

12.5MHz

EnDat 2.1 / 2.2

100K to 

16.7MHz

Sin. / Cos. / Ref.
(1.2Vp-p Diff.)

1MHz Max.

(fino a 15m di cavo)

0.1nm

Differenziale (RS-422)

32bits(ST+MT)

Differential (RS-485)



Incrementale Absolute

Product Dimension

     Ventola

IGBT PWM space vector control 

                                                     16 KHz                                                                             8 KHz

AC/DM/LM

Rosso: Errore / Verde: Pronto 

Rosso: presenza tensione. /Spento: Tensione assente 

                                                                        

Integrato / Ritardo: 20 ms 

Canali: 2 / Risoluzione: 12 bit / Tensione: ±10 V / Precisione: ±2% / Corrente massima: ± 10 mA

Taglia 400W 1KW 2KW 

AC 200 Vrms~AC 240 Vrms，50~60Hz 

1 Ø, AC 200 V~AC 240 V, 50~60 Hz 

3 Ø/AC 240 Vrms 

1 Ø/AC 200 Vrms~AC 240 Vrms 

3 Ø/AC 200 Vrms~AC 240 Vrms 
3Ø/AC 200 Vrms~AC 240 Vrms 

51.5

7.1

11.3

15.982.1

1K400

CB

5.62.5

23.3/33 

2K

D

12

42/59.410/14.1 

Tensione nominale 

Corrente (Arms) 

Corrente (A-amp) 

Tensione di controllo 

Tensione di fase 

Potenza nominale (W) 

Corrente di picco (Arms/Aamp) 

Corrente nominale (Arms) 

Forma costruttiva

Raffreddamento 

Controllo 

Frequenza PWM di controllo 

Motore applicabile 

STAT LED 

CHARGE LED 

Resistenza di frenata integrata 

Freno dinamico 

Resistenza dinamica integrata

Uscite analogiche 

Origine del comando

Tipo

Circuito isolato

Tipo di segnale

Frequenza Max.

Scalatura elettronica

Origine del comando 

Impedenza

Tipo di segnale 

Frequenza massima 

Specifica

Origine del comando 

Impedenza

Tipo di segnale 

Frequenza massima 

Specifica

10 Ohm-

-

Controllo superordinato 

Pulse/Direction , CW/CCW , A/B phase 

Fotoaccoppiatore ad alta velocità 

Differenziale o single-ended 

Differenziale: 5 Mpps  / Single-ended: 200 kpps 

Rapporto di riduzione: impulsi / conteggi , impulsi: 1~1,073,741,824 , Conteggi: 1~1,073,741,824 DC

Controllo superordinato 

14K Ohm 

±10 Vdc 

100 Hz 

Ingresso 16 bit A/D (V-REF+/-) 

Controllo superordinato 

14K Ohm 

±10 Vdc 

100 Hz 

Ingresso 16 bit A/D (T-REF+/-) 

40 Ohm / 40 W 12 Ohm / 60 W

Tensione nominale (Potenza) 

Encoder seriali e digitali (AqB) supportati – L’ampiezza del segnale può essere regolata – Uscita 
differenziale – Open collector supportato – Due modalità: impulso di zero singolo oppure 
periodico (uno per giro motore)

Encoder seriali e digitali (AqB) supportati – Uscita differenziale. La frequenza massima è 18 M 
count/s. – Fattore di scala regolabile 

Uscita Encoder 

Taglia

- Posizione
- Velocità
- Coppia

- Stand-Alone

Collegare il computer al drive per regolare i parametri, monitorare segnali dal drive
ed eseguire prove con Thunder.

Gli ingressi digitali (I1~I10) sono definiti dall’utente. 24 V/5 mA (ognuno)

Le uscite digitali (O1~O5) sono definite dall’utente. 24 V/0.1 A (ognuna)

Modalità di controllo

Alimentazione 

Sicurezza 

Intervallo conteggi 

Frequenza massima 

Motore lineare / coppia 

Canali A/B

Ingressi

Uscite

Position Trigger (PT)

Resistenza rigenerativa

Soglia di attivazione 

Soglia di disattivazione

Tolleranza

+5.1 Vdc±5%, 400 mA 

Seriale - Risoluzione: 23 bit (Encoder assoluto Mono- / Multi- giro) Frequenza max: 5 MHz

Incrementale - Digitale differenziale TTL. Frequenza max: 5 MHz.

Rilevamento guasto alimentazione encoder - Protezione da cortocircuito - Protezione da 

Sotto-/Sovra- tensione

-2,147,483,648~2,147,483,647 (32 bit) 

Dual Loop (20 M counts/s) 

In base all’encoder selezionato, può essere necessario un modulo Excellent Smart Cube (ESC). 

Tipo di segnale

Interfaccia computer

Uscita differenziale, da configurare e attivare tramite parametri.

400 W: Nessuna; se necessario, collegare una resistenza esterna. 1 KW: Integrata; è possibile 
collegare anche una resistenza esterna per aumentare la capacità di dissipazione.

+HV > 380 Vdc

+HV < 370 Vdc

±5%

Canale Z 

Collegamenti
Contattore

Filtro di rete

Magnetotermico

Resist3enza di frenata (opzione)

Reattore
(opzione)

Daul Loop control

Modulo ESC

Funzione Gantry (opzione)

or

or

Segnali cablati

Safety Torque OFF

Collegamento al PC

LED Status

Display LED

Charge LED

Segnalazione rapida drive pronto / errore

50 pin SCSI connector

Please download from 
www.hiwinmikro.tw

or

Daul Loop control

or

400W
Standard

Standard

Fieldbus

1KW
Fieldbus

Funzione opzionale 

Tensione di isolamento 

Temperatura di lavoro 

Temperatura di stoccaggio 

Umidità

Altitudine

Vibrazioni

Protezione IP 

Controllo Gantry

1,500 Vac. (per un minuto) tra alimentazione principale e messa a terra 

0~45oC 

-20oC~65oC 

20 to 85% RH (Senza condensa), sia a temperature di lavoro che di stoccaggio 

1,000 M sul livello del mare o inferiore 

< 5.88m/s2, da 10 a 60Hz 

IP20 

Excellnt Smart Cube(ESC)

Caratteristica Specifiche
Tensione di alimentazione

Corrente massima

Tipo

Frequenza

Risoluzione

Interfaccia

Protezione termica motore

Temperature di lavoro

Temperatura di stoccaggio

Protezione IP

+5.0 V ±5% 

1A

PTC

+0℃ to + 45℃

-20℃ to + 65℃

IP20

74

81
.4

103.26

114.26

93

4x4.5
23

400W 1KW 2KW 

2KW
Standard Fieldbus

  4
  

  1
68

  

  2- 5  
  44  2 x M4

  50  

  5
  

  1
59

 ±
0.

3
  

  38 ±0.3    6  
  160    75  

  5  
  173  

  4
  

  1
68

  

  2- 5  
  44  

2 x M4

  50  

  5
  

  1
59

 ±
0.

3
  

  38 ±0.3    6  
  160    75  

  5  
  173  

  48 ±0.3    6  

  60  

  4
  

  1
68

  

  3- 5  

  5
  

  6  

  1
59

 ±
0.

3
  

2 X M4

  190    75  

  5  
  203  

  60  

  1
68

  
  4

  

  6    48 ±0.3

  3- 5  

  5
  

  6  

  1
59

 ±
0.

3
  

2 X M4

  190    75  

  5  
  203  

  75  

  4
  

  1
68

  

  63 ±0.3    6  

  4- 5  

  5
  

  6  

  1
59

 ±
0.

3
  

2 X M4

  190    75  

  5  
  203  

  75  

  1
68

  
  4

  

  6    63 ±0.3  

  4- 5  

  5
  

  6  

  1
59

 ±
0.

3

2 X M4

  190    75  

  5  
  203  

Unit: mm

Sonde Hall Digitali

Hall U/V/W

Commutation 2kHz

Max.

-

5V CMOS / TTL

A. / B. / Index

4MHz Max.

(fino a 15m di cavo)

0.1um

Differenziale (RS-422)

BiSS-C

1.25MHz to 

12.5MHz

EnDat 2.1 / 2.2

100K to 

16.7MHz

Sin. / Cos. / Ref.
(1.2Vp-p Diff.)

1MHz Max.

(fino a 15m di cavo)

0.1nm

Differenziale (RS-422)

32bits(ST+MT)

Differential (RS-485)
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Caratteristiche

Banda passante: 3.2kHz
Funzione Tuneless
Auto-Tune avanzato
Compensazione del Ripple
Funzione Gantry
Bus di campo: EtherCAT CoE, Mechatrolink-III 
Supporta tutti i motori HIWIN
Safe Torque Off (STO) integrato
Supporta diverse tipologie di encoder 
(Digitale, Analogico, Tamagawa).

FPD, PCB. Semiconduttore, Automazione generale, Taglio Laser

Applicazioni

HIWIN MIKROSYSTEM New Generation Servo Products

Codice d’ordine

Tipo

Controllo

Funzione speciale

Taglia

V: treno di impulsi/±10V 
E:EtherCAT
H:mega-ulink
L:MECHATROLINK III

Fasi

Tensione

Riservato

Motore

ED1 X – X X – X X X X – X X

S:Standard
F:Fieldbus

G:Gantry
N:Nessuna

04:400W
10:1KW
20:2KW

1: Solo Monofase
2: Mono-/Tri- fase

3: Solo Trifase

Riservato

A: Solo AC Servo
0: LM/TM/AC

2:220Vac

2 Banda passante 3.2kHz

-45

1K 2K 3K

-40
-35
-30
-25
-20
-15
-10
-5
0
5

10
15
20

>3.2kHzRisposta in velocità

Miglior risposta in velocità, assestamento ridotto e maggior produttività.

1 Miglior risoluzione encoder

2317
bitsbits

131,072 impulsi/giro 8,388,608 impulsi/giro

Precedente Nuovo

64
volte maggiore

5 Compensazione del Ripple

Consente di ottenere un movimento più fluido riducendo il 
ripple di velocità dovuto all’effetto cogging. Non costringe a 
regolare nuovamente i guadagni degli anelli di controllo.

0.94

0.96

0.98

1

1.02

1.04

1.06

Senza Compensazione del Ripple

Con Compensazione

Senza Compensazione del Ripple

10 Safe Torque Off (STO) integrato

L'alimentazione del motore viene interrotta quando 
STO è attivato.

3 Funzione Tuneless
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Ref.
Fdbk.

Ref.
Fdbk.

Ref.
Fdbk.

Asse verticale a cinghia
- 3 metri
- Rapporto d’inerzia 6.7~26.7:1

Cartesiano XYZ
- Rapporto d’inerzia 30:1 

Banco prova
- Rapporto d’inerzia 125:1

Buone prestazioni e movimento stabile per rapporti d’inerzia fino a 250.
I guadagni si adattano alle variazioni di carico.

7 Bus di campo 

La nuova serie E1 supporta Mechatrolink-III, EtherCAT 
CoE e mega-ulink.

mega-ulink

HIWIN MIKROSYSTEM
Motion Controller

9 Diverse tipologie di motore

Un’unica serie di drive per Servomotori, motori lineari e 
motori coppia.

6 Funzione Gantry

Combinando due Servo Drives E1 è possibile realizzare un 
controllo gantry (controllo lineare + imbardata).

Host ControllerHost Controller

Position commands
(Linear/Yawing)

Pulse commands
(Linear)

Motor1 Motor2

Yawing

Linear
Motor1 Motor2

Yawing

Linear

8 Encoder

Interfaccia encoder digitale AqB o seriale Tamagawa 
integrata nel drive. L’utilizzo del modulo esterno ESC 
consente di leggere encoder analogici SIN/COS e sonde 
Hall digitali.

SIN/COS
AqB(*)

EnDat(*)
BiSS-C(*)

/TS(Temperature Sensor)
/Digital Hall

Note:(*)means release in ESC-SS.

4 Auto-Tune Avanzato

Regolazione automatica dei guadagni e dei filtri, 
soppressione delle vibrazioni e delle risonanze per 
ottimizzare le prestazioni della macchina.

Dopo l’auto-tune

Comando di posizione

Prima dell’auto-tunePrima dell’auto-tunePrima dell’auto-tunePrima dell’auto-tunePrima dell’auto-tunePrima dell’auto-tune

Lorem

Rapporto d’inerzia: 30
Vibrazioni meccaniche: 12Hz
Risonanza meccanica = 80Hz

Risposta in frequenza 

Bus di campo: EtherCAT CoE, Mechatrolink-III 

Supporta diverse tipologie di encoder 

FPD, PCB. Semiconduttore, Automazione generale, Taglio Laser

4 Auto-Tune Avanzato

Regolazione automatica dei guadagni e dei filtri, 
soppressione delle vibrazioni e delle risonanze per 
ottimizzare le prestazioni della macchina.

LLLLLLLLLLorerer mmeme

ED1-----0422

ED1----1022

ED1----2032

50

168

168

168

160

190

190

60

75

ESC – X X – X X X

Tipo Riservato
RiservatoAN:SIN/COS

SS:SIN/COS + A/B + BiSS-C + EnDat
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Caratteristiche

Banda passante: 3.2kHz
Funzione Tuneless
Auto-Tune avanzato
Compensazione del Ripple
Funzione Gantry
Bus di campo: EtherCAT CoE, Mechatrolink-III 
Supporta tutti i motori HIWIN
Safe Torque Off (STO) integrato
Supporta diverse tipologie di encoder 
(Digitale, Analogico, Tamagawa).

FPD, PCB. Semiconduttore, Automazione generale, Taglio Laser

Applicazioni

HIWIN MIKROSYSTEM New Generation Servo Products

Codice d’ordine

Tipo

Controllo

Funzione speciale

Taglia

V: treno di impulsi/±10V 
E:EtherCAT
H:mega-ulink
L:MECHATROLINK III

Fasi

Tensione

Riservato

Motore

ED1 X – X X – X X X X – X X

S:Standard
F:Fieldbus

G:Gantry
N:Nessuna

04:400W
10:1KW
20:2KW

1: Solo Monofase
2: Mono-/Tri- fase

3: Solo Trifase

Riservato

A: Solo AC Servo
0: LM/TM/AC

2:220Vac

2 Banda passante 3.2kHz

-45

1K 2K 3K

-40
-35
-30
-25
-20
-15
-10
-5
0
5

10
15
20

>3.2kHzRisposta in velocità

Miglior risposta in velocità, assestamento ridotto e maggior produttività.

1 Miglior risoluzione encoder

2317
bitsbits

131,072 impulsi/giro 8,388,608 impulsi/giro

Precedente Nuovo

64
volte maggiore

5 Compensazione del Ripple

Consente di ottenere un movimento più fluido riducendo il 
ripple di velocità dovuto all’effetto cogging. Non costringe a 
regolare nuovamente i guadagni degli anelli di controllo.

0.94

0.96

0.98

1

1.02

1.04

1.06

Senza Compensazione del Ripple

Con Compensazione

Senza Compensazione del Ripple

10 Safe Torque Off (STO) integrato

L'alimentazione del motore viene interrotta quando 
STO è attivato.

3 Funzione Tuneless
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Asse verticale a cinghia
- 3 metri
- Rapporto d’inerzia 6.7~26.7:1

Cartesiano XYZ
- Rapporto d’inerzia 30:1 

Banco prova
- Rapporto d’inerzia 125:1

Buone prestazioni e movimento stabile per rapporti d’inerzia fino a 250.
I guadagni si adattano alle variazioni di carico.

7 Bus di campo 

La nuova serie E1 supporta Mechatrolink-III, EtherCAT 
CoE e mega-ulink.

mega-ulink

HIWIN MIKROSYSTEM
Motion Controller

9 Diverse tipologie di motore

Un’unica serie di drive per Servomotori, motori lineari e 
motori coppia.

6 Funzione Gantry

Combinando due Servo Drives E1 è possibile realizzare un 
controllo gantry (controllo lineare + imbardata).

Host ControllerHost Controller

Position commands
(Linear/Yawing)

Pulse commands
(Linear)

Motor1 Motor2

Yawing

Linear
Motor1 Motor2

Yawing

Linear

8 Encoder

Interfaccia encoder digitale AqB o seriale Tamagawa 
integrata nel drive. L’utilizzo del modulo esterno ESC 
consente di leggere encoder analogici SIN/COS e sonde 
Hall digitali.

SIN/COS
AqB(*)

EnDat(*)
BiSS-C(*)

/TS(Temperature Sensor)
/Digital Hall

Note:(*)means release in ESC-SS.

4 Auto-Tune Avanzato

Regolazione automatica dei guadagni e dei filtri, 
soppressione delle vibrazioni e delle risonanze per 
ottimizzare le prestazioni della macchina.

Dopo l’auto-tune

Comando di posizione

Prima dell’auto-tunePrima dell’auto-tunePrima dell’auto-tunePrima dell’auto-tunePrima dell’auto-tunePrima dell’auto-tune

Lorem

Rapporto d’inerzia: 30
Vibrazioni meccaniche: 12Hz
Risonanza meccanica = 80Hz

Risposta in frequenza 

Bus di campo: EtherCAT CoE, Mechatrolink-III 

Supporta diverse tipologie di encoder 

FPD, PCB. Semiconduttore, Automazione generale, Taglio Laser

4 Auto-Tune Avanzato

Regolazione automatica dei guadagni e dei filtri, 
soppressione delle vibrazioni e delle risonanze per 
ottimizzare le prestazioni della macchina.

LLLLLLLLLLorerer mmeme

ED1-----0422

ED1----1022

ED1----2032
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168

160

190
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60

75

ESC – X X – X X X

Tipo Riservato
RiservatoAN:SIN/COS

SS:SIN/COS + A/B + BiSS-C + EnDat
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Caratteristiche

Banda passante: 3.2kHz
Funzione Tuneless
Auto-Tune avanzato
Compensazione del Ripple
Funzione Gantry
Bus di campo: EtherCAT CoE, Mechatrolink-III 
Supporta tutti i motori HIWIN
Safe Torque Off (STO) integrato
Supporta diverse tipologie di encoder 
(Digitale, Analogico, Tamagawa).

FPD, PCB. Semiconduttore, Automazione generale, Taglio Laser

Applicazioni

HIWIN MIKROSYSTEM New Generation Servo Products

Codice d’ordine

Tipo

Controllo

Funzione speciale

Taglia

V: treno di impulsi/±10V 
E:EtherCAT
H:mega-ulink
L:MECHATROLINK III

Fasi

Tensione

Riservato

Motore

ED1 X – X X – X X X X – X X

S:Standard
F:Fieldbus

G:Gantry
N:Nessuna

04:400W
10:1KW
20:2KW

1: Solo Monofase
2: Mono-/Tri- fase

3: Solo Trifase

Riservato

A: Solo AC Servo
0: LM/TM/AC

2:220Vac

2 Banda passante 3.2kHz

-45

1K 2K 3K

-40
-35
-30
-25
-20
-15
-10
-5
0
5

10
15
20

>3.2kHzRisposta in velocità

Miglior risposta in velocità, assestamento ridotto e maggior produttività.

1 Miglior risoluzione encoder

2317
bitsbits

131,072 impulsi/giro 8,388,608 impulsi/giro

Precedente Nuovo

64
volte maggiore

5 Compensazione del Ripple

Consente di ottenere un movimento più fluido riducendo il 
ripple di velocità dovuto all’effetto cogging. Non costringe a 
regolare nuovamente i guadagni degli anelli di controllo.

0.94

0.96

0.98

1

1.02

1.04

1.06

Senza Compensazione del Ripple

Con Compensazione

Senza Compensazione del Ripple

10 Safe Torque Off (STO) integrato

L'alimentazione del motore viene interrotta quando 
STO è attivato.

3 Funzione Tuneless
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Asse verticale a cinghia
- 3 metri
- Rapporto d’inerzia 6.7~26.7:1

Cartesiano XYZ
- Rapporto d’inerzia 30:1 

Banco prova
- Rapporto d’inerzia 125:1

Buone prestazioni e movimento stabile per rapporti d’inerzia fino a 250.
I guadagni si adattano alle variazioni di carico.

7 Bus di campo 

La nuova serie E1 supporta Mechatrolink-III, EtherCAT 
CoE e mega-ulink.

mega-ulink

HIWIN MIKROSYSTEM
Motion Controller

9 Diverse tipologie di motore

Un’unica serie di drive per Servomotori, motori lineari e 
motori coppia.

6 Funzione Gantry

Combinando due Servo Drives E1 è possibile realizzare un 
controllo gantry (controllo lineare + imbardata).

Host ControllerHost Controller

Position commands
(Linear/Yawing)

Pulse commands
(Linear)

Motor1 Motor2

Yawing

Linear
Motor1 Motor2

Yawing

Linear

8 Encoder

Interfaccia encoder digitale AqB o seriale Tamagawa 
integrata nel drive. L’utilizzo del modulo esterno ESC 
consente di leggere encoder analogici SIN/COS e sonde 
Hall digitali.

SIN/COS
AqB(*)

EnDat(*)
BiSS-C(*)

/TS(Temperature Sensor)
/Digital Hall

Note:(*)means release in ESC-SS.

4 Auto-Tune Avanzato

Regolazione automatica dei guadagni e dei filtri, 
soppressione delle vibrazioni e delle risonanze per 
ottimizzare le prestazioni della macchina.

Dopo l’auto-tune

Comando di posizione

Prima dell’auto-tunePrima dell’auto-tunePrima dell’auto-tunePrima dell’auto-tunePrima dell’auto-tunePrima dell’auto-tune

Lorem

Rapporto d’inerzia: 30
Vibrazioni meccaniche: 12Hz
Risonanza meccanica = 80Hz

Risposta in frequenza 

Bus di campo: EtherCAT CoE, Mechatrolink-III 

Supporta diverse tipologie di encoder 

FPD, PCB. Semiconduttore, Automazione generale, Taglio Laser

4 Auto-Tune Avanzato

Regolazione automatica dei guadagni e dei filtri, 
soppressione delle vibrazioni e delle risonanze per 
ottimizzare le prestazioni della macchina.

LLLLLLLLLLorerer mmeme

ED1-----0422

ED1----1022

ED1----2032

50

168

168

168

160

190
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60

75

ESC – X X – X X X

Tipo Riservato
RiservatoAN:SIN/COS

SS:SIN/COS + A/B + BiSS-C + EnDat

Le specifiche contenute nel presente catalogo possono essere soggette al cambiamento senza notifica


