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Die grosse Produktvielfalt von LinMot Servo
Drives ermoglicht die schnelle Realisierung von
einfachen Anwendungen mit zwei Endpositionen
bis hin zu komplexen, und hochprazisen Mehr-
achsanwendungen mit Synchronisation zur elek-
tronischen Hauptwelle.
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Die Servo Drives decken in puncto Leistung eine
grosse Bandbreite ab. Realisiert werden sowohl
Ansteuerungen von Kleinantrieben mit kleiner
Leistung als auch Hochleistung-Servomotoren
mit direkter Einspeisung aus dem Dreiphasen-
netz.
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LinMot Servo Drives

LinMot Servo Drives sind hochintegrierte Umrichter mit einem Leistungsteil zur Ansteuerung von Linearmotoren sowie einem
intelligenten Steuerteil mit integrierter Positionsregelung. Das Steuerteil ibernimmt sémtliche antriebsbezogenen Regel- und
Uberwachungsfunktionen. Es ermoglicht die direkte Positionsvorgabe von der Gbergeordneten Steuerung oder das Abfahren
intern gespeicherter Bewegungsprofile mit Hilfe einfacher analoger oder digitaler Signale. Zusatzlich lassen sich tUber die Tech-
nologie-Funktionen oder eine kundenspezifische Applikations-Software komplette Ablédufe oder Funktionen von individuellen
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Anwendungen realisieren.

Mit einer Applikations-Software kénnen kundenspe-
zifische Anwendungen komplett direkt im Drive
programmiert werden. Dies bringt vor allem dann
Vorteile, wenn sehr schnelle Ablaufe realisiert
werden mussen, fir die die Kommunikations-
geschwindigkeit oder die Rechenleistung der
Ubergeordneten Steuerung nicht ausreicht.

Force Feedback

Basisfunktionen

Trigger
Events

Time

VA-Interpolator
Curves P

Technologie-
Funktionen

Feldbus
Schnittstellen

Technologie-Funktionen sind allgemein zugdngliche
Funktionsbausteine, die eine komplette Losung

fur Standardanwendungen bieten. Die Technolo-
gie-Funktion kann die ganze Ablaufsteuerung ei-

nes Prozesses Ubernehmen. So werden bei der
Technologie-Funktion “Wickeln von Textilgar-

nen” von der Ubergeordneten Steuerung le-
diglich einige Parameter wie zum Beispiel

die Anzahl der Wicklungen vorgegeben.

Danach lauft der komplette Wickelvor-
gang automatisch ab.

Winding

Command
Table

Position
Streaming

Kurvenscheiben

Uberwachungs- und Regelfunktionen

Zu den Basisfunktionen gehort die Kommunikation mit der
Ubergeordneten Steuerung, die Sollwertgenerierung fir ge-
schwindigkeits- und beschleunigungslimitierte Punkt-zu- Punkt
Bewegungen, das Abfahren von Bewegungsprofilen, die Syn-
chronisierung der Antriebe auf eine elektronische Hauptwelle
sowie die Synchronisation in Mehrachsanwendungen.

LinMot Drives verflgen Uber alle géngigen Schnittstellen zur An-
bindung an eine Ubergeordnete Steuerung. Um eine einfache
Integration in die Steuerung zu realisieren, werden dem Kunden
umfangreiche Funktionsbausteine sowie Beispielprogramme
zur Verflgung gestellt. Diese Bausteine ermdglichen eine direk-
te und schnelle Einbindung der LinMot Drives in die Steuerung.
Uber die Funktionsbausteine kénnen neben Standard-Fahrbe-
fehlen auch Funktionen wie z.B. die Drive-Parametrierung und
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Die Grundfunktionen des Servo Drives wie die Positions- und
Stromregelung, die Ansteuerung und Uberwachung des Leis-
tungsteils, die Temperatur-, Leistungs- und Positionstberwa-
chung des Motors, Ubernimmt der Steuer-, Uberwachungs-
und Regelteil, der auch die ganze Zustandsmaschine des
Drives steuert.

Konfiguration direkt aus der Steuerung ausgefihrt werden. Die
komplette Drivekonfiguration der betreffenden Achse wird so-
mit auf der Steuerung gespeichert. Im Falle von Wartung bzw.
Austausch ermoglicht dies unter anderem die automatische
Erkennung und Parametrierung des Drives Uber den Bus. So-
mit entfallt die manuelle und zeitraubende Konfiguration der
Drives im Fehlerfall.

AUSGABE 24
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| EINLEITUNG /

Merkmale

Aufgrund der hohen Dynamik, der langen
Lebensdauer und der Méglichkeit mehre-
re Positionen anzufahren, werden LinMot
Linearmotoren haufig als Ersatz fir Pneu-
matikzylinder eingesetzt.

Die verschiedenen Endpositionen lassen
sich im Drive speichern und werden gleich
wie beim Pneumatikzylinder Gber digitale
Signale aufgerufen. Ist die Endposition er-
reicht, wird dies der Ubergeordneten Steu-
erung mittels In-Position Signal iber einen
digitalen Ausgang gemeldet. Geschwindig-
keit und Beschleunigung sind fur jede Be-
wegung frei konfigurierbar.

Im Mehrachs- oder Verbundbetrieb kon-
nen die Achsen sowohl einzeln wie auch
synchron zu einer Haupt- oder Konigswel-
le Uber die Master Encoder Schnittstelle
gesteuert werden.

Bei komplexen Konstruktionen konnen
mehrere Achsen im Master-Booster oder
im Master-Gantry Mode synchronisiert
werden. Dies erlaubt die einfache Rea-
lisierung von Portalkonstruktionen mit
zwei synchronisierten Achsen, die von der
Ubergeordneten Steuerung als eine einzige
Achse angesteuert werden.

Das Abfahren von Bahnkurven aus
einer  Ubergeordneten  (nicht  an-
schliessen)-Steuerung kann Uber die
+/-10V Schnittstelle oder den Stream-
ing Mode (PVT, PV) umgesetzt werden.
Dabei werden die vorgegeben Punkte
blitzschnell berechnet, so dass auch un-
regelmassige und komplexe Kurven dyna-
misch realisiert werden.

Mit den LinMot Servo Drives kdnnen ne-
ben Linearmotoren auch rotative Servo
Motoren oder beliebige 1/2/3-Phasen-Ak-
toren angesteuert werden.

Vor allem in der Montageautomation und
der Zuftuhrtechnik werden haufig klei-
ne und leichte burstenlose DC-Motoren
(EC Motoren) fir die Rotation eines Grei-
fers auf der Z-Achse bendtigt. Durch die
Flexibilitat der Servo Drives lassen sich
solche rotativen Motoren auf die gleiche
einfache Art und Weise in das vorhande-
ne Steuerungskonzept integrieren wie die
Linearmotoren.

Komplexe Anwendungen mit Synchroni-
sation auf eine Haupt- oder Koénigswelle
lassen sich Uber die integrierte Master
Encoder Schnittstelle problemlos reali-
sieren. Alle eingehenden Signale aus der
Hauptwelle werden vom LinMot Drive
verarbeitet und steuern abhangig davon
die Bewegungsart des Linearmotors. Zu-
sammen mit einer hochauflésenden ex-
ternen Positionssensorik kdnnen selbst
hochprézise  Positionieraufgaben im
pum-Bereich geldst werden.

Um die Integration von verschiedenen
Achsen zu vereinfachen, sind die Servo
Drives der Serie C mit den Gerateprofilen
PROFIdrive, Sercos Ill, SoE (SercosOver-
Ethercat) und CoE (CiA402) ausgestattet.
Durch die Verwendungvon Gerateprofilen
wird dem Anwender nicht nur die Einbin-
dung von ,fremd® Drives in die Achssteu-
erung vereinfacht, ein weiterer positiver
Aspekt ergibt sich namlich auch durch
den automatischen Datenaustausch in
Echtzeit und der Erhéhung des Determi-
nismus in der Anlage.

LinMot Motoren mitder Plug and Play Funkti-
onalitat werden von den Servo Drives A1100
/C1200/C1100/E1200/E1400 automatisch
erkannt und sind sofort einsatzbereit.

Der Servo Drive liest beim Einschalten die
Werte ein und setzt die Parameter ent-
sprechend. Die Auswahl der erforderlichen
Typenparameter aus einer umfangreichen
Bibliothek entfallt. Ohne die Konfigurati-
onssoftware hochfahren zu mussen, kon-
nen unmittelbar erste Befehle direkt durch
die SPS oder Steuerung gesendet werden.
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Zur Vermeidung eines unerwarteten An-
laufs verflgen die Drives des Typs C1200 /
C1100/E1200/E1400 Uber die STO Funk-
tion zur sicheren Abschaltung der End-
stufe. Der Antrieb kann mithilfe des ,Safe
Torque Off* nach der Abschaltung keine
Kraft mehr erzeugen. Eine Funktionale
Sicherheit ist derzeit in Vorbereitung und
kann bereits heute mit externen Kompo-
nenten gelost werden.

Die aktuellen LinMot Drives sind mit CE
gekennzeichnet und nach der UL-Vor-
schrift fir frequenzabhéngige Steuerge-
rate, als Komponenten zugelassen. Somit
erflllen sie die Anforderungen fur den US
und kanadischen Markt.

SERVO DRIVES 8411
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Konfiguration mit LinMot Talk

Die Konfigurationssoftware LinMot Talk ist eine MS-Windows basierte Oberflache, die den Anwender bei der Inbetriebnahme
und der Konfiguration der LinMot Servo Drives unterstitzt. Die Software besitzt eine leistungsféhige modulare grafische Oberfla-
che, die alle Aufgaben im Umfeld der LinMot Servo Drives abdeckt. Zudem kénnen die Antriebe im Betrieb bei laufender Maschi-
ne Uberwacht und die aktuellen Bewegungsablaufe im Detail analysiert werden (Monitoring). Uber das integrierte Control Panel
hat der Anwender direkten Zugriff auf das Control- und Statuswort sowie sémtliche Befehle, die auch von der Ubergeordneten
Steuerung aufgerufen werden kdnnen.
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Mit dem “Parameter Inspector” werden
die Drives auf einfache Art und Weise pa-
rametriert. Dem Anwender stehen viel-
faltige Einstellmoglichkeiten fir die Be-
triebsarten, das Fehlermanagement und
die Reglerparameter zur Verfligung. Es
kdnnen ganze Parametersétze abgespei-
chert, geladen und ausgedruckt werden.

Der “Kurve Editor” dient zur Erstellung
von Verfahrprofilen. Bestehende Kurven
konnen geladen, abgespeichert, editiert,
aneinandergefiigt und ausgedruckt wer-
den. Im Weiteren konnen komplexere
Bewegungsabldufe nach belieben in MS-
Excel generiert und auf den Drives gela-
den werden.

Das integrierte Oszilloskop hilft dem
Anwender bei der Inbetriebnahme und
Optimierung des Antriebsystems. Es kon-
nen interne Variablen wie Soll- und Istpo-
sition, in Echtzeit aufgezeichnet, auf dem
Bildschirm dargestellt und anschliessend
ausgedruckt werden. Die aufgezeichneten
Daten kénnen im CSV-Format fur die Wei-
terverarbeitung in MS-Excel oder fir Doku-
mentationszwecke gespeichert werden.

Mit dem “Fehler Inspector” hat der Anwen-
der die Moglichkeit, die abgespeicherten
Fehler sowie die aktuell anliegenden War-
nungen und Fehlermeldungen der LinMot
Servo Drives auszulesen. Die Liste der letz-
ten Fehlermeldungen werden zusammen
mit dem Stand des Betriebsstundenzah-
lers im nichtfllichtigen Speicher des Servo
Drives abgelegt.

AUSGABE 24
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Ubersicht Servo Drives

g A1100

Platzsparender Servo

F %
lﬁu. i Einsatz im Apparatebau.

C1100

Kompakter Drive fur
einen idealen Einsatz bei

! Drive fiir einen optimalen
Punkt zu Punkt Bewegung.

C1200 k- E1200

ﬂ. 4l |
| Servo Drive flir anspruchsvolle | High-End Servo Drive
g Aufgaben mit Achs-, (nicht 5 1 mit Konfiguration tber
anschliessen)-Synchronisati- | ETHERNET.
; on sowie einer industriellen

i T
Ll g
ETHERNET Schnittstelle. |
hhl .
Hﬂg ﬁ

h - iﬁ{'.\-"l.-_-._
C1400 ' E1400
I
1
Servo Drive mit direkter | Servo Drive fir P10-Motoren
Netzeinspeisung fir einfache | mit direkter Netzeinspeisung

Bewegungen sowie komplexe
Achs-Synchronisation. Ent- - !1; gie. Ausgestattet mit einer

wickelt fir die Steuerung der 1 ETHERNET KONFIG-Schnitt-

und 3x400 VAC Technolo-

P10 Motorfamilie. stelle.
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Technische Spezifikationen

Motorspeisung

Motorstrom

Ansteuerung von

LinMot Motoren POx/ PRO1
LinMot Motoren P10
Rotative Motoren

EC02 Motoren

AC Servo Motoren

3rd Party Motoren

Funktionen

Ethernet & Feldbusse

11

Schnittstellen

Analoge Eingdnge 0..10V / +-10V
Anzahl digitale Ein- / Ausgénge
Bremsausgang

Externe Encoder

Timings

Min. Bus Zykluszeit
PWM Frequenz
Trigger Befehle
Positionsregler
Konfiguration

RS 232

ETHERNET

ETHERNET - Remote Zugriff

1844 SERVO DRIVES

A1100

24...72VDC

8A

ok

Punkt zu Punkt
Interne Ablaufsteuerung

Bewegungsprofile

CANOpen

1/0
6/2

250 ps
16 kHz
>250 us
250 ps

C1100

24...72VDC

25A

bk

Punkt zu Punkt
Technologie Funktion Kraftregelung
Interne Ablaufsteuerung

Bewegungsprofile

PROFINET
EtherCAT (LinMot Profile)
EtherCAT (CiA402)
EtherCAT (SoE)
CANOpen

11
4/2
24V/0.5A

A/B/Z (RS422)
ss|
BISS

250 ps
16 kHz
>250 us
250 us

C1200

24...712VDC

25A

pk

Punkt zu Punkt

Rucklimitierte Fahrbefehle
(nicht anschliessen) Motion
Technologie Funktion Kraftregelung
Interne Ablaufsteuerung

Bewegungsprofile

PROFINET

PROFINET Profidrive

EtherNet/IP
Sercos Il
Powerlink
LinUDP
EtherCAT

EtherCAT (CiA402)

EtherCAT (SoE)

11
4/2
24V/0.5A

A/B/Z (RS422)
ss|
BISS
EnDat

125us
16 kHz
>125us
125 s

AUSGABE 24
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E1200

24...72VDC

32A

ok

Punkt zu Punkt
(nicht anschliessen) Motion

Master Encoder / CAM

Band Synchronisation
Master Booster (bis zu 4 slaves)
Master Gantry (bis zu 4 slaves)

Wickelapplikation
Technologie Funktion Kraftregelung
Interne Ablaufsteuerung

Bewegungsprofile

PROFINET
PROFINET Profidrive
EtherNet/IP
Sercos Il
Powerlink
LinUDP
Profibus DP
CANOpen
EtherCAT
EtherCAT (CiA402)
EtherCAT (SoE)
LinRS

2/1
8
24V/1.0A

A/BJZ (RS422)
Sin/Cos (1Vpp)

SSI (only position recovery)

200 ps
20 kHz
>100 us
100 ps

AUSGABE 24
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C1400

1x200...240VAC

15A

ok

Punkt zu Punkt
Rucklimitierte Fahrbefehle
(nicht anschliessen) Motion

Master Encoder / CAM
Band Synchronisation
Technologie Funktion Kraftregelung
Interne Ablaufsteuerung

Bewegungsprofile

PROFINET
PROFINET Profidrive
EtherNet/IP
Sercos IlI
Powerlink
LinUDP
CANOpen
EtherCAT
EtherCAT (CiA402)
EtherCAT (SoE)

1/1
4/2
24V/1.5A

A/B/Z (RS422)
ss|
BISS
EnDat

250 ps
8kHz
>125us
125us

E1400

3x400...480VAC

24,

Punkt zu Punkt
Rucklimitierte Fahrbefehle
(nicht anschliessen) Motion

Master Encoder / CAM
Band Synchronisation
Master Booster (bis zu 4 slaves)
Master Gantry (bis zu 4 slaves)

Wickelapplikation

Technologie Funktion Kraftregelung

Interne Ablaufsteuerung

Bewegungsprofile

PROFINET
PROFINET Profidrive
EtherNet/IP
Sercos Il
Powerlink
LinUDP
Profibus DP
CANOpen
EtherCAT
EtherCAT (CiA402)
EtherCAT (SoE)
LinRS

2/1
8
24V/1.5A

A/B/Z (RS422)
ssl
BISS
EnDat

250 us
8 kHz
>125us
125us
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SERIE A1100

Absolute / relative Positionierbefehle
Rucklimitierte Fahrbefehle

Abfahren von Bahnkurven

SPS oder eigenstandige Losungen
Digitale 10's

Unterstutzt Plug and Play

CE/UL/CSA

AUSGABE 24
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Servo Drive A1100

Drives der Serie A1100 sind kompakte Servo Drives fur
Linearmotoren mit einer 32-Bit Positionsauflosung

und integrierter Leistungsstufe.

Die Drives eignen sich flr einfachste und standard 'ﬁ'”m"
Positionsaufgaben mit Punkt-zu-Punkt Bewegungen TE
und verfligen Gber eine Plug and Play Funktion. ';!':
N N
Voo ‘
E316095 c €
INT. CONT. EQ.
C US uLsosc

ANBINDUNG AN DIE
MASCHINENSTEUERUNG

Die Servo Drives der Serie A1100 kon-
nen von Maschinensteuerungen vieler
Hersteller oder Marken mittels digitaler
Ein- und Ausgénge und serieller- oder
CANopen Schnittstelle angesteuert wer-
den.

1848 SERVO DRIVES

| iz
1}.:. %

1T 7% It

PROZESS- UND
SENSORSCHNITTSTELLEN

Als schnelle Prozessschnittstellen zur di-
rekten Auswertung von Sensorsignalen
stehen frei programmierbare analoge
und digitale Eingange und schnelle Trig-
gereingange zur Verflgung,.

JLinwor ] N

Die Servo Drives bendtigen zwei getrenn-
te Speisungen fur den Logik- und den
Leistungsteil.

Bei einem Nothalt und dem sicheren
Stillsetzen des Antriebs wird lediglich die
Leistungsspeisung vom Drive getrennt.

Die Logikspeisung und der Steuerteil lau-
fen weiter.

AUSGABE 24
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Systemintegration

Servo Drives der Serie A1100 verflgen
Uber analoge und digitale Ein- und Aus-
gange, serielle Schnittstellen und Feld-
busse. Damit bleibt der Anwender unab-
héngigvon der Wahl der iibergeordneten
Steuerung.

Zusatzlich konnen die Antriebe mit opti-
onaler Peripherie wie Referenz- und End-
lagenschalter ausgerustet werden.

Durch Flexibilitdt und die kompakte
Bauform bieten die LinMot Servo Drives
der Serie A1100 in Ein- und Mehrachs-
anwendungen mit Linearmotoren eine
durchgéngige Losung fir ein flexibles
Antriebskonzept.

Ubergeordnete NC- oder CNC Steue-
rungen mit CANopen Schnittstelle kom-
munizieren mittels zyklischem Zielwert
oder “Position Streaming” mit den Servo
Drives.

Dabei wird die in der Ubergeordneten
Steuerung berechnete Position und Ge-
schwindigkeit zyklisch zum Servo Drive
Ubertragen. Fur die Ubertragung steht der
P, PV oder PVT Modus zur Verflgung.

AUSGABE 24
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Feldbusse und Schnittstellen zur Gibergeordneten Steuerung

CAN
open

Digital
1/0°s

Logik Linmot

Optionale Endlagen- und Referenzschalter

Servo Drive
N
A1100

Speisung

Motor
peisung

Speisung

Positionsregler:
«32 Bit Positionswerte
«Auflosung 0.1pm

Run Modes:

«VA Interpolierte
Bewegungen

«Analoge Positionsvor-
gabe

«Run Kurven

«Zwei-Punkt-Trigger

Limit - Home Limit +
Schalter | | schalter] | Schalter
| | |
1 1 1
1 1 1
1 1 1

1 1

LinMot Linearmotor

) «Streaming P, PV,PVA
oo
% Trigger-
o | rneeer
£ ||Eingang Gespeicherte Kurven:
1]
A «Max. 50 Kurven
& +Max. 87000
S .
S lcapture Einstellwerte
2 Interne Ablaufsteuer-
2 ung:
S |Analoge « Mit bis zu 255 Befehlen
¥ [Eingénge
oo
& | Rs232
]
&2
MOTOR SCHNITTSTELLEN

A1100 Servo Drives bieten alle notwendi-
gen Schnittstellen um Linearmotoren mit
optionaler externer Peripherie wie Endla-
gen- und Referenzschalter zu betreiben.

Optionale Bremse B

Die Parametrierung und Konfiguration
der Servo Drives erfolgt iber RS232.

Fur die Konfiguration steht die komfor-
table PC Software LinMot Talk zur Verfu-
gung. Fur die einfache und schnelle In-
betriebnahme der Achsen stehen neben
der Online- Dokumentation umfangrei-
che Debugging Werkzeuge wie ein Os-
zilloskop oder ein Fehler Inspector zur
Verfugung.

SERVO DRIVES 8491
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Hub [mm]

\'
a

m

m

Goto 100 mm

S =2,5m/s
= 3,0 m/s?

Zeit [ms]

Bei der direkten Positionsvorgabe mittels absoluter oder relativer Positionie-
rung wird die gewlnschte Position mit einem im Drive berechneten Bewe-
gungsprofil angefahren. Zur Auswahl stehen absolute und relative Bewegun-
gen mit Vorgabe der maximalen Geschwindigkeit und der Beschleunigung
sowie ruckoptimierte Bewegungen (Rucklimitiert und Bestehorn). Die Posi-
tionierbefehle kénnen Uber die serielle Schnittstelle, CANopen oder einen
Triggereingang aufgerufen werden.

Hubbereich: +100m
Positionsauflésung: 0.1 um (32Bit)
Geschwindigkeitsauflésung: 1.0 um/s (32Bit)
Beschleunigungsauflésung: 10.0 um/s? (32Bit)

Hub [mm]

Kurve 1

Startkurve 1

Zeit [ms]

Auf den Drives der Serie A1100 lassen sich bis zu 50 verschiedene Bahnkur-
ven mit bis zu 8’000 einzelnen Stitzpunkten speichern. Damit kann der Motor
beliebig komplexe Bahnkurven abfahren, die beispielsweise mittels CAD Pro-
grammen berechnet wurden und auf dem Drive gespeichert werden (Excel
CSV-Format). Die Bahnkurven kénnen Uber die serielle Schnittstelle, Feldbu-
sse oder den Triggereingang aufgerufen werden.

Hubbereich: +100m
Positionsauflosung: 0.1 um (32Bit)
Bewegungsprofile: Max. 50 Bahnkurven
Kurvenpunkte: Max. 8’000 Punkte

Hub [mm]

Kurve 1

Goto Pos 125 mm
mit Profil 1

Zeit [ms]

Fur das Anfahren einer Absolutposition oder das Verschieben um eine Rela-
tivposition kdnnen nebst dem VA-Interpolator beliebige Bewegungsgesetzte
hinterlegt werden. Diese werden anhand von Bewegungsprofilen auf dem
Drive gespeichert (Excel CSV-Format). So konnen die Positionen beispiels-
weise mit sinusférmigen Bewegungen zur Optimierung der Verlustleistung
oder speziell ruckoptimierten Bewegungsprofilen angefahren werden.

Hubbereich: +100m
Positionsauflosung: 0.1 um (32Bit)
Bewegungsprofile: Max. 50 Bahnkurven
Kurvenpunkte: Max. 8’000 Punkte

Hub [mm]

1850 SERVO DRIVES

Zeit [ms]

Ubergeordnete NC Steuerungen mit Feldbus oder ETHERNET Schnittstelle
kommunizieren mittels “Position Streaming” mitden Servo Drives. Dabei wird
die in der Gibergeordneten Steuerung berechnete Position und Geschwindig-
keit zyklisch zum Servo Drive Ubertragen. Fir die Ubertragung steht der P, PV
oder PVA Modus zur Verfligung.

Positionsauflosung: 32 Bit
Geschwindigkeitsauflosung: 32 Bit
Interpolator: 4 kHz
Zykluszeite: 0.5-5ms

AUSGABE 24
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Wait Input

ov 10v
Position Position

AUSGABE 24
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In der Command Table kédnnen ganze Bewegungssequenzen mit bis
255 einzelnen Verfahrbefehlen oder Kommandos gespeichert werden.
Dies bringt vor allem dann Vorteile, wenn komplette Bewegungsse-
quenzen sehr schnell und ohne die Totzeiten der Ubergeordneten
Steuerung ausgefihrt werden sollen. In der Command Table hat der
Programmierer Zugriff auf sdmtliche Verfahrbefehle, die internen Para-
meter und die digitalen Ein- und Ausgénge.

Kommandos: max. 255
Zykluszeit: 250 psec

Bei der analogen Positionsvorgabe fahrt der Linearmotor eine zur Ein-
gangspannung proportionale Position an. Die Position wird entweder
kontinuierlich eingelesen oder erst bei einer steigenden Flanke des
Triggersignals ausgewertet. Um unkontrollierte Positionsspriinge zu
verhindern, fahrt der Motor die Positionen mit einer frei programmier-
baren max. Beschleunigung und Geschwindigkeit an (VA-Interpolator).

Eingdnge: Analog-Eingang X44
Spannungsbereich: 0-10VDC
Auflosung: 10 Bit

Abtastrate: 250 usec

SERVO DRIVES 8511
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CANopen o "Point

A1100-GP

»

»

»

»

»

»

Absolute & Relative Positioning

Zeit based Bewegungsprofile

Intern abgespeicherte Bewegungsprofile
Position Streaming

Analoge Positionsvorgabe Target
Kundenspezifische Funktionen

Die LinMot A1100-GP Drives unterstiitzen das CiA S301 Kommu-
nikationsprotokoll. Die folgenden Ressourcen sind verflgbar:

47_

PDO,4 R_PDO, 1T_SDO, 1 R_SDO

Die folgenden Protokolle werden ebenfalls durch diese Drives
unterstitzt:

»

»

»

»

1852

NMT Fehler Kontrolle (Nodeguarding- oder HeartBeat
Protokoll)

PDO (Ubertragungstypen 1 bis 254)

SDO Upload und Download

NMT (Start, Stop, Enter PreOp, Reset Node,

Reset Communication, Boot-Up Message)

SERVO DRIVES

X2: Motorphasen
X3: Motor Signal

X44: Motorperipherie I/O

A1100

— LEDBus
Cé B — S5:Schalter
e i —— LED Zustandsanzeige
2

X19: System Konfiguration RS232

X42/43: Control IN / OUT

X40/41: Speisung IN / OUT

E316095 c €
INT. CONT. EQ.
c us uLs08C

Dank ihrer einfachen Steuerung durch digitale Inputs und Aus-
gange sind A1100 Drives ein exzellenter Ersatz fir pneumatische
Zylinder.

Durch den Einsatz von digitalen Inputs oder CAN Bus kann sich
der Linearmotor auf programmierbare Positionen bewegen.
Sobald der Linearmotor die Sollposition erreicht hat wird der
In-Position Output ausgeldst

Der Linearmotor kann dadurch wie ein programmierbarer Pneu-
matikzylinder mit Endpositionsschaltern kontrolliert werden.

AUSGABE 24
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Speisung
3x400VAC
230VAC %

Z

7
Z
Z
Z
Z

Z

Z
Z

115VAC 22" speisung

Motor

Serie A1100

X40/ X41

PWR+

Logikspeisung IN

PGND
(24...85VDC)

+24VDC

MASCHINEN-
STUERUNG,
PLC,

IPC

DGND

X42/X43

Isolierter CAN

CDIGIN1..3

SYSTEM / KONFIG

CDIGOUT1

AUSGABE 24
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RS232

PH1+

PH1-
PH2+

PH2-

PE/Schirm I

Fo———

Linearmotor

ANALOG

5VSIN/COS

POSITIONSENSOR

TEMP INPUT

DGND

+24VDC

Logikspeisung OUT

DGND

MPDIGIN 1

MP DIG IN 2

MPDIGIN 3

MPDIGOUT 1

AN IN (0..10V)

1SO. CAN L

ISO. CANH

CANopen

ISO. CAN GND
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1 D Nr Bezeichnung LinMot Linearmotor Farbe
2 I:l 1 PH1+ /U Motor Phase 1+ rot
3 I:l 2 PH1- )V Motor Phase 1- pink
4 D 3 PH2+ /W Motor Phase 2+ blau
5 D 4 PH2- /X Motor Phase 2- grau
5 SCRN Schirm
Molex »  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden
Mini-Fit Jr.™ »  Kabellang <30m
g/'(?geg lA;Z'?Nr“ » 13 AMaximalstrom pro Kontakt, wenn der Stecker mit einer Buchse gepaart ist, welche mit dem Kon-
e takt 45750 Mini-FitR Plus HCS Crimp Terminal bestlckt ist und eine Litzendicke von AWG 16 hat.
X3 MOTORSENSOR
Nr LinMot Linearmotor
1 DGND
B0 i
5 DD ) 2 Temp
3 Sensor Sinus
6 DD 3 4 +5VDC
5 (Nicht anschliessen)
Molex 6 Sensor Cosinus
Mini-Fit 3.0™
Molex Art. Nr.: »  +5V(X3.4) und DGND (X3.1) nur filr die Speisung der internen Hallsensoren verwenden (max. 100mA).
43045-0600 »  Kabelldng <30m
»  Vorsicht: DGND (X3.1) darf nicht mit der Erdung verbunden werden!
MOTOR LINEARMOTOR WIRING MIT LINMOT LINEARMOTOR CABLE (K-, KS- AND KR-TYPES)
TEMP
COSINUS
SINUS
Mini-Fit 3.0™ 4
Molex Art. Nr.: oorp SR o S
43045-0600 +5VDC CRON L \
GELB i ! \
INNER SCHIRM il \ E
WEISS \ IT I: &
PHASE 1+ R I g
Molex D PHASE 1- - 1|- %
Mini-Fit Jr.™ D P , =
Molex Art. Nr.: ] PHASE 2+ BLAU :
50-36-1747 OJ PHASE2- GRAU
D Ausserer Schirm

An PE anschliessen

» Fir die Verbindung zwischen Linearmotor und Servo Drive, sollten nur die speziell geschirmten LinMot Kabeltypen K, KS oder KR verwendet werden.

» Die Kabellange zwischen Linearmotor und Servo Drive kann bis zu 30m sein.

» Motorkabel die vom Kunden produziert wurden, missen mit einer Testspannung von 1500VDC getestet werden.

» Ein unsachgemass hergestelltes Motorkabel kann den Linearmotor und/oder den Servo Drive beschadigen.

» Der minimale Biegeradius muss sowohl bei stationaren als auch bewegten Motorkabeln beachtet werden.

» Das Motorkabel darf nicht ein- oder ausgesteckt werden, solange die Spannung noch anliegt.

» Der &ussere Schirm des Motorkabels muss so nah wie moglich am Drive an PE angeschlossen werden.

» Ein Ferritkern (5mm, 1440hm @ 100MHz, e.g. Wurth Elektronik, Art.Nr.: 7427114) muss moglichst nah am Drive um die Motorphasen mon-
tiert werden.

AUSGABE 24
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1 @Y
1| ]rs

2|(C][ L

10A trage
PWR+ 24...85VDC
PGND EGND)
3Atrage
+24VDC 22...26VDC
DGND DGND

] rs

mionlie;iuri“ »  Speisung Motor: 72VDC nominal, 24...85VDC
»  Absolute max. Belastung 72VDC +20%.

Molex Art. Nr: »  Externe Sicherung: Speisung Motor = 10AT (10A trage) / min. 100VDC

50-36-2306 » Logikspeisung = 3AT (3A trdge) / min. 100VDC
»  Falls die Motorspannung mehr als 90VDC uberschreitet fallt der Controller in den Status ,Fehler*
»  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden
» 13 AMaximalstrom pro Kontakt, wenn der Stecker mit einer Buchse gepaart ist, welche mit dem

Kontakt 45750
»  Mini-FitR Plus HCS Crimp Terminal bestlckt ist und eine Litzendicke von AWG 16 hat.
X42 [ X43 CONTROL IN/OUT

8 1 CDigIN1 Input hohe Spannung: Vin > 16VDC, Input tiefe Spannung: Vin < 8VDC
% 2 CDigIN2 Input hohe Spannung: Vin > 16VDC, Input tiefe Spannung: Vin < 8VDC
1 3 CDigIN3 Input hohe Spannung: Vin > 16VDC, Input tiefe Spannung: Vin < 8VDC
8 % 4 CAN GND
1 5 CAN GND
6 CDigOUT 1 Open Collector Output, 100k Pull-Up to +24VDC
RJ-45 7 Isolierter CAN H
geschirmt 8 Isolierter CAN L
Gehause Schirm
»  ZurVerkabelungist ein paarweise verdrilltes Kabel (1-2, 3-6, 4-5, 7-8) zu verwenden
»  X42istintern mit X43 verbunden (1:1 Verbindung)
»  Kabelldnge <30m
»  Galvanisch isolierter CAN Transceiver entspricht den Spezifikationen des 1ISO11898-2 Standards
»  Bemerkung: Ein 120 Ohm Terminierungswiderstand kann mit dem Schalter S5.1 Drive intern verbun-
den werden.
X44 MOTORPERIPHERIE I/O
s ([ ][ 1 DGND
7 DD 2 2 MP Dig IN 1 Input hohe Spannung: Vin > 16VDC, Input tiefe Spannung: Vin < 8VDC
3[DD 3 3 MP Dig IN 2 Input hohe Spannung: Vin > 16VDC, Input tiefe Spannung: Vin < 8VDC
9 D D 4 4 CANGND Verwenden Sie ein separates geschirmtes twisted pair Kabel fiir die CAN Verbindung
10 D D 5 5 Isolierter CAN H Verwenden Sie ein separates geschirmtes twisted pair Kabel fir die CAN Verbindung
6 +24VDC OUT Max. Strom: 2.5A
7 MP Dig OUT 1 Open Collector Output, No Pull-Up, Max. Spannung
Molex 8 MP Dig IN 3 Input hohe Spannung: Vin > 16VDC, Input tiefe Spannung: Vin < 8VDC
Mini-Fit 3.0™ 9 AN IN (0...10V) Analog-Eingang 0V..10V
10 Isolierter CAN L Verwenden Sie ein separates geschirmtes twisted pair Kabel fiir die CAN Verbindung
Molex Art. Nr.:
43045-1000 »  Galvanisch isolierter CAN Transceiver entspricht den Spezifikationen des 1ISO11898-2 Standards
»  Der CAN Bus auf X44 ist identisch mit dem auf X42/43
»  Bemerkung: Ein 120 Ohm Terminierungswiderstand kann mit dem Schalter S5.1 driveintern verbun-
den werden.
»  Verwenden Sie ein separates geschirmtes twisted pair Kabel flir CAN L und CAN H, wenn Sie den CAN
Bus mit X44 verbinden. Schliessen Sie die Schirmung des Kabels so wie méglich am Drive an PE an.
»  Kabellange <30m
AUSGABE 24
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Nr Beschreibung
6
1 RS232 Tx
i 2 GND
—— 3
1 %2 3 GND
1 4 RS232 Rx
5 (Nicht anschliessen)
RJ-12 6P6C 6 (Nicht anschliessen)
ungeschirmt

BUS Zustandsanzeige

BUS BUS .
Error @ O Grln OK

Rot Fehler

Die Verwendung dieser LEDs ist abhangig von der Art des betriebenen Feldbusses.
Bitte konsultieren Sie das entsprechende Handbuch fiir weitere Informationen.

11 S5
S5.3 Bootstrap (Fabrikeinstellung = off)
o B 0
] S5.2 Parameter Standard (Fabrikeinstellung = off)
N S5.1 CAN Terminierung (Fabrikeinstellung = on)
LEDS ZUSTANDSANZEIGE

Zustandsanzeige

Error [Q) L) 24VOK

WarnmEN Grin 24V Logikspeisung OK
Gelb Motor freigegeben / Fehler Code (Low Nibble)
Gelb Warnung / Fehler Code (High Nibble)
Rot Fehler

AUSGABE 24
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Mittelpunkte
124
116
i
b ]
B, & N
A T
Yy — b @N
y_—
v
/
N

Abmessungen mm
Befestigungspunkte fiir M3
Schrauben

A1100 Single axis drive

Breite mm (in) 255 (1.0)
Hohe mm (in) 124 (4.9)
Tiefe mm (in) 84.5 (3.3)
Gewicht g (Ib) 340 (0.75)
Gehduse P 20
Lagertemperatur °C -25..40
Transporttemperatur °C -25..70
. N 0...40 mit spez. Leistung (UL)

S0 P SE T € 40...50 mit reduzierter Leistung
Relative Luftfeuchte % 95 (nicht-kondensierend)
Verschmutzung IEC/EN 60664-1 Verschmutzungsgrad 2
Max. Gehdusetemperatur °C 70
Max. Energieaufnahme w 30

o . . . 20(0.8) horizontal
Min. Distanz zwischen Drives mm (in) 50(2)  vertikal

AUSGABE 24
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A1100-GP-LC-0S-000 Mini CANopen Drive (72V/8A) 0150-2499

I =

DCO01-X44-4m Kabel 10's fiir AL100/X44, 4m offene Kabelenden 0150-3553
DC01-X40-4m Kabel Speisung A1100/X40, 4m offene Kabelenden 0150-3545
DC01-X40/41-0.15 m Kabel Speisung A1100/X40-X41, 0.15m Daisy Chain 0150-3552
11
AUSGABE 24
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SERIE C1100

Absolute / relative Positionierbefehle

Rucklimitierte Fahrbefehle

Abfahren von Bahnkurven

SPS oder eigenstandige Losungen

Digitale und analoge I0's

Sicher abgeschaltetes Moment

Schnittstelle fur Inkremental- und Absolut-Sensor

Unterstutzt Plug and Play

CE/UL/CSA

AUSGABE 24
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Servo Drive C1100

Drives der Serie C1100 sind Achssteuerungen mit 32-
Bit Positionsauflésung und integrierter Leistungsstufe

flr Linearmotoren und rotative Antriebe.

Die Drives eignen sich fir einfachste und standard Po-
sitionieraufgaben mit Punkt zu Punkt Bewegungen.

ANBINDUNG AN
DIE MASCHINENSTEUERUNG

Die Servo Drives der Serie C1100 kénnen
von Maschinensteuerungen vieler Her-
steller oder Marken mittels digitaler Ein-
und Ausgadnge, Gber CAN Bus oder Indust-
rial Ethernet angesteuert werden.

Bus-Schnittstellen:

»  Profinet
» EtherCat, Sok, CoE
» CANopen

Serielle Schnittstellen RS422 / RS485:
» LinRS

1860 SERVO DRIVES

-

PROZESS- UND
SENSORSCHNITTSTELLEN

Als schnelle Prozessschnittstellen zur di-
rekten Auswertung von Sensorsignalen
stehen frei programmierbare analoge
und digitale Eingdnge und schnelle Trig-
gereingange zur Verflgung.

Die Sicherheits-I0's bei den Servo Drives
mit der -1S Option und mit CAN oder in-
dustrial ETHERNET ermoglicht das sicher
Stillsetzen der Antriebe mittels Steuersi-
gnalen (STO), ohne dass die Leistungs-
speisung unterbrochen wird.

Drives mit -0S Option haben keine Sicher-
heits-10's und sind einfacher zu verkabeln
in Anwendungen ohne Sicherheitsandfor-
derungen.

'
11 BT W e
H
“ml.
2l - - —

i

!
g

Die Servo Drives weisen zwei getrennte
Eingdnge fur den Logik- und den Leis-
tungsteil auf.

Dies hat den Vorteil, dass der Drive und
der Linearmotor bei einem Neustart der
Maschine nicht neu initialisiert werden
mussen, da samtliche Prozessdaten in-
klusive der Istposition des Linearmotors
noch aktuell sind.

AUSGABE 24
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Systemintegration

Die flexible Hardware ermoglicht die
Ansteuerung von beliebigen 1/2/3-Pha-
sen-Motoren. So konnen auch rotative
Servo Motoren kleiner Leistung wie burs-
tenlose DC Motoren in das gleiche Steue-
rungskonzept integriert werden.

Zusatzlich konnen die Antriebe mit opti-
onaler Peripherie wie Referenz- und End-
lagenschaltern, hochprazisen externen
Positionssensoren oder einer mechani-
schen Haltebremse ausgerUstet werden.

Servo Drives der Serie C1100 verfigen
Uber analoge und digitale Ein- und Aus-
gange, serielle Schnittstellen, CAN Bus
und ETHERNET Anbindung. Damit bleibt
der Anwender unabhéngig von der Wahl
der Ubergeordneten Steuerung. Fir jede
SPS oder IPC Losung ist die passende
Schnittstelle mit den entsprechenden
Protokollen verflighar.

Durch Flexibilitdt und die kompakte
Bauform bieten die LinMot Servo Drives
der Serie C1100 in Ein- und Mehrachs-
anwendungen mit Linearmotoren und
anderen Aktuatoren eine durchgangige
Losung flr ein flexibles Antriebskonzept.

IDEAL FUR PUNKT ZU PUNKT
BEWEGUNGEN

Serielle Schnittstellen, CAN und industrial
Ethernet garantieren flexible und schnelle
Kommunikation.

Die kostenoptimierte Gestaltung der
Drives der Serie C1100 machen sie zum
idealen Drive fiir Punkt zu Punkt Bewe-
gungen und fir den Ersatz von Pneuma-
tikzylindern. Die Steuereung zeichnet sich
zudem durch héhere Geschwindigkeiten,
langere Lebensdauer und hohe Flexibili-
tataus.

AUSGABE 24
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Feldbusse und Schnittstellen zur ibergeordneten Steuerung

L Sercos
ProfiNet %Zﬁ_r CAN [l);gtzl over Eth-
open erCAT

DS402
over Eth- :;Ss
erCAT

L1 I [ 1
T

Optionale Endlagen- und Referenzschalter

Limit - Home Limit +
Schalter | | Schalter | | Schalter
1 | |
1 1 1
1 1 1
1 1 1

1 1

T 1 1

1 1 1

1 1 1

1 1 1

1 | |

[ |

Externer
Positions-|

sensor

Optionale Bremse ! !

Optionaler externer Positionssensor

] LinMot
%k L;?Lkn Servo Drive
g peisung Serie
s C1100
(_jc) Motor
S |Speisung Positionsregler:
o 32 Bit Positionswerte
s *Auflésung 0.1um
(7}
‘Q [Sicherhei Run Modes:
w «VA Interpolierte
Bewegungen
*Analog Position
*Bewegungsprofile
(Kurven)
«Zwei-Punkt-Trigger
«Streaming P, PV, PVT
*(Step, Direction)
8) Gespeicherte Kurven:
c || Trigger- *Max. 50 Kurven
‘S, | Eingange +Max. 8110 Stiitz-
£ punkte
[)
@
@ | capt Command Table:
N | “apre -mit bis zu 255
o Befehlen
Q<
©
£ | ooatog
@ Eingange
2
=
5 RS232 | <)
NG
MOTOR SCHNITTSTELLEN

C1100 Servo Drives bieten alle notwen-
digen Schnittstellen um Linearmotoren
oder rotative Antriebe mit optionaler
Peripherie wie Referenz- und Endlagen-
schaltern, hochprazisen externen Positi-
onssensoren oder einer mechanischen
Haltebremse auszuristen.

Fir die Konfiguration steht die komfortab-
le PC Software LinMot Talk zur Verfligung.
Fir die einfache und schnelle Inbetrieb-
nahme der Achsen stehen neben der
Online- Dokumentation umfangreiche
Debugging Werkzeuge wie ein Oszilloskop
oder ein Error Inspector zur Verflgung.

Feldbus und Ethernet Drives kdnnen di-
rekt durch die Ubergeordnete Steuerung
konfiguriert werden, indem die Konfigu-
rationsparameter Uber Bus/Ethernet ge-
laden werden.
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Hub [mm]

Goto 100 mm

V. ..=2,5m/s

a . =3,0m/s
Zeit [ms]

ABFAHREN VON BAHNKURVEN
Hub [mm)]
Startkurve 1
Kurve 1

Zeit [ms]

Hub [mm]
Goto Pos 125 mm
mit Profil 1
+
Kurve 1 1
: Zeit [ms]
POSITIONS-STREAMING
Hub [mm)]
Zeit [ms]

1862 SERVO DRIVES

Bei der direkten Positionsvorgabe mittels absoluter oder relativer Positionie-
rung wird die gewtinschte Position mit einem im Drive berechneten Bewe-
gungsprofil angefahren. Zur Auswahl stehen absolute und relative Bewegun-
gen mit Vorgabe der maximalen Geschwindigkeit und der Beschleunigung,
Sinus Bewegungsprofilen sowie ruckoptimierte Bewegungen (Rucklimitiert
und Bestehorn). Die Positionierbefehle konnen tber die serielle Schnittstelle,
CANopen, Ethernet oder einen Triggereingang aufgerufen werden.

Hubbereich: £100m
Positionsauflosung: 0.1 um (32Bit)
Geschwindigkeitsaufléosung: 1.0 um/s (32Bit)
Beschleunigungsauflésung: 10.0 um/s’ (32Bit)

Auf den Drives der Serie C1100 lassen sich bis zu 50 verschiedene Bahn-
kurven mit bis zu 8'110 einzelnen Stltzpunkten speichern. Damit kann der
Motor beliebig komplexe Bahnkurven abfahren, die beispielsweise mittels
CAD Programmen berechnet wurden und auf dem Drive gespeichert wer-
den (Excel CSV-Format). Die Bahnkurven kdnnen Gber die serielle Schnitt-
stelle, Feldbusse, Ethernet oder den Triggereingang aufgerufen werden.

Hubbereich: +£100m
Positionsauflésung: 0.1 um (32Bit)
Bewegungsprofile: Max. 50 Bahnkurven
Kurvenpunkte: Max. 8’110 Punkte

Flr das Anfahren einer Absolutposition oder das Verschieben um eine Rela-
tivposition kdnnen nebst dem VA-Interpolator beliebige Bewegungsgesetzte
hinterlegt werden. Diese werden anhand von Bewegungsprofilen auf dem
Drive gespeichert (Excel CSV-Format). So kénnen die Positionen beispiels-
weise mit sinusformigen Bewegungen zur Optimierung der Verlustleistung
oder speziell ruckoptimierten Bewegungsprofilen angefahren werden.

Hubbereich: +100m
Positionsauflosung: 0.1 um (32Bit)
Bewegungsprofile: Max. 50 Bahnkurven
Kurvenpunkte: Max. 8110 Punkte

Ubergeordnete NC- Steuerungen mit Feldbus oder ETHERNET Schnitt-
stelle kommunizieren mittels “Position Streaming” mit den Servo Drives.
Dabei wird die in der Uibergeordneten Steuerung berechnete Position und
Geschwindigkeit zyklisch zum Servo Drive Ubertragen. Fiir die Ubertragung
steht der P, PV oder PVT Modus zur Verfligung.

Positionsauflésung: 32 Bit
Geschwindigkeitsauflésung: 32 Bit
Interpolator: 4 kHz
Zykluszeite: 0.5-5ms

AUSGABE 24
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Input 1 Pos 125 mm Mit der Easy Steps Funktion lassen sich bis zu 4 Positionen oder un-
Input 2 Pos 250 mm abhéngige Verfahrbefehle auf dem Drive speichern und (iber 4 digitale
Input3 Kurve 1 Eingdnge oder Feldbusschnittstellen/ETHERNET aufrufen.
Input 4 Pos -30 mm

Digital Eingédnge: 4

Schnittselle: X4

Abtastrate: 250 psec

In der Command Table kénnen ganze Bewegungssequenzen mit bis
255 einzelnen Verfahrbefehlen oder Kommandos gespeichert werden.
Dies bringt vor allem dann Vorteile, wenn komplette Bewegungsse-
quenzen sehr schnell und ohne die Totzeiten der Ubergeordneten
Steuerung ausgefihrt werden sollen. In der Command Table hat der
Programmierer Zugriff auf sémtliche Verfahrbefehle, die internen Para-
meter und die digitalen Ein- und Ausgénge.

Wait Input

Kommandos: max. 254
Zykluszeit: 250 psec

Bei der analogen Positionsvorgabe fahrt der Linearmotor eine zur Ein-
gangspannung proportionale Position an. Die Position wird entweder
kontinuierlich eingelesen oder erst bei einer steigenden Flanke des

Triggersignals ausgewertet. Um unkontrollierte Positionsspriinge zu
‘ ‘ verhindern, fahrt der Motor die Positionen mit einer frei programmier-
‘ jﬁ baren max. Beschleunigung und Geschwindigkeit an (VA-Interpolator).
3 3 Eingédnge: Analog-Eingang X4
‘ ‘ Spannungsbereich: 0-10VDC oder +10V
ov ov Auflésung: 10 Bit
Position Position Abtastrate: >=250 psec (einstellbar)

Maximale Kraft [0...10V => 0...100%] Easy Steps bietet die Mdglichkeit, beliebige interne Parameter Uber
zwei analoge Eingdnge zu parametrieren. Wird beispielsweise der ma-
ximale Motorstrom Uber einen Analogeingang eingelesen, kann die
maximale Motorkraft fir frei programmierbare Flgeprozesse analog

v vorgegeben werden.
Eingdnge: 2 xAnalog
E[E.:I:ﬁ = Krafty,, Spannungsbereich: 0-10vDC

100%

0% . Auflosung: 10 Bit
’ Zeit [ms] Abtastrate: 250 psec
AUSGABE 24
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Mittels der Technologie Funktion Kraftregelung kénnen prézise Flge-

prozesse mittels hochgenauer Kraftregelung zuverlassig und reprodu-
Kraft- zierbar realisiert werden. Bei der Kraftregelung wird die aktuelle Motor-
_| messdose kraft Uber eine Kraftmessdose erfasst und im Drive geregelt. So lassen
| sich Fligeprozesse oder Qualitatskontrollen mit hohen Anforderungen
an die aufgebrachte Kraft realisieren.

Analog-Eingang: 0-10V oder +10V
Auflésung: 10 Bit
Min. Kraftauflosung: 0.IN

AUSGABE 24
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| SYSTEMUBERSICHT |
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1

2
X4 LOGIC SUPPLY  CONTROL

2y
oGND

1

C1150-EC-XC

X1:
X2:

X3:

X33:

X4:

X19:

LED

S4:
X8/18:
X7/17:
X13:

Speisung Motor
Motorphasen

Motor Signal

Adress-Schalter (nur bei C1100-GP-...)

STO Relais (nur fiir -1S Option)

Zustandsanzeige

Speisung Logik / Control

System Konfiguration RS232

RT Bus (nur C1150-EC/PN-...)XS-XXX)
Bootstrap (nur C1150-EC/PN-...)
Busterminierung  (nur C1100-GP-...)

CMD Out

CMD In

External Positionssensor

C1150-DS-XC C1150-SE-XC

| LinMot°|

C1150-PN-XC

Schnittstellen
LinRS (RS485 / RS422)

CANOpen

ETHERCAT LinMot Profile
ETHERCAT CiA402
ETHERCAT SoEe
PROFINET LinMot

AUSGABE 24
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| SYSTEMUBERSICHT C1100-GP |

C1100-GP-XC-0S
C1100-GP-XC-1S

»

»

»

»

»

»

»

»

Absolute & relative Positionierbefehle

Abfahren von Bahnkurven

Intern gespeicherte Verfahrbefehle

Positions-Streaming
Analoge Positionsvorgabe
Analoge Parameterskalierung

Technologie Funktion Kraftregelung

Kundenspezifische Funktionen

Die LinMot C1100-GP Drives unterstltzen
das CiA S301 Kommunikationsprotokoll.
Die folgenden Ressourcen sind verfligbar:

4T_PDO,4R_PDO,1T_SDO,1R_SDO

Die folgenden Protokolle werden eben-

falls durch diese Drives unterstitzt:

»

»

»

»

1866

NMT Fehler Kontrolle (Nodeguar-
ding- oder HeartBeat Protokoll)

PDO (Ubertragungstypen 1 bis 254)

SDO Upload und Download
NMT (Start, Stop, Enter PreOp,

Reset Node, Reset Communication,

Boot-Up Message)

SERVO DRIVES

CANopen

C1100-GP Servo Drives unterstltzen die

folgenden Schnittstellen:

»  CANOpen
»  LinRS

DN us

uLs0scC

Min. Bus Zyklus:

|0 update:
Trigger-Eingang:
Positionsregelkreis:
Stromregelkreis:

X1: p g Motor
X2: Motorphasen
S — X3: Motor Signal
®
G E'E 3
S [F|| —— s1-2:  Adress-Schalter
= 8 s
0 |s
e
E%?g  X33: STO Relais (nur fiir -1S Option)
EEEEX#
H % i
H N LED Zustandsanzeige
S -
S )
to 42
Th
O g — X4 Speisung Logik / Control
n
i i
3 ou [+
o M)
S
— X19 System Konfiguration RS232
S4: Busterminierung
X8: CMD Out
XT7: CMD In
X13: External Positionssensor /
Differential Hall Schalter
E316095
INT. CONT. EQ. c €

500 ps
500 ps
250 ps
250 ps
125 s

AUSGABE 24
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| SYSTEMUBERSICHT C1100-GP |

Speisung
3x400VAC
230VAC ~
115VAC 2~

Z
Z
Z
7
Z
2

Z
Z

Z

Speisung
Motor

¢

LinRS

CANopen

—~

SYSTEM /
KONFIG

AUSGABE 24

ANDERUNGEN VORBEHALTEN

24...85V DC

ID HIGH

ID LOW

o Tl 1]

RS485 / RS422

CAN

RS232

PH1+/U
PH1-/V
PH2+ /W
PH2-

PE/Schirm =

KTY
Bremse+

SIN
cos
TEMP.
+5V
GND

A+

A-

B+

B-

+

ya

U+

U-

V+

V-

W+

W-
ENC ALARM
+5VDC
GND

Analog-Eingang+
Analog-Eingang-
Analog-Eingang

DIGITAL Eingdnge

DIGITALE AUSGANGE

+24VDC
GND

STO

PE

AAAA

Linearmotor
EC MOTOR
DC MOTOR

ANALOG

5VSIN/COS

POSITION SENSOR

TEMP INPUT

Bremse OUTPUT

DIGITALER

POSITIONSSENSOR

i i

X XXX K] ANALOGE EINGANGE

SCHNELLE PROZESSE-

INGANGE

| DIGITALE AUSGANGE |

| LOGIKSPEISUNG |

| MASCHINENSICHERHEIT

SERVO DRIVES
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| SYSTEMUBERSICHT C1150-EC/PN/DS/SE | LInM Ot®

PR @ [E [0)°
Fther AT
C1150-xx-XC-XS-xxx

X1: Speisung Motor
»  Absolute & relative Positionierbefehle X2: Motorphasen
»  Abfahren von Bahnkurven G Motor Signal

»  Intern gespeicherte Verfahrbefehle
»  Positions-Streaming

»  Analoge Positionsvorgabe

»  Analoge Parameterskalierung

»  Technologie Funktion Kraftregelung
»  Kundenspezifische Funktionen

X33: STO Relais
(for -1S option)

LED Zustandsanzeige

X4: Speisung Logik / Control

X19: System Konfiguration R$232

LED RT Bus

S5: Bootstrap
X18: RTETH
X17: RTETH

X13: External Positionssensor /
Differential Hall Schalter

E316095
INT. CONT. EQ,
H US uLsosc

INDUSTRIAL ETHERNET TECHNISCHE DATEN MINIMALE ZYKLUSZEITEN

Die Drives der Serie C1150-EC ermogli- Typ: Realtime Ethernet Bus Zyklus: 500 us
chen die Integration von LinMot Line- §chalter/Hub: Integrierter 2-Port Schalter 10 update: 500 ps
armotoren in Steuerungskonzepte mit Ubertragungsrate:  10/100MBit/sec Trigger-Eingang; 250 s
EtherCAT Schnittstellen. Der Anwender Positionsregelkreis: 250us
kann die Drives der Serie C1100 in viele Stromregelkreis: 125us

verschiedene Ubergeordneten Steuerun-
gen integrieren.

Die LinMot Drives sind mit den gangi-
gen industriellen ETHERNET-Protokol-
len lieferbar. Da samtliche ETHERNET
Drives Uber die gleiche Motion Command
Schnittstelle verfligen und Control- und
Statuswort identisch sind, konnen einmal
realisierte Softwarebausteine problemlos
auf andere Steuerungen Ubernommen
werden.

AUSGABE 24
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| SYSTEMUBERSICHT C1150-EC/PN/DS/SE |

SPEISUNG
3x400VAC
230VAC
115VAC

Z
2

Z
Z

Z
Z

2
7
7
Z
Z
Z

SPEISUNG
MOTOR

aa

EtherCAT

PROFINET

SYSTEM /
KONFIG

AUSGABE 24
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N — e

24...85VDC

10/100 MBaud
INDUSTRIAL
ETHERNET

RS232

PE

PH1+/U
PH1-/V
PH2+ /W
PH2-
PE/SchirmF

KTY
Bremse+

SIN
cos
TEMP.
+5V
GND

A+

A-

B+

B-

Z+

ya

U+

u-

V+

V-

W+

W-
ENC ALARM
+5VDC
GND

Analog-Eingang+
Analog-Eingang-
Analog-Eingang

DIGITAL Eingénge
DIGITALE AUSGANGE

+24VDC
GNC

STO

AAAA

Linearmotor
EC MOTOR
DC MOTOR

ANALOG

5VSIN/COS

POSITION SENSOR

TEMP INPUT

Bremse OUTPUT

DIGITALER

POSITIONSSENSOR

S

ANALOGE EINGANGE

SCHNELLE

PROZESSEINGANGE

DIGITALE AUSGANGE

LOGIKSPEISUNG

o

MASCHINENSICHERHEIT

SERVO DRIVES
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| SCHNITTSTELLEN | LinMot®

PWR+ 1 trage
PWR + — o 24...85VDC
2 — >
PGND PGND R

GND intern mit Drive Gehause verbunden,

] welches mit PE verbunden ist
M5 PE Schraube -=

Speisung Motor: 72VDC nominal, 24...85VDC

Absolute max. Belastung 72VDC +20%.

Externe Sicherung: 16A trage / min. 100VDC

Falls die Motorspannung mehr als 90VDC iberschreitet fallt der Controller in den Status ,Error*.
»  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden

»  Kabelquerschnitt: nur 2.5mm?2 (AWG 14) verwenden, max. Ldnge 3 m

Stecker muss separat
bestellt werden

X2
] Bezeichnung | LinMot Linearmotor 3-phase EC-Motor
+u
1 2 1 PH1+ Motor Phase 1+ rot Motor Phase U rot
-V
2 PHI- Motor Phase 1- pink Motor Phase V pink
2+w
2 x 4 3 PH2+ Motor Phase 2+ blau Motor Phase W blau
4 PH2- Motor Phase 2- grau RR- grau
PE/SCR 5 X .
5 PE/SCRN Schirm Schirm
Stecker muss separat » Nur 60/750(: Ku pfel’kabel verwenden
bestellt werden »  Kabelquerschnitt: 0.5 - 2.5mm? (hangt vom Motorstrom ) / AWG 21 -14
X3 MOTOR SENSOR /| BREMSE
@ Nr LinMot Motor EC Motor
1 Nicht hli Nicht hli
1 @ 6 icht anschliessen icht anschliessen
§ 9) c 7 6 Bremse+ Bremse+
4 8 © : 2 Nicht anschliessen Nicht anschliessen
5 \?ﬁ 7 Nicht anschliessen KTY
3 +5VDC +5VDC
@ 8 AGND AGND
4 Sensor Sinus Sensor Sinus / Hall Schalter U
DSUB-9 9 Sensor Cosinus Sensor Cosinus / Hall Schalter v
5 Temp In Hall Schalter W
Gehéuse  Schirm Schirm

»  +5V(X3.3) und AGND (X3.8) nur fir die Speisung der internen Hallsensoren verwenden (max. 100mA).
»  Kabellange <30m.

»  Bremse+ (X3.6): 24V / max.500mA, Spitzenstrom 1.4A

»  Vorsicht: AGND (X3.8) darf nicht mit der Erdung verbunden werden!

AUSGABE 24
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| SCHNITTSTELLEN /

1+u o 1
1- v :—é 2
2+w :—< 3
2- x :—< 4
PE o S
X2
1 (AN
2 OC 6
e 7
3
O g 8
4
5 o 9
O | Shield

o

X3: DSUB-9 (f)

PE

PHASE 2-
PHASE 2+
PHASE 1-

PHASE 1+

Nur Y-Motorkabel verwenden

Bremse+

(zum Beispiel K15-Y/C)!

W-Motorkabel besitzen eine un-
terschiedliche Schirmung und
konnen daher nicht zu einem
Y-Kabel modifiziert werden!

Nicht anschliessen

Nicht anschliessen

Phase 2- kann bei 3-Phasen-
motoren als RR- verwendet
werden, die andere Seite des
Abtaktwiderstandes muss an
PWR angeschlossen sein.

X1 o) *
x10 [Fo)| -
xse el £
s el 8
X4.6 ‘*‘g >
g LO]l &
x5 |F@) §
xes FS) S
X3 o) ?
+24v0eC Fg)|
peND o) -
DSUB-9 (f)

Federkafig-Stecker (muss
separat bestellt werden)

Out
+24VDC
GND

= N W A 1O N o ©
S

Eingédnge: (X4.5...X4.8)

Ausginge: (X4.3 & 4.4)

Analoge Eingédnge:
X4.9:
X4.10/X4.11:

Speisung 24V:

X4.11 Konfigurierbarer differentieller analoger Eingang (mit X4.10)
X4.10 Konfigurierbarer differentieller analoger Eingang (mit X4.11)
X4.9 Konfigurierbarer analoger Eingang Single-Ended

X4.8 Konfigurierbarer digitaler Eingang

X4.7 Konfigurierbarer digitaler Eingang

X4.6 Konfigurierbarer digitaler Eingang

X4.5 Konfigurierbarer digitaler Eingang

X4.4 Konfigurierbarer digitaler Ausgang

X4.3 Konfigurierbarer digitaler Ausgang

Speisung Logikspeisung 22-26 VDC

Speisung Erde

24V / 5mA (Low Level: -0.5 bis 5VDC, High Level: 15 bis 30VDC)

24V / max. 500mA, Peak 1.4A (Abschaltung bei Uberschreitung)

10 bit A/D Wandler.

Single ended Analog-Eingang auf GND, 0..10V, Eingangswiderstand: 51kQ zu GND

Differential Analog-Eingang, +/- 10V. Gleichtaktbereich: +/- 5VDC to GND.

Eingangswiderstand: 11.4kQ fiir jedes Signal zu GND

typ. 200mA / max. 2.0A (alle Ausgdnge ,.ein” bei max. Last)

»  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden

»  Kabelquerschnitt max. 1.5 mm?

»  Abisolierlange: 10 mm

»  Die 24VDC Speisung fur die Steuerungsschaltung muss durch eine
externe Sicherung (3A trage geschutzt werden)

@

@

RJ-45

AUSGABE 24
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RS485_Rx+
RS485_Rx-
RS485_Tx+

RS485_Tx-
CAN_H
CAN_L

o N o b~ W N

Gehduse Schirm

(nicht anschliessen)
GND (1k Ohm to GND)

»  ZurVerkabelung ist ein paarweise verdrilltes Kabel (1-2, 3-6, 4-5, 7-8) zu verwenden.
»  Dereingebaute CAN und RS485 Terminierungswiderstand kann mittels $4.2 und S4.3 aktiviert werden.
»  XTistintern mit X8 verbunden (1:1 Verbindung)

SERVO DRIVES 8711
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| SCHNITTSTELLEN /

S2(1..4)

Bus ID Low (0 ... F). Bit 1ist LSB, bit 4 ist MSB

Die Auswertung Schalter ist abhdngig von der Art des Feldbuses, der verwendet wird.
Bitte konsultieren Sie das entsprechende Handbuch fir weitere Informationen.

RT BUS ZUSTANDSANZEIGE

sS4 BUS TERMINIERUNG (NUR VERFUGBAR BEI GP DRIVES)
Schalter 4 Bootstrap
=: Schalter 3 Terminierung CAN on/off
B~ L
(= Schalter 2 Terminierung RS485 on/off
s4 Schalter 1 RS232 / RS485
Fabrikeinstellungen: Schalter 3 “on”, alle anderen Schalter “off”
S5 BOOTSTRAP (NUR VERFUGBAR BEI EC UND PN DRIVES)
S5 Bootstrap (Nur fir den internen Gebrauch)
X13 EXTERNER POSITIONSSENSOR DIFFERENZ HALL SCHALTER
Nr ABZ mit Hall Schalter SSI/ BiSS
/@\ 1 +5V DC +5V DC
1 9 A+ A+
s ifooy! o A A
3 9) c 10 2 - -
n Ogll 1 10 B+ B+
O c 12
5 o 13 3 B- B-
6 0S| 14
7 (¢ 11 Z+ Data+
8 8 Cy" 4 z Dat
L ata-
N
12 Encoder Alarm Encoder Alarm
o :
13 U+ (nicht anschliessen)
6 U- (nicht anschliessen)
DSUB-15 (f) 14 VA (nicht anschliessen)
7 V- (nicht anschliessen)
15 W+ Clk+
8 W- Clk-
Gehéuse Schirm Schirm

1872 SERVO DRIVES

Grin OK
Rot Fehler

Die Verwendung dieser LEDs ist abhangig von der Art des betriebenen Feldbusses.
Bitte konsultieren Sie das entsprechende Handbuch fiir weitere Informationen.

Position Encoder Eingédnge (RS422):

Differenz Hall Schalter Eingénge (RS422):
Enc. Alarm Eingang:
Sensor Speisung:

Max. Eingangsfrequenz: 10 M Zahlungen/s mit Quadra-
tur-Dekodierung, 100ns minimaler Flankenabstand
Eingangsfrequenz: <1kHz

5V / 1mA

5VDC, max 100mA

AUSGABE 24
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| SCHNITTSTELLEN /

» 4/8
X33. 418 Ksr+ z
X33. 3/7 Ksr- o 3/7
X33. 2/6 Ksr f+ o 2/6
X33. 1/5 Ksr f- E 1/5

o«

x

Federkafig-Stecker (muss »
separat bestellt werden) »

Ksr+ Sicherheits-Relais 1 / 2 Eingang positiv
Ksr - Sicherheits-Relais 1/ 2 Eingang negativ
Ksr f+ Sicherheits-Relais 1/ 2 Feedback positiv
Ksr f- Sicherheits-Relais 1/ 2 Feedback negativ

Nur 60/75°C Kupferkabel verwenden

Kabelquerschnitt max. 1.5mm?

Abisolierlange: 10mm

Verbinden Sie niemals das Sicherheits-Relais mit der Logik Speisung des Drives!

8
L7 X17 RTETH In
1 Spezifikationen abhdngig vom Echtzeitbus. Bitte beachten
8 X18 RT ETH Out Sie die entsprechende Dokumentation.
B) -
1
RJ-45
LEDS STATUSANZEIGE
Grin 24V Logik Speisung OK
Error O O 24VOK Gelb Motor freigegeben / Fehler Code (Low Nibble)
WarnmEN Gelb Warnung / Fehler Code (High Nibble)
Rot Fehler
X19 SYSTEM
Nr Beschreibung
8 1 (Nicht anschliessen)

RJ-45

AUSGABE 24
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/JJT\

—
N W
o N o a0 A~ W N

(Nicht anschliessen)
RS232 RX

GND

GND

RS232TX

(Nicht anschliessen)

(Nicht anschliessen)

Gehause Schirm

Verwenden Sie isolierte USB-RS232 Konverter (Art.-No. 0150-2473) zur Konfiguration Uber RS232

SERVO DRIVES 8731




| ABMESSUNGEN | LinMot®

7T
Mittel
Mittel -punkte
186 2% 188
166
146
Yy —
C11X0-...-0S 26 C11X0-...-1S 26

Abmessungen mm
Befestigungspunkte fir M5
Schrauben

Servo Drive Serie C11x0-...-0S C11x0-...-1S
Breite mm (in) 26.0 (1.02)

Hohe mm (in) 146 (5.8) 166 (6.5)
Hoéhe mit Befestigung mm (in) 186 (7.3) 206 (8.1)
Tiefe mm (in) 106 (4.2)

Gewicht kg (Ib) 505 (1.21) 650 (1.43)
Befestigungsschrauben 2x M5 2 x M5
Abstand der Montagepunkte mm (in) 168 (6.61) 188 (7.4)
Gehduseschutzart IP 20

Lagertemperatur °C -25..40

Transporttemperatur °C -25..70

0...40 mit spez. Leistung

Betriebstemperatur c 40...50 mit reduzierter Leistung
Relative Luftfeuchte 95% (nicht-kondensierend)
Verschmutzung IEC/EN 60664-1 Verschmutzungsgrad 2
Schockfestigkeit (16 ms) -1S option 35¢g
Vibrationsfestigkeit (10-200Hz) -S option lg
Max. Gehdusetemperatur °C 70
Max. Energieaufnahme w 30
Montageort im Schaltschrank
Einbaulage vertikal
Ohne Leistungsherabsetzung:
Distanz zwischen Drives mm (in) 20(0.8) horizontal /50 (2) vertikal

Mit Leistungsherabsetzung::
5(0.2) horizontal / 20 (0.8) vertikal

AUSGABE 24
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| BESTELLINFORMATIONEN / LinMot®

€1100-GP-XC-0S-000 General Purpose Drive (72VDC/25) 0150-2380
C1150-PN-XC-0S-000 ProfiNet Drive (72V/25A) 0150-2384
€1150-EC-XC-0S-000 EtherCAT Drive (72VDC/25A) 150-2382
€1150-DS-XC-0S-000 EtherCAT CoE Drive (72VDC/25A) 0150-2417
C1150-SE-XC-0S-000 EtherCAT SoE Drive (72VDC/25A) 0150-2625
€1100-GP-XC-1S-000 General Purpose Drive (72VDC/25), STO 0150-2381
C1150-PN-XC-1S-000 ProfiNet Drive (72V/25A), STO 0150-2385
C€1150-EC-XC-1S-000 EtherCAT Drive (72VDC/25A), STO 150-2

C1150-DS-XC-1S-000 EtherCAT CoE Drive (72VDC/25A), STO 0150-2418
C1150-SE-XC-1S-000 EtherCAT SoE Drive (72VDC/25A), STO 0150-2626

I === =

DC01-C1X00-0S/X1/X4 Drive Stecker Set fir C1X00-0S 0150-3527

DC01-C1X00-1S/X1/X4/X33 Drive Stecker Set fir C1X00-1S 150-352

DC01-C1X00/X1 Drive Connector for PWR 72VDC Input 0150-3525

DC01-C1X00/X2 Drive Connector Motorphasen 0150-3526

DCo1-Signal/X4 Drive Connector 24VDC & Logik 0150-3447

DCO1-Sicherheit/X33 yello Drive Connector Sicherheit 150-3451
AUSGABE 24
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| NOTIZEN | LinMot®
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SERIE C1200

Absolute / relative Positionierbefehle

Rucklimitierte Fahrbefehle

Abfahren von Bahnkurven

Echtzeit (Streaming)

Synchrone Steuerung (Drive Profile)
SPS oder eigenstandige Losungen
Digitale und analoge I0's

Sicher abgeschaltetes Moment
Schnittstelle fir optionalen inkrementellen oder absoluten Sensor

Unterstutzt Plug and Play

CE/UL/CSA

AUSGABE 24
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11

| PRODUKTBESCHREIBUNG /

Servo Drive C1200

Drives der Serie C1200 sind Achssteuerungen mit
32-Bit Positionsauflésung und integrierter Leis-
tungsstufe fir Linearmotoren und rotative Antrie-
be. Die Drives eignen sich fur standard und High-
End Positionieraufgaben mit NC-Synchronisation.

ANBINDUNG AN
DIE MASCHINENSTEUERUNG

Die Servo Drives der Serie C1200 kénnen
von Maschinensteuerungen vieler Her-
steller oder Marken mittels digitaler Ein-
und Ausgange, Uber Industrial Ethernet
angesteuert werden.

Bus-Schnittstellen:

»  ProfiNet / ProfiDrive
»  EtherCat, SoE, CoE
»  EthernetIP

»  PowerLink

»  Sercos llI

1878 SERVO DRIVES

PROZESS- UND
SENSORSCHNITTSTELLEN

Als schnelle Prozessschnittstellen zur di-
rekten Auswertung von Sensorsignalen
stehen frei programmierbare analoge
und digitale Eingdnge und schnelle Trig-
gereingange zur Verflgung.

Die Sicherheits-10's bei den Servo Drives
mit der -1S Option und mit industrial
ETHERNET ermdglicht das sicher Stillset-
zen der Antriebe mittels Steuersignalen
(STO), ohne dass die Leistungsspeisung
unterbrochen wird.

Drives mit -0S Option haben keine Sicher-
heits-10's und sind einfacher zu verkabeln
in Anwendungen ohne Sicherheitsandfor-
derungen.

Die Servo Drives weisen zwei getrennte
Eingange fir den Logik- und den Leis-
tungsteil auf.

Dies hat den Vorteil, dass der Drive und
der Linearmotor bei einem Neustart der
Maschine nicht neu initialisiert werden
mussen, da samtliche Prozessdaten in-
klusive der Istposition des Linearmotors
noch aktuell sind.

AUSGABE 24
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| PRODUKTBESCHREIBUNG /

Systemintegration

Die flexible Hardware ermoglicht die
Ansteuerung von beliebigen 1/2/3-Pha-
sen-Motoren. So konnen auch rotative
Servo Motoren kleiner Leistung wie burs-
tenlose DC Motoren in das gleiche Steue-
rungskonzept integriert werden.

Zusatzlich konnen die Antriebe mit opti-
onaler Peripherie wie Referenz- und End-
lagenschaltern, hochprazisen externen
Positionssensoren oder einer mechani-
schen Haltebremse ausgerlstet werden.

Servo Drives der Serie C1200 verfigen
Uber analoge und digitale Ein- und Aus-
gange, serielle Schnittstellen, Feldbuse
und ETHERNET Anbindung. Damit bleibt
der Anwender unabhéngig von der Wahl
der Ubergeordneten Steuerung. Fir jede
SPS oder IPC Losung ist die passende
Schnittstelle mit den entsprechenden
Protokollen verflighar.

Durch Flexibilitdt und die kompakte
Bauform bieten die LinMot Servo Drives
der Serie C1200 in Ein- und Mehrachs-
anwendungen mit Linearmotoren und
anderen Aktuatoren eine durchgangige
Losung flr ein flexibles Antriebskonzept.

Der ultraschnelle Steuerungszyklus zu-
sammen mit der hohen Auflésung des
A/D Konverters der Servo Drives der Serie
C1200 garantieren perfekte Motorsteue-
rung in anspruchsvollen Positionierauf-
gaben.

Die verschiedenen Driveprofile verfigbar
auf den Drives der Serie C1200 machen
die Integration dieser Drives in Systeme
mit synchronisierten Achsen und Uiberge-
ordneten NC-Positionssteuerungen Uber
industrial ETHERNET einfach.

AUSGABE 24
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Feldbusse und Schnittstellen zur libergeordneten Steuerung

Ether Ethernet
CAT IP

Power Sercos

ProfiNet Link i

Sercos DS402

over Digital Lin over

. ProfiDrive
Ethercat| | /O°S ubp EtherCAT,

L1 1 | |
T

o Linmot Optionale Endlagen- und Referenzschalter
‘D Logik
@ .
£ |speisung Seryo Drive
2 Serie
ﬁ C1200
-] Motor Limit - Home Limit +
§ Speisung o Schalter | § Schalter | | Schalter
00 Positionsregler:
S +32 Bit Positionswerte [ [ [
.ﬁ «Auflosung 0.1pm 1 1 1
o Sicherhei 1 1 1
@ Run Modes: 1 1 1
VA Interpolierte 1 1
Bewegungen
«Analog Position T 1 1
«Bewegungsprofile 1 1 1
(Kurven) 1 1 1
« Zwei-Punkt-Trigger 1 1 1
«Streaming P, PV, PVT 1 1 1
«(Step, Direction) [ ]
o .
o T”gj!e" Gespeicherte Kurven:
g | Eingénge «Max. 99 Kurven Externer
%n «Max. 15000 Positions-
Q u . sensor
@ Siflipuiti Optionale Bremse
14 Capti
3 apture Interne
a Ablaufsteuerung :
K] «mit bis zu 255 Befehlen X .
< A""’.,bg Optionaler externer Positionssensor
S Eingénge
()
&b
= RS232
=
o
X
MOTOR SCHNITTSTELLEN KONFIGURATION

C1200 Servo Drives bieten alle notwen-
digen Schnittstellen um Linearmotoren
oder rotative Antriebe mit optionaler
Peripherie wie Referenz- und Endlagen-
schaltern, hochprazisen externen Positi-
onssensoren oder einer mechanischen
Haltebremse auszuristen.

Fur die Konfiguration steht die kom-
fortable PC Software LinMot Talk zur
Verfligung. Fir die einfache und schnel-
le Inbetriebnahme der Achsen stehen
neben der Online- Dokumentation um-
fangreiche Debugging Werkzeuge wie ein
Oszilloskop oder ein Error Inspector zur
Verflgung.

Feldbus und Ethernet Drives kénnen di-
rekt durch die Ubergeordnete Steuerung
konfiguriert werden, indem die Konfigu-
rationsparameter Uber Bus/Ethernet ge-
laden werden.
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| BETRIEBSMODI /

Hub [mm]

Bei der direkten Positionsvorgabe mittels absoluter oder relativer Po-
sitionierung wird die gewiinschte Position mit einem im Drive berech-
neten Bewegungsprofil angefahren. Zur Auswahl stehen absolute und
relative Bewegungen mit Vorgabe der maximalen Geschwindigkeit
und der Beschleunigung, ruckoptimierte Bewegungen (Beispiel: Beste-
horn). Die Positionierbefehle konnen (ber serielles Ethernet oder einen
Triggereingang aufgerufen werden.

Hubbereich: +100 m
Positionsauflosung: 0.1 um (32Bit)
Geschwindigkeitsauflésung: 1.0 um/s (32Bit)
Beschleunigungsaufléosung:  10.0 um/s” (32Bit)

Hub [mm)]

Goto 100 mm
vV ..=2,5m/s
a, .=3,0m/s?
Zeit [ms]
ABFAHREN VON BAHNKURVEN
Startkurve 1
Kurve 1
Zeit [ms]

Auf den Drives der Serie C1200 lassen sich bis zu 100 verschiedene Bahn-
kurven mit bis zu 16’000 einzelnen Stltzpunkten speichern. Damit kann
der Motor beliebig komplexe Bahnkurven abfahren, die beispielsweise
mittels CAD Programmen berechnet wurden und auf dem Drive gespei-
chert werden (Excel CSV-Format). Die Bahnkurven kdnnen Uber die seri-
elle Schnittstelle, Feldbusse, Ethernet oder den Triggereingang aufgeru-
fen werden.

Hubbereich: +100m
Positionsauflosung: 0.1 um (32Bit)
Bewegungsprofile: Max. 100 Bahnkurven
Kurvenpunkte: Max. 16’000 Punkte

Fir das Anfahren einer Absolutposition oder das Verschieben um eine
Relativposition kdnnen nebst dem VA-Interpolator beliebige Bewe-
gungsgesetzte hinterlegt werden. Diese werden anhand von Bewe-
gungsprofilen auf dem Drive gespeichert (Excel CSV-Format). So kon-
nen die Positionen beispielsweise mit sinusformigen Bewegungen zur
Optimierung der Verlustleistung oder speziell ruckoptimierten Bewe-
gungsprofilen angefahren werden.

Hubbereich: +100m
Positionsauflésung: 0.1 um (32Bit)
Bewegungsprofile: Max. 100 Bahnkurven
Kurvenpunkte: Max. 16’000 Punkte

Hub [mm]
Goto Pos 125 mm
mit Profil 1
+
Kurve 1 1
: Zeit [ms]
POSITIONS-STREAMING
Hub [mm]
Zeit [ms]

1880 SERVO DRIVES

Ubergeordnete NC-Steuerungen mit Feldbus oder ETHERNET Schnitt-
stelle kommunizieren mittels “Position Streaming” mit den Servo
Drives. Dabei wird die in der Ubergeordneten Steuerung berechnete
Position und Geschwindigkeit zyklisch zum Servo Drive Ubertragen. Fir
die Ubertragung steht der P, PV oder PVA Modus zur Verfligung.

Positionsauflosung: 32 Bit
Geschwindigkeitsauflosung: 32 Bit
Interpolator: 8 kHz
Zykluszeite: 0.25-5ms

AUSGABE 24
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| BETRIEBSMODI | LinMot®

Input 1 Pos 125 mm Mit der Easy Steps Funktion lassen sich bis zu 4 Positionen oder un-
Input 2 Pos 250 mm abhéngige Verfahrbefehle auf dem Drive speichern und tiber 4 digitale
Input3 Kurve 1 Eingange oder Feldbusschnittstellen/ETHERNET aufrufen.
Input 4 Pos -30 mm

Digital Eingédnge: 4

Schnittselle: X4

Abtastrate: 250 psec

In der Command Table kénnen ganze Bewegungssequenzen mit bis
255 einzelnen Verfahrbefehlen oder Kommandos gespeichert werden.
Dies bringt vor allem dann Vorteile, wenn komplette Bewegungsse-
quenzen sehr schnell und ohne die Totzeiten der Ubergeordneten
Steuerung ausgefihrt werden sollen. In der Command Table hat der
Programmierer Zugriff auf sémtliche Verfahrbefehle, die internen Para-
meter und die digitalen Ein- und Ausgénge.

Wait Input

Kommandos: max. 255
Zykluszeit: 125 psec

Bei der analogen Positionsvorgabe fahrt der Linearmotor eine zur Ein-
gangspannung proportionale Position an. Die Position wird entweder
kontinuierlich eingelesen oder erst bei einer steigenden Flanke des

Triggersignals ausgewertet. Um unkontrollierte Positionsspriinge zu
‘ ‘ verhindern, fahrt der Motor die Positionen mit einer frei programmier-
‘ jﬁ baren max. Beschleunigung und Geschwindigkeit an (VA-Interpolator).
3 3 Eingédnge: Analog-Eingang X4
‘ ‘ Spannungsbereich: 0-10VDC oder 10V
ov 1ov Auflésung: 12 Bit
Position Position Abtastrate: >=125 psec (einstellbar)

Maximale Kraft [0...10V => 0...100%] Easy Steps bietet die Mdglichkeit, beliebige interne Parameter Uber
zwei analoge Eingdnge zu parametrieren. Wird beispielsweise der ma-
ximale Motorstrom Uber einen Analogeingang eingelesen, kann die
maximale Motorkraft fir frei programmierbare Flgeprozesse analog

\ e vorgegeben werden.
Eingdnge: 2 xAnalog
Spannungsbereich: 0-10VDC
c@ 5= Krafty,, P g it

100%

oo sei Auflosung:
o eit [ms] Abtastrate: 250 psec
AUSGABE 24 SERVODRIVES 8811
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| BETRIEBSMODI | LinMot®

Mittels der Technologie Funktion Kraftregelung kdnnen prazise Flge-

prozesse mittels hochgenauer Kraftregelung zuverlassig und reprodu-
Kraft- zierbar realisiert werden. Bei der Kraftregelung wird die aktuelle Motor-
| messdose kraft Uber eine Kraftmessdose erfasst und im Drive geregelt. So lassen
| sich Fligeprozesse oder Qualitdtskontrollen mit hohen Anforderungen
an die aufgebrachte Kraft realisieren.

Analog-Eingang: 0-10V oder +10V
Auflosung: 12 Bit
Min. Kraftauflésung: 0.IN

AUSGABE 24
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| SYSTEMUBERSICHT |

C1250-PN-XC
C1250-EC-XC
C1250-IP-XC

C1250-PL-XC
C1250-SC-XC
C1250-SE-XC
C1250-PD-XC
C1250-DS-XC
C1250-LU-XC

»  Absolute & relative Positionierbefehle
»  Abfahren von Bahnkurven

» Intern gespeicherte Verfahrbefehle

»  Positions-Streaming

»  Analoge Positionsvorgabe

»  Analoge Parameterskalierung

»  Technologie Funktion Kraftregelung
»  Kundenspezifische Funktionen

Die Drives der Serie C1200 ermoglichen die
Integration von LinMot Linearmotoren in
Steuerungskonzepte mit industrial ETHER-
NET Schnittstellen. Der Anwender kann die
Drives der Serie C1200 in viele verschiedene
Ubergeordneten Steuerungen integrieren.

Die LinMot Drives sind mit den gangigen
industriellen ETHERNET-Protokollen liefer-
bar. Da samtliche ETHERNET Drives Uber
die gleiche Motion Command Schnittstel-
le verfigen und Control- und Statuswort
identisch sind, konnen einmal realisierte
Softwarebausteine problemlos auf andere
Steuerungen libernommen werden.

1884 SERVO DRIVES

ETHERNETMEL 1 901 —
6600 EtherNet/ip-> POWERLINK ~ EtherCAT. ™
Sercos
the automation bus
X1: Speisung Motor
X2: Motorphasen
S — X3: Motor Signal
Lgl| —— stz Bus Adress
—  X33: STO Relais
— LED RT Bus
— X17 RTETH In
4 5 ——  x18 RT ETH Out
]
fe
i g ——— LED Zustandsanzeige
e
42
— X4 Speisung Logik / Control
— X19: System Konfiguration RS232
X13: Externer Positionssensor /

E316095
INT. CONT. EQ.

c us uLs08C

Die Servo Drives der Serie C1200 unterstlitzen
folgende industrial ETHERNET Protokolle:

»  Profinet

»  EtherCAT

»  EthernetIP

»  PowerLink

»  Sercos Il

»  Sercos over EtherCAT
»  ProfiDrive

»  CiA402

»  LinUDP

Das passende Drive ist fir jedes Protokoll
verflgbar.

Differenz Hall Schalter

q3

Realtime ETHERNET
Integrierter 2-Port
Hub/Schalter
Ubertragungsrate:  10/100MBit/sec

Typ:
Schalter/Hub:

Minimal Zykluszeite:

Bus Zyklus: 250 us
|0 update: 250 us
Trigger-Eingang: 125 ps
Positionsregelkreis: 125 us
Stromregelschleife: 62.5 Us

AUSGABE 24
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| SYSTEMUBERSICHT /

C1250-Serie

SPEISUNG Z PH1+/U
3x400VAC Z PH1-/V m 2
230VAC 2 — 24...85V DC PH2+ /W E'C"flla(;?g;'
H15VAC 27" spEISUNG PH2-
5 DC MOTOR
% MOTOR PE
o 1=
8 ID HIGH Bremse+
ANALOG
5VSIN/COS
POSITION SENSOR
TEMP INPUT
BREMSE OUTPUT
DIGITALER
POSITIONSSENSOR
X17/X18 W+
8 W-
10/100 MBaud 10/100 MBaud ENC ALARM
INDUSTRIAL INDUSTRIAL +5VDC
ETHERNET 8 ETHERNET GND
Analog-Eingang+ ANALOGE EINGANGE
Analog-Eingang-
Analog-Eingang
DIGITAL Eingénge SCHNELLE
PROZESSEINGANGE
DIGITALE AUSGANGE AUSGANGE |
+24VDC LOGIKSPEISUNG |
GND
3
SYSTEM SCHNITTSELLE: X33  Nurbei-1S
RS232
MASCHINENSICHERHEIT
AUSGABE 24
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| SCHNITTSTELLEN | LinMot®

X1+ PE SPEISUNG MOTOR | ABTAKTWIDERSTAND
. 16A
PWR+ PWR + ,_|"age 24...85VDC
PGND 2 PGND GND

GND intern mit Drive Geh&use verbunden,
welches mit PE verbunden ist

Stecker muss separat
bestellt werden Speisung Motor: 72VDC nominal, 24..85VDC =

Absolute max. Belastung: 72VDC +20%.

Externe Sicherung: 16A trage / min. 100VDC

Falls die Motorspannung mehr als 90VDC iberschreitet fallt der Controller in den Status ,Error*.
»  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden

»  Kabelquerschnitt: nur 2.5 mm? (AWG 14) verwenden, max. Lange 3m

X2 MOTORPHASEN
—\ Nr | Bezeichnung |LinMot Linearmotor Farbe 3-Phasen EC-Motor | Farbe
1+u B 1
1- v 2 1 PH1+ Motor Phase 1+ rot Motor Phase U rot
2 PHI- Motor Phase 1- pink Motor Phase V pink
2+w 3
2 4 3 PH2+ Motor Phase 2+ blau Motor Phase W blau
- X 5 4 PH2- Motor Phase 2- grau Motor Phase X grau
PE/SCR 5 PE/SCR Schirm Schirm
Stecker muss separat »  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden
bestellt werden »  Kabelquerschnitt: 0.5 - 2.5 mm? (hdngt vom Motorstrom ab) / AWG 21 -14
X3 MOTOR SENSOR /| BREMSE

@ \[g LinMot Motor EC Motor

1 Nicht anschliessen Nicht anschliessen
1 @ 6
§ 9) c 7 6 Bremse+ Bremse+
4 8 © : 2 Nicht anschliessen Nicht anschliessen
5 < 7 Nicht anschliessen KTY
&
3 +5VDC +5VDC
@ 8 AGND AGND
4 Sensor Sinus Sensor Sinus / Hall Schalter U
9 Sensor Cosinus Sensor Cosinus / Hall Schalter V
DSUB-9 5 Temp In Hall Schalter W
Ge- Schirm Schirm
héuse

» 5V (X3.3) und AGND (X3.8) nur fir die Speisung der internen Hallsensoren verwenden (max. 100mA).
»  Kabelldnge <30m.

»  Bremset+ (X3.6): 24V / max.500mA, Spitzenstrom 1.4A

»  Vorsicht: AGND (X3.8) darf nicht mit der Erdung verbunden werden!

AUSGABE 24
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PE/SCR
PHASE 2-

ROT
WEISS

Bremse+

IR INNER SCHIRM

R GELB

Lol GRUN +5VDC
L SCHWARZ GND

SINUS

COSINUS
JEMP

usserer Schirm

Nur Y-Motorkabel verwenden (zum Beispiel K15-Y/C)!
W-Motorkabel besitzen eine unterschiedliche Schirmung und
kénnen daher nicht zu einem Y-Kabel modifiziert werden!

Nicht anschliessen

Nicht anschliessen

| SCHNITTSTELLEN /
1+ u 1
1- v 2
2+ w 3
2- x 4
PE /SCR 5
X2
1 @ 6
2 O 7
3 C
3 S 8
4 C
9) 9
5 9} © Schrim
Ny
X3: DSUB-9 (f)
X4
xn o]l =
x40 @]l _
xa9 |e]l £
xs.8 @] §
x71 [fe 2
x46 |[lo) 2
x45 |[l@) §
x4 o] @
X3 @] ?
+24v0C @] -
DGND (@] -
DSUB-9 ()
Federkafig-Stecker (muss
separat bestellt werden)
AUSGABE 24
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—
o
>
=
S
T

Out
+24VDC
GND

= N W A U N ©
=]

Eingédnge: (X4.5...X4.8)

Ausginge: (X4.3 & 4.4)

Analoge Eingédnge:
X4.9:
X4.10/X4.11:

Speisung 24V:

X4.10
X4.9
X4.8
X4.7
X4.6
X4.5
X4.4
X4.3

Speisung
Speisung

Konfigurierbarer differentieller analoger Eingang (mit X4.10)

Konfigurierbarer differentieller analoger Eingang (mit X4.11)

Konfigurierbarer analoger Eingang Single-Ended

Konfigurierbarer digitaler Eingang
Konfigurierbarer digitaler Eingang
Konfigurierbarer digitaler Eingang
Konfigurierbarer digitaler Eingang
Konfigurierbarer digitaler Ausgang
Konfigurierbarer digitaler Ausgang
Logikspeisung 22-26 VDC

Erde

24V / 5mA (Low Level: -0.5 to 5VDC, High Level: 15 to 30VDC)
24V / max. 500mA, Peak 1.4mA (Abschaltung bei Uberschreitung)
12 bit A/D Wandler.
Single ended Analog-Eingang to GND, 0..10V, Eingangswiderstand: 51kQ to GND
Differential Analog-Eingang, +/- 10V. Gleichtaktbereich: +/- 5VDC to GND.
Eingangswiderstand: 11.4kQ fir jedes Signal zu GND

typ. 500mA / max. 2.5A (alle Ausgdnge ,ein“ bei max. Last)

Nur 60/75°C Kupferkabel verwenden
Kabelquerschnitt max. 1.5 mm?
Abisolierlange: 10 mm

Die 24VDC Speisung fur die Steuerungsschaltung muss durch eine
externe Sicherung (3A trége) geschitzt werden

SERVO DRIVES 8871
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)o

Nr ABZ mit Hall Schalter
1 +5V DC
9 A+
2 A-
10 B+
3 B-
11 7+
4 Z
12 Encoder Alarm
5 GND
13 U+
6 U-
14 V+
7 V-
15 W+
8 W-
Gehduse Schirm

Position Encoder Eingidnge (RS422):

Differenz Hall Schalter Eingénge (RS422):
Enc. Alarm Eingang:
Sensor Speisung:

SSI/ BiSS / EnDat
+5V DC

Data+

Data-

Encoder Alarm
GND

(nicht anschliessen)
(nicht anschliessen)
(nicht anschliessen)
(nicht anschliessen)
Clk+

Clk-

Schirm

Max. Eingangsfrequenz: 25 M Zahlungen/s mit Quadratur-De-
kodierung, ein minimaler Flankenabstand von 40ns muss
durch den Encoder unter allen Umstanden garantiert werden!
Die maximale Frequenz jedes Signals betragt 6.25 MHz.
Eingangsfrequenz: <1kHz

5V/1mA

5VDC, max 100mA

1 )
9
2 O o 10
3 C
O 1
4 C
O 12
5 C
o) 13
6 C
2} 14
7 C
O 15
8 o C
\\6)
DSUB-15 (f)
X17 - X18

X17 RTETH In

X18 RT ETH Out

Spezifikationen abhangig vom Echtzeitbus.
Bitte beachten Sie hierzu die Interface Dokumentation.

RJ-45

1888 SERVO DRIVES

—

(Nicht anschliessen)

(Nicht anschliessen)
RS232 RX

GND

GND

RS232TX

(Nicht anschliessen)

o N o b~ W N

(Nicht anschliessen)

Gehéuse Schirm

Verwenden Sie isolierte USB-RS232 Konverter (Art.-No. 0150-2473) zur Konfiguration tiber RS232

AUSGABE 24
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| SCHNITTSTELLEN / LinMot®

® 4/8 Ksr+ Sicherheitsrelais 1 /2 Eingang positiv
x33.48ksr+  |GO) O] 3 . . Lo . ,
X33, 317 Ker- m 3/7 Ksr Sicherheitsrelais 1 /2 Eingang negativ
X33. 2/6 Ksr f+ o 2/6 Ksr f+ SSicherheitsrelais 1 / 2 Feedback positiv
X33.1/5 Ksr f- e 1/5 Ksr f- Sicherheitsrelais 1 /2 Feedback negativ
(3]
X
Federkéafig-Stecker
»  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden
»  Kabelquerschnitt max. 1.5 mm?
»  Abisolierldnge: 10 mm
»  Verbinden Sie niemals das Sicherheits-Relais mit der Logik Speisung des Drives!
S1-S2 ADRESS-SCHALTER
o @] ) L )
~E0 }31 S1(5..8) Bus ID High (0 ... F). Bit 5 ist LSB, bit 8 MSB.
© 0
w0 B0
<m0
28 =2 s
Zm S2(1..4) Bus ID Low (0... F). Bit 1 ist LSB, bit 4 MSB
ON €—

Einstellen der ID high & low auf FF bewirkt eine Riicksetzung des Drives auf die Herstellereinstellungen!
Die Auswertung Schalter ist abhédngig von der Art des Feldbuses, der verwendet wird. Bitte konsultieren Sie
das entsprechende Handbuch fir weitere Informationen.

S5
I | S5 Bootstrap (Nur fiir den internen Gebrauch)
Ansicht: Der X13 Stecker ist
aufder linken Seite zum S5
Schalter.
LEDS ZUSTANDSANZEIGE
24VOK Grin 24V Logik Speisung OK
Error OQ 24VOK En Gelb Motor freigegeben / Fehler Code (Low Nibble)
WarnmEN Warn Gelb Warnung / Fehler Code (High Nibble)
Fehler Rot Fehler
RT BUS LEDS
BUS BUS BUS OK Grin OK
Error 00O OK
BUS Fehler Rot Fehler
Die Verwendung dieser LEDs ist abhdngig von der Art des betriebenen Feldbusses.
Bitte konsultieren Sie das entsprechende Handbuch fiir weitere Informationen.
AUSGABE 24
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| ABMESSUNGEN | LinMot®

-punkte Mittel
206 N ]
188 I 216 punkte
i 198
\
176
Yy —
[——
C1250-...-0S C1250-..-1S Abmessungen mm
Befestigungspunkte fir M5
Schrauben

Servo Drive Serie C1250-...-0S C1250-...-1S
Breite mm (in) 25.3(1.0)

Hohe mm (in) 166 (6.5) 176 (6.9)
Hoéhe mit Befestigungspunkten mm (in) 206 (8.1) 216 (8.5)
Tiefe mm (in) 106 (4.2)

Gewicht g (lb) 630 (1.4) 700 (1.54)
Befestigungsschrauben 2x M5 2x M5
Abstand zwischen den Montagepunkten mm (in) 168 (6.61) 188 (7.4)
Gehduseschutzart IP 20

Lagertemperatur °C -25..40

Transporttemperatur °C -25..70

Betriebstemperatur < 10.50rmi recusiene Lostng

Relative Luftfeuchte 95% (nicht-kondensierend)

Verschmutzung IEC/EN 60664-1 Verschmutzungsgrad 2

Schockfestigkeit (16 ms) -1S option 3.5g
Vibrationsfestigkeit (10-200Hz) -1S option 1g

Max. Gehdusetemperatur °C 70

Max. Energieaufnahme w 30

Montageort Schaltschrank

Montageposition vertikal

Ohne Leistungsherabsetzung:
20 (0.8) horizontal / 50 (2) vertikal
Mit reduzierter Leistung:
5(0.2) horizontal / 20 (0.8) vertikal

Abstand zwischen Drives mm (in)

AUSGABE 24
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| BESTELLINFORMATIONEN /

Servo Drives

Artikel

C€1250-PN-XC-0S-000
C€1250-PD-XC-0S-000
C1250-EC-XC-0S-000
C€1250-DS-XC-0S-000
C€1250-SE-XC-0S-000
C€1250-IP-XC-0S-000

C€1250-PL-XC-0S-000
€1250-SC-XC-0S-000
C€1250-LU-XC-0S-000
C€1250-PN-XC-15-000
C€1250-PD-XC-1S-000
C1250-EC-XC-1S-000
C€1250-DS-XC-1S-000
C€1250-SE-XC-1S-000
C€1250-IP-XC-1S-000

C€1250-PL-XC-1S-000
€1250-SC-XC-1S-000
C€1250-LU-XC-15-000

Zubehor

Artikel

DC01-CX000-0S/X1/X4

DC01-CX000-1S/X1/X4/X33

DCO01-C1X00/X1
DC01-CX000-X2
DCO1-Signal/X4
DCO1-Sicherheit/X33

AUSGABE 24
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Beschreibung

ProfiNet Drive (72V/25A)

ProfiNet ProfiDrive (72V/25A)
EtherCAT Drive (72V/25A)

EtherCAT CoE Drive (72V/25A)
EtherCAT SoE Drive (72V/25A)
Ethernet/IP Drive (72V/25A)
Powerlink Drive (72V/25A)

Sercos Il Drive (72V/25A)
ETHERNET LinUDP Drive (72V/25A)
Profinet Drive (72V/25A), STO
ProfiNet ProfiDrive (72V/25A), STO
EtherCAT Drive (72V/25A), STO
EtherCAT CoE Drive (72V/25A), STO
EtherCAT SoE Drive (72V/25A), STO
Ethernet/IP Drive (72V/25A), STO
Powerlink Drive (72V/25A), STO
Sercos Il Drive (72V/25A), STO
ETHERNET LinUDP Drive (72V/25A), STO

Beschreibung

Connector set C1250-...-0S (X1, X4)
Connector set C1250-...-1S (X1, X4, X33)
Drive Connector for PWR 72DC Input
Motor connector (X2)

Drive Connector 24VDC & Logik

Drive Connector Sicherheit

Art.-Nr.

SERVO DRIVES
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SERIE E1200

Absolute / relative Positionierbefehle

Rucklimitierte Fahrbefehle

Abfahren von Bahnkurven

Echtzeit (Streaming)

Synchrone Steuerung (Drive Profile)

Master Encoder Synchronisation (In/Out)

SPS oder eigenstandige Losungen

Industrial Ethernet / Fernzugriff Ethernet

Digitale und analoge 10's

Schnittstelle fir optionalen inkrementellen oder absoluten Sensor
Positionsgeber-Simulation (RS 422)

Master-Slave Losungen

+10VDC Kraftregelung

Unterstutzt Plug and Play

CE

AUSGABE 24
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| PRODUKTBESCHREIBUNG /

Servo Drive E1200

Die Servo Drives der Serie E1200 sind modulare Achs-
steuerung mit 32-Bit-Positionsauflésung und integ-
riertem Leistungsteil flr Linearmotoren und rotative

Antriebe.

Die Drives eignen sich fur einfachste, standard und
high-end Positionieraufgaben iber den ganzen Kraft-

bereich des LinMot Produktsortiments.

ANBINDUNG AN
DIE MASCHINENSTEUERUNG

Die Servo Drives der Serie E1200 kénnen
von Maschinensteuerungen beliebiger
Hersteller und Marken mittels digitaler
Ein- und Ausgange, den seriellen Schnitt-
stellen RS232 und RS 485, den CanBus
Schnittstellen CANopen und DeviceNet,
Profibus DP oder Industrial-ETHERNET
angesteuert werden.

1894 SERVO DRIVES

PROZESS- UND
SICHERHEITSSCHNITTSTELLEN

Als schnelle Prozessschnittstellen zur di-
rekten Auswertung von Sensorsignalen
stehen frei programmierbare analoge
und digitale Eingange, ein schneller Trig-
gereingang und ein Capture-Eingang zur
Verflgung.

Die sichere Impulssperre bei den Servo
Drives mit Feldbusschnittstelle oder in-
dustrial ETHERNET ermdglicht das siche-
re Stillsetzen der Antriebe mittels Steu-
ersignalen nach EN 954-1, ohne dass die
Leistungsspeisung unterbrochen wird.

Die Servo Drives weisen zwei getrennte
Speisungen fur den Logik- und den Leis-
tungsteil auf.

Bei einem Nothalt und dem sicheren
Stillsetzen des Antriebs wird lediglich die
Leistungsspeisung vom Drive getrennt.
Die Logikspeisung und der Steuerteil lau-
fen weiter.

Dies hat den Vorteil, dass der Drive und
der Linearmotor bei einem Neustart der
Maschine nicht neu initialisiert werden
mussen, da samtliche Prozessdaten in-
klusive der Istposition des Linearmotors
noch aktuell sind.

AUSGABE 24
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Systemintegration

Die flexible Hardware ermoglicht die
Ansteuerung von beliebigen 1/2/3-Pha-
sen-Motoren. So konnen auch rotative
Servo Motoren kleiner Leistung wie burs-
tenlose DC Motoren in das gleiche Steue-
rungskonzept integriert werden.

Zusatzlich kdnnen die Antriebe mit opti-
onaler Peripherie wie Referenz- und End-
lagenschaltern, hochprazisen externen
Positionssensoren oder einer mechani-
schen Haltebremse ausgerlstet werden.

Servo Drives der Serie E1200 verfliigen
Uber analoge und digitale Ein- und Aus-
gange, serielle Schnittstellen, Feldbuse
und ETHERNET Anbindung. Damit bleibt
der Anwender unabhéngig von der Wahl
der Ubergeordneten Steuerung. Fir jede
SPS oder IPC Losung ist die passende
Schnittstelle mit den entsprechenden
Protokollen verfligbar.

Durch Flexibilitdét und die kompakte
Bauform bieten die LinMot Servo Drives der
Serie E1200 in Ein- und Mehrachsanwen-
dungen mit Linearmotoren und anderen
Aktuatoren eine durchgangige Losung fir
ein flexibles Antriebskonzept.

Zur Synchronisation auf eine mechani-
sche Konigswelle oder einen rotierenden
Hauptantrieb kdnnen die Achsen (Line-
armotoren und rotative Motoren) mittels
der Master Encoder Schnittstelle auf eine
elektronische Hauptwelle synchronisiert
werden.

Das Encodersignal der Hauptwelle kann
in der Master Encoder Schnittstelle durch-
geschleift werden, sodass beliebig viele
Achsen auf die Hauptwelle synchronisiert
werden kdnnen.

AUSGABE 24
ANDERUNGEN VORBEHALTEN

Feldbusse und Schnittstellen zur iibergeordneten Steuerung

Digital
1/0°s

RS232
RS485

CAN
open

Profibus
DP

Device-
Net

Ether
CAT

Sercos Power Ethernet

ProfiNet it Link P

L1 1 | |
T

Logik Linmot Optionale Endlagen- und Referenzschalter
Speisung Servo Drive
S Serie
g E1200
S Motor Limit - Home Limit +
" Speisung o Schalter | | Schalterf | Schalter|
et Positionsregler:
g 32 Bit Positionswerte | | |
Iy «Auflésung 0.1um 1 1 1
= SVE 1 1 1
4] Run Modes: 1 1 1
g_ VA Interpolierte 1 1
w Regenera Bewegungen
tion «Analog Position 1 1 1
; «Bewegungsprofile
Resistor (Kurvgn) S LinMot Linearmotor 1 1 1
+ Zwei-Punkt-Trigger oder 1/2/3-Phasenmotoren 1 1 1
«Master Encoder (Burstenlos DC, Schwingspule,...) 1 1 1
o 1 1 1
Synchronisation [ ]
) . «Streaming P, PV
) Trigger- « Step, Direction
:® Eingédnge Externer
%n Gespeicherte Kurven: Positions
Q . . sensor
@ Max:99 Kurven Optionale Bremse
4] Capture +Max. 15000
N P Stiitzpunk
S punkte
i
o
@ Interne Ablaufsteuer- . .
o Analog ung: Optionaler externer Positionssensor
= A
o «mit bis zu 255 Befehlen
S Eingénge
w0
ob
o ET(:SE;’;)ET 4y | THERNET|
"E o
o &
X
= Master Master =
S | Encoder e | Encoder | 2
& In out &
MOTOR SCHNITTSTELLEN KONFIGURATION

E1200 Servo Drives bieten alle notwen-
digen Schnittstellen um Linearmotoren
oder rotative Motoren mit optionaler ex-
terner Peripherie wie Endlagen- und Refe-
renzschalter, einer mechanischen Brem-
se oder einem hochauflésenden externen
Positionssensor zu betreiben.

In speziellen Anwendungen kdnnen zwei
Antriebe mittels der Synchronisations-
schnittstelle im Master-Booster Modus
untereinander synchronisiert.

Die Parametrierung und Konfiguration
der Servo Drives erfolgt Uber die front-
seitige Ethernet-Schnittstelle, Uber die
mehrerer Drives gleichzeitig konfiguriert
werden kénnen.

Fir die Konfiguration steht die komfor-
table PC Software LinMot Talk zur Verfi-
gung. Fir die einfache und schnelle In-
betriebnahme der Achsen stehen neben
der Online-Dokumentation umfangreiche
Debugging Werkzeuge wie ein Oszilloskop
oder ein Error Inspector zur Verfligung.

Feldbus und ETHERNET Drives kdnnen
auch direkt von der tUbergeordneten Steu-
erung konfiguriert werden.

SERVO DRIVES 8951
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| BETRIEBSMODI /

Hub [mm]

Goto 100 mm
V. ..=2,5m/s

a .=3,0m/s?

m:

Zeit [ms]

Bei der direkten Positionsvorgabe mittels absoluter oder relativer Positi-
onierung wird die gewlinschte Position mit einem im Drive berechneten
Bewegungsprofil angefahren. Zur Auswahl stehen absolute und relative
Bewegungen mit Vorgabe der maximalen Geschwindigkeit und der Be-
schleunigung, ruckoptimierte Bewegungen (Rucklimitiert und Bestehorn).
Die Positionierbefehle kdnnen tber serielle Schnittstelle, CANopen, Devie-
Net, Profibus, Ethernet oder einen Triggereingang aufgerufen werden.

Hubbereich: +100 m
Positionsauflosung: 0.1 um (32Bit)
Geschwindigkeitsauflosung: 1.0 um/s (32Bit)
Beschleunigungsauflésung:  10.0 um/s? (32Bit)

Hub [mm]

Kurve 1

Startkurve 1

Zeit [ms]

Auf den Drives der Serie E1200 lassen sich bis zu 100 verschiedene Bahn-
kurven mit bis zu 16’000 einzelnen Stltzpunkten speichern. Damit kann
der Motor beliebig komplexe Bahnkurven abfahren, die beispielsweise
mittels CAD Programmen berechnet wurden und auf dem Drive gespei-
chert werden (Excel CSV-Format). Die Bahnkurven kdnnen Uber die seri-
elle Schnittstelle, Feldbusse, Ethernet oder den Triggereingang aufgeru-
fen werden.

Hubbereich: +£100m
Positionsauflésung: 0.1 um (32Bit)
Bewegungsprofile: Max. 100 Bahnkurven

Kurvenpunkte: Max. 16’000 Punkte

Hub [mm]

Kurve 1

Goto Pos 125 mm
mit Profil 1

Zeit [ms]

Fur das Anfahren einer Absolutposition oder das Verschieben um eine
Relativposition kdnnen nebst dem VA-Interpolator beliebige Bewe-
gungsgesetzte hinterlegt werden. Diese werden anhand von Bewe-
gungsprofilen auf dem Drive gespeichert (Excel CSV-Format). So kon-
nen die Positionen beispielsweise mit sinusformigen Bewegungen zur
Optimierung der Verlustleistung oder speziell ruckoptimierten Bewe-
gungsprofilen angefahren werden.

Hubbereich: +100m
Positionsauflosung: 0.1 um (32Bit)
Bewegungsprofile: Max. 100 Bahnkurven

Kurvenpunkte: Max. 16’000 Punkte

1896

Hub [mm)]

SERVO DRIVES

Zeit [ms]

Ubergeordnete NC-Steuerungen mit Feldbus oder ETHERNET Schnitt-
stelle kommunizieren mittels “Position Streaming” mit den Servo
Drives. Dabei wird die in der Ubergeordneten Steuerung berechnete
Position und Geschwindigkeit zyklisch zum Servo Drive Ubertragen. Fur
die Ubertragung steht der P, PV oder PVT Modus zur Verfigung.

Positionsauflésung: 32 Bit
Geschwindigkeitsauflosung: 32 Bit
Interpolator: 10 kHz
Zykluszeit: 0.4-5ms

AUSGABE 24
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Input 1 Pos 125 mm Mit der Easy Steps Funktion lassen sich bis zu 8 Positionen oder un-
Input 2 Pos 250 mm abhéngige Verfahrbefehle auf dem Drive speichern und (iber 8 digitale
Input3 Kurve 1 Eingange oder Feldbusschnittstellen/ETHERNET aufrufen.
Input 4 Pos -30 mm
Input5 Pos+12,5mm
Input 6 Kurve 2
Input 7 Pos 2 mm
Input8 Pos -12,5mm Digital Eingédnge: max. 8
Schnittselle: X4
Abtastrate: 200 psec

In der Command Table kénnen ganze Bewegungssequenzen mit bis
255 einzelnen Verfahrbefehlen oder Kommandos gespeichert werden.
Dies bringt vor allem dann Vorteile, wenn komplette Bewegungsse-
quenzen sehr schnell und ohne die Totzeiten der Ubergeordneten
Steuerung ausgefihrt werden sollen. In der Command Table hat der
Programmierer Zugriff auf sdmtliche Verfahrbefehle, die internen Para-
meter und die digitalen Ein- und Ausgénge.

Wait Input

Kommandos: max. 255
Zykluszeit: 100 psec

Bei der Synchronisation auf eine externe Haupt- oder Konigswelle
fahrt der Linearmotor die im Drive gespeicherten Bewegungsprofile

Hub [mm] R L . . .
synchron zur Maschinengeschwindigkeit (Maschinenwinkel 0...360°)
ab. Mit dieser Funktion kénnen mechanische Kurvenscheiben durch
hochdynamische Linearmotoren abgeldst werden. Die Bewegungspro-
file konnen frei definiert werden und bei einem Produktwechsel kann
ohne Umristzeiten das passende Bewegungsprofil aufgerufen werden.
Kurve 1 Bewegungsprofile: Max. 100 Kurvenprofile
Kurvenpunkte: Max. 16’000 Punkte
Zeit [ms] Encoder Zdhler: 32 Bit
0 90° 180°  270° 360° Encoder Eingang: A/B/Z (RS422)
Max. Zdhlfrequenz Max. 4.5 MHz

Die Synchronisation auf eine Bandgeschwindigkeit kann mittels Master
Encoder Schnittstelle oder Step/Direction/Zero Schnittstelle realisiert
werden. Damit lassen sich Anwendungen wie “Fliegende Sége”, syn-
chrones Ein- oder Ausschieben, das synchrone Abfiillen oder Etikettie-
Zihlungen/sec ren von Flaschen oder Behaltern auf einem Transportband sowie viele

Vv e ——— ..
Band andere Anwendungen realisieren.

Encoder Zidhler: 32 Bit

Encoder Eingang: A/B/Z (RS422), max. 5 MHz
STEP/DIR/ZERO

Max. Zahlfrequenz Max. 4.5 MHz

Zeit [ms]

AUSGABE 24
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Bei der analogen Positionsvorgabe fahrt der Linearmotor eine zur Ein-
gangspannung proportionale Position an. Die Position wird entweder
kontinuierlich eingelesen oder erst bei einer steigenden Flanke des

Triggersignals ausgewertet. Um unkontrollierte Positionsspriinge zu
Eﬂ?itﬁ ‘ verhindern, fahrt der Motor die Positionen mit einer frei programmier-
| :ﬁ baren max. Beschleunigung und Geschwindigkeit an (VA-Interpolator).
3 3 Einginge: Analog-Eingang X4 oder X20
oV 10V Spal:nungsbereich: O-lOYDC oder+10V
Auflosung: 12 Bit

Position Position Abtastrate: >=100 psec (einstellbar)

Easy Steps bietet die Moglichkeit, beliebige interne Parameter Uber zwei
analoge Eingange zu parametrieren. Wird beispielsweise der maximale
100% Motorstrom ber einen Analogeingang eingelesen, kann die maximale
Motorkraft fur frei programmierbare Flgeprozesse analog vorgegeben
werden.

\ / Eingédnge: 2 x Analog (X4.4, X4.7)
Spannungsbereich: 0-10VDC
E&:ﬁ = Krafty,, Auflésung: 12 Bit

0% Zeit [ms] Abtastrate: 200 pisec

Maximale Kraft [0...10V => 0...100%]

Mittels der Technologie Funktion Kraftregelung kénnen prézise Flge-
prozesse mittels hochgenauer Kraftregelung zuverldssig und reprodu-
zierbar realisiert werden. Bei der Kraftregelung wird die aktuelle Motor-
kraft Uber eine Kraftmessdose erfasst und im Drive geregelt. So lassen
sich Fligeprozesse oder Qualitatskontrollen mit hohen Anforderungen
an die aufgebrachte Kraft realisieren.

Analog-Eingang: 0-10V oder £10V
Auflosung: 12 Bit
Min. Kraftauflésung: 0.IN

Fur das Aufwickeln von Textilgarnen, Glasfasern oder Drahten steht ein
fertiger Funktionsbaustein zur Verfligung, der den ganzen Ablauf eines
kompletten Wickelprozesses steuert.

| qfl Ul
— 1 11111111111111111111111 ) O —
1) iy 3
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X1: Speisung Motor
Abtaktwiderstand

X2: Motorphasen

X3: Motor Signal

X13: Externer Positionssensor

X4: Speisung Logik / Control

LED Zustandsanzeige
S1-2:  Adress-Schalter
LED Zustandsanzeige

X1T7: RealTime ETHERNET

X18: "

X15:  ETHERNET Konfiguration
X16: "

S5: Busterminierung

X19:  System Konfiguration RS232
X20:  AnalogIn (+10V)

X8: RS485 / CAN Out

XT: RS485 / CAN In

X11:  Master Encoder Out

X9: Profibus (nur bei -DP)

X10: Master Encoder In

Schnittstellen | E1250-PL-UC | E1250-PN-UC | E1250-SC-UC | E1250-IP-UC | E1250-LU-UC | E1250-EC-UC | E1250-SE-UC | E1250-DS-UC | E1230-DP-UC  E1200-GP-UC

CANopen
LinRS
POWERLINK
PROFINET
sercos

sercos over
EtherCAT

ETHERNET IP .
LinUDP .
EtherCAT

ETHERCAT
CiA402

PROFIBUS-DP .

AUSGABE 24
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E1250-PL-UC
E1250-PN-UC
E1250-PD-UC
E1250-SC-UC
E1250-1P-UC

E1250-LU-UC
E1250-EC-UC
E1250-SE-UC
E1250-DS-UC
E1200-GP-UC

»  Absolute / relative Positionierbefehle
»  Abfahren von Bahnkurven

»  Positionieren mit Bewegungsprofilen
» Intern gespeicherte Verfahrbefehle

»  Interne Ablaufsteuerung

»  Master Encoder Synchronisation

»  Positions-Streaming

»  Analoge Positionsvorgabe

»  Analoge Parameterskalierung

»  Winding Funktionsbaustein

»  Technologie Funktion Kraftregelung
»  Kundenspezifische Funktionen

Die Drives der Serie E1200 ermoglichen die
Integration von LinMot Linearmotoren in
Steuerungskonzepte mit industrial ETHER-
NET Schnittstellen. Der Anwender kann die
Drives der Serie C1200 in viele verschiedene
Ubergeordneten Steuerungen integrieren.

Die LinMot Drives sind mit den gangigen
industriellen ETHERNET-Protokollen liefer-
bar. Da samtliche ETHERNET Drives Uber
die gleiche Motion Command Schnittstel-
le verfligen und Control- und Statuswort
identisch sind, konnen einmal realisierte
Softwarebausteine problemlos auf andere
Steuerungen Ubernommen werden.

1900 SERVO DRIVES

EtherNet/IP>“

b
EtherCAT.

ETHERNET HSl ©op s

POWERLINK

/]

X1: Speisung Motor
Abtaktwiderstand

X2: Motorphasen

X3: Motor Signal

X13: Externer Positionssensor
— X4: Control Logikspeisung
— LED Zustandsanzeige

S1-2:
LED

Adress-Schalter
Zustandsanzeige

X17: RealTime ETHERNET
X18: "

X15: ETHERNET Konfiguration
X16: "

S5: Busterminierung

X19: System Konfiguration RS232

X20: Analog In (+ 10V)

X8: RS485 / CAN Out

X7: RS485/ CAN In

X11: Master Encoder Out
X9: Profibus (nur bei -DP)

X10: Master Encoder In

Die Servo Drives der Serie E1200 unterstit-
zen folgende industrial ETHERNET Proto-
kolle:

»  Profinet

»  ETHERNET IP
»  PowerLink

»  EtherCat

»  Sercos Il

Das passende Drive ist fir jedes Protokoll
verflgbar.

Realtime ETHERNET
Integrierter 2-Port
Hub/Schalter
Ubertragungsrate:  10/100MBit/sec

Typ:
Schalter/Hub:

AUSGABE 24
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. [ [
ABTAKTWIDERSTAND 1,2,3-PHASE PH1+ ¢ ! .
LEISTUNGSSTUFE PH1- 6 — LINEARMOTOR
PH2+ ¢ :
, PH2- ¢ : i
SPEISUNG F 1 24...80V DC Fo—
3x400VAC 7 8A/15A/25A
230VAC PHASENSTROM
115VAC 2
Pz MOTOR
i SPEISUNG
Z lc
c BURSTENLOSER
c DC MOTOR
SIN M "r*\:
i
g
GND i
s
pbe DP
5 ~
PROFIBUS DP t + PROFIBUS DP A+ SIN+ .‘:
- A- SIN- — OPTIONALER
B+ COS+ — EXTERNER
B- COS- L POSITIONS SENSOR
7 Zero. Je—it
i
o i =17
- T
ETHERNET Vs b
V- T
ID HIGH (S1) W o
W- it
1,
ENC ALARM i
O ID LOW (S2) +5VDC i
GND L.
AN/
6 Ty
10/100 MBaud 1 " 10/100 MBaud LIMIT SWITCH+ BREMSE
INDUSTRIAL ~——— INDUSTRIAL LIMIT SWITCH-
ETHERNET 6 ™ ETHERNET HOME SWITCH
L BRAKE OUTPUT
e
: PTC1 ROTATIVER MOTOR &
6 ) PTC2 SPEISUNGSSCHUTZ
10/100 MBaud T 10/100 MBaud
Konfiguration ~—— Konfiguration
ETHERNET ! ETHERNET TRIGGER INPUT SCHNELLE
T CAPTURE INPUT PROZESS
‘et ANALOG INPUT EINGANGE
SVE I POWERSTAGE ENABLE
3 ‘T
SYSTEMSCHNITTSTELLE: s RS232
RS232 L +24VDC LOGIK SPEISUNG
[ GND
‘oL
KOMMUNIKATION- > - RS485 RS485 g KOMMUNIKATIONSS
SSCHNITTSTELLE D ! i CHNITTSTELLE
RS485 ' ' RS485
CANOPEN 2 - CAN CAN . CANOPEN
DEVICENET -~ - DEVICENET
0
MASTER ENCODER : : A+ STEP+ A+ STEP+ ; : MASTER ENCODER
L A-  STEP- A-  STEP- !
: T B+ DIRECTION+ B+ DIRECTION+ L
+— Z+ ZERO+ Z+ ZERO+ —
— Z-  ZERO- Z-  ZERO- —L
e B- DIRECTION- B- DIRECTION- .
;: CAN_H CAN_H b
— CAN_L CAN_L —!
- | ’
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| SCHNITTSTELLEN /

E' Q[ EH

GND intern mit

R Servo Drive Geh&use
. @ I}_ PGND verbunden GND
PWR+ Optional: PWR + — 24...85VDC
@ E_ (extern) |T'S. h
pono | (B e
RR +
RR -
Schraubterminals:
Externer Abtaktwiderstand ((RR01-10/60, Art. Nr. 0150-3088)
Externe Sicherung: max. 20AT
Speisung nominal 72VDC (24...85VDC)
(Siehe Kapitel Anforderungen Energieversorgung fir kompatible Energieversorgungen.)
Absolute max. Rating 72VDC +20%.
Liegt die Eingangspannung tiber 90VDC, geht der Drive in den Fehlerzustand.
»  Anzugsdrehmoment: 0.5- 0.6 Nm (4.4 - 5.3 |bin)
»  Gewinde: M2.5
»  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden
»  Kabel Querschnitt: nur 2.5 mm2 / AWG 14
»  Abisolierlénge: 13-15 mm
»  Max. Lange:4m
X2 MOTORPHASEN
1+u (@[ BX Nr | Bezeichnung LinMot Linearmotor Farbe 3-Phasen-Motor
1- v @ E_ 1 PH1+ /U Motor Phase 1+ rot Motor Phase U
2+w @ IE_ 2 PHI-/V Motor Phase 1- pink Motor Phase V
2. x @ IE_ 3 PH2+ /W Motor Phase 2+ blau Motor Phase W
4 PH2- /X Motor Phase 2- grau Motor Phase X
SCRN
Z|N iy 5 SCRN Schirm
Schraubterminals:
» Anzugsdrehmoment: 0.5-0.6 Nm (4.4 - 5.3 lbin)
»  Gewinde: M2.5
»  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden
»  Kabel Querschnitt: 0.5-2.5mm2 (abhdngig vom Motorstrom) / AWG 21-14
»  Abisolierldnge: 13-15 mm
X3 MOTOR ENCODER
\[g LinMot Linearmotor 3-Phasen-Motor
© :
, 2
2 @ 6 3 +5VDC +5VDC (Hall Speisung)
3 8 g ; 4 Sensor Sinus Hall 1
: 9) c 9 5 Temperatur In Hall 3
L 6
o 7
8 AGND AGND (Hall Speisung)
DSUB-9 (f) 9 Sensor Cosinus Hall 2
Gehéuse  Schirm
+5VDC (X3.3) und AGND (X3.8) diirfen nur fir die Speisung von Motorhallsensoren benutzt
werden (max. 100mA).
Vorsicht :
AGND (X3.8) nicht an Masse oder Erde anschliessen!
AUSGABE 24
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1+u |Q[B—
1-v QB 2 PHASE 2-
2w Q[ B 3 PHASE 2+
2 x |O[ BH 4 ~ AUSSERER SCHIR PHASE 1-
scRy Q[ BF+—2 ! CRAY PHASE 1+
[ BLAU
1
|
X2: Schraubterminal ‘l' ! PINK
: : ROT Vorischt:
——=Ll__ . WEISS X3.1/21617
@ ! H N nicht anschliessen
! | \INNERER SCHIRM
; @ 6 ! :7 IGELB
[}
3 8 G ; | ! JGRUN +5VDC
4 5 g 0 \ ‘\\ 1 SCHWARZ AGND
\ y
2 O/ A SINUS
@ COSINUS
TEMP
X3: DSUB-9 (f)
X4: 12PIN LOGIK CONTROL / SPEISUNG
12 SVE @ LEISTUNGSSTUFE FREIGEBEN (HW FREIGEBEN)
Enable=2av |[1®]| 12 KONFIGURIERBARER 10, PTC 2 EINGANG . 100mA
X4.11 L0] KONFIGURIERBARER 10, PTC 1 EINGANG . 100mA
xat0 O] 4 KONFIGURIERBARER 10 . 100mA
X4.9 fo) £
a £ KONFIGURIERBARER 10 . 100mA
i:': A%I S KONFIGURIERBARER 10, ANALOG EINGANG ~100mA
X4.6 i@ E KONFIGURIERBARER 10, TRIGGER EINGANG . 100mA
X4.5 HO) g KONFIGURIERBARER 10 MAX. 100mA
X4.4 @] S KONFIGURIERBARER [0, ANALOG EINGANG MAX. 100mA
Xa3/Brk (1 © § KONFIGURIERBARER 10, BREMSANSTEUERUNG 1A MAX. 1.0A
+24VDC e @ LOGIK SPEISUNG 22-26 VDC Interne Sicherung 3AT
DGND ®| 1 oD
@ - * ALLE AUSGANGE MIT INTERNEN PULL
Phoenix MCL5/12-STF-3,5 !- DOWN WIDERSTAND 4K7 ZU GND
(wird mit dem Drive =
geliefert)
Eingénge (X4.3..X4.12): 24V /5mA (Low Level: -0.5 to 5VDC, High Level: 15 bis 30VDC)
Ausgénge (X4.4..X4.11): 24V / max.100mA, Peak 370mA (Wird bei Uberschreitung abgeschaltet)
Bremsausgang (X4.3): 24V / max.1.0A
Eingang X4.12: SVE (Safety Voltage Enable) muss hoch sein um die Leistungsstufe zu aktivieren.
Falls sie fir mehr als 0.5ms zu tief ist, wird die PWM-Erzeugung hardwareseitig deaktiviert.
Speisung 24V | typ. 1.1A [ max. 2.1A (alle Eingédnge auf "on' mit max. Belastung und Bremse.)
»  Anzugsdrehmoment: min 0.22Nm
»  Gewinde: M2
»  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden
»  Kabel Querschnitt: max. 1.5 mm?
»  Interne Sicherung (F2): 3AT (trage, Schurter OMT125, 3404.0118.xx, UL Dateinummer: E41599)
ACHTUNG: Um einen dauerhaften Schutz gegen
Brandgefahr zu gewahrleisten, nur Ersatzsicherun-
gen mitidentischem Typ und Klasse verwenden.
AUSGABE 24

ANDERUNGEN VORBEHALTEN SERVO DRIVES 9031



11

| SCHNITTSTELLEN /

RJ-45

= N WwbhHh oo N O®

RS485_Rx+ A
RS485_Rx- B
RS485_Tx+ Y
GND

GND

RS485_Tx- z
CAN_H

CAN_L

Lo N o b~ W N

Gehéuse Schirm

»  ZurVerdrahtung ist ein paarweise verdrilltes Kabel (1-2, 3-6, 4-5, 7-8) zu verwenden
»  Dieeingebaute CAN und RS485 kann durch S5.2 und S5.3 aktiviert werden.
»  XTistintern mit X8 verbunden (1:1 Verbindung)

RxD/TxD-P

CNTR-P

GND (isoliert)
+5V (isoliert)

RxD/TxD-N

W o N o U~ W N e

Gehéduse Schirm

Max. Baud rate: 12 Mbaud

L S N P
2 9) 7
3 9) 8
‘; ) 9
%
DSUB-9 (f)
X10-X11
L] 8
= 7
N 6
5
4
3
= 2
1
RJ-45
1904  SERVO DRIVES

Nr Inkremental Step/Direction EIA/TIA 568A colors
1 A+ Step+ Grlin/Weiss

2 A- Step- Grin

3 B+ Direction+ Orange/Weiss

4 7+ Zero+ Blau

5 Z- Zero- Blau/Weiss

6 B- Direction- Orange

7 CAN_H CAN_H Braun/Weiss

8 CAN_L CAN_L Braun

Gehause Schirm Schirm

Mit paarweise verdrillten Kabeln (1-2, 3-6, 4-5, 7-8) verdrahten.
Master Encoder Eingange: Differenziell RS422, Maximale Zahlfrequenz 25 Mio. Inkr./sec bei Vier-
fachauswertung, 40ns Flankenabstand.

Master Encoder Ausgange: Getriebene RS422 Differentialsignale vom Master Encoder Eingang (X10).
CAN Terminierung kann mittels S5.4 eingeschaltet werden.

Alle Gerate, die mit X10/X11 verbunden sind, mlssen sich auf die gleiche Erde beziehen.

AUSGABE 24
ANDERUNGEN VORBEHALTEN
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X13 EXTERNER POSITIONSSENSOR DIFFERENTIAL HALL SCHALTER [ SSI
Nr ABZ mit Hall Schalter Sin /Cos 1 Vpp SSI (nur postion recovery)
@ 1 +5VDC 45V DC +5VDC
1 (O\ 0 9 A+ Sin+
2 2% T 1 2 A- Sin-
C
3 o 1 10 B+ Cos+
4 9 < 12
5 C 3 B- Cos-
9 13
6 C
7 Oll 14 11 7+ Data+
O c 15
8 > 4 7- Data-
\/ 12 Encoder Alarm Encoder Alarm
13 U+
DSUB-15 (f) & U-
14 Vi
7 V-
15 W+ Clock+
8 W- Clock-
Gehause Schirm Schirm Schirm
Position Encoder Eingédnge (RS422): Max. Eingangs Frequenz: 25 M counts/s
bei Vierfachauswertung, 40ns Flankenabstand
Encoder Simulation Ausginge (RS422): Max Ausgangs Frequenz: 2.5MHz, 5 M counts/s
bei Vierfachauswertung, 200ns Flankenabstand
Differenz Hall Schalter Eingénge (RS422): Max Eingangs Frequenz: <1kHz
Enc. Alarm Eingang: 5V/1mA
Sensor Speisung: 5VDC max 100mA
X15-X16 ETHERNET KONFIGURATION 10/100MBIT/S
X15 Interner 2-Port 10BASE-T und 100BASE-TX Ethernet Switch mit Auto MDIX. LEDs auf der unteren Seite des Gera-
X16 tes zeigen "Verbindung/Aktivitat" je Port an, die oberen haben keine Funktion.
S—5
RJ-45
X17-X18 REALTIME ETHERNET 10/100 MBIT/S
X17 RTETH In

AUSGABE 24
ANDERUNGEN VORBEHALTEN

Spezifikationen hangen vom RT-Bus Typ ab, bitte konsultieren sie die entsprechenden Dokumentationen

X18 RT ETH Out

SERVO DRIVES 9051
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X19 RS232 KONFIGURATION
Nr Beschreibung
: 1 Nicht anschliessen
; ?6 2 Nicht anschliessen
= —— 3 RS232 RX
= sg 4 GND
f 5 GND
6 RS232 TX
RJ-45 7 Nicht anschliessen
8 Nicht anschliessen
Gehéduse Schirm
Fir Konfiguration Uber RS232 benuten Sie den isolierten USB-RS232 Konverter (Art.-No. 0150-2473)
X20 ANALOG IN (+-10V DIFFERENTIAL ANALOG-EINGANG)
Nr Beschreibung
3 1 Nicht anschliessen
/7 2 Nicht anschliessen
/.1/: 3 Analog In-
,_/I/_’
= —————— 4 4 GND
! s; 5 GND
1 6 Analog In+
RJ-45 7 Nicht anschliessen
8 Nicht anschliessen
Gehéuse Schirm
11 TR S e A
S5 BUS TERMINIERUNG / ANIN2 PULLDOWN
e Schalter E1200
=: S5 Schalter 1: Anin2 Pulldown (4k7 Pulldown an X4.4). Auf ON, falls X4.4 als digitaler Output dient.
-

Schalter 2: Terminierungswiderstand fir RS485 auf CMD (120R zw. Pin 1 und 2 auf X7/X8) on/off
Schalter 3: CAN Terminierung auf CMD (120R zwischen Pin 7 und 8 auf X7/X8) on/off
S5 Schalter 4: CAN Terminierung auf ME (120R zwischen Pin 7 und 8 auf X10/X11) on/off

Bei der Auslieferung sind alle Schalter “off”

on off

LEDS ZUSTANDSANZEIGE
240VOK Grln 24V Logik Speisung OK
Error 24VOK . .
EN Gelb Motor freigegeben / Fehler Code (Low Nibble)
Warn m EN
Warn Gelb Warnung / Fehler Code (High Nibble)
Fehler Rot Fehler
RT BUS LEDS
BUS OK Grln OK

BUS BUS
Error L) OK BUS Fehler Rot Fehler

Die Verwendung dieser LEDs ist abhangig von der Art des betriebenen Feldbusses.
Bitte konsultieren Sie das entsprechende Handbuch fiir weitere Informationen.

AUSGABE 24
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S1-2 ADRESS-SCHALTER [/ BUS TERMINIERUNG
E12x0 V1
189,

&
Sl s1 Bus ID High (0...F). Bit 5 ist LSB, bit 8 MSB
s2 Bus ID Low(0....F). Bit 1 ist LSB, bit 4 MSB

Die Verwendung dieser Schalter ist abhangig von der Art des betriebenen Feldbusses.
Bitte konsultieren Sie das entsprechende Handbuch fir weitere Informationen.

AUSGABE 24
ANDERUNGEN VORBEHALTEN SERVO DRIVES 9071
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Servo Drive Serie

Mittel

270_punkte
252

T s | g worewess | % oo |

Abmessungen mm

E1200

Breite

Hohe

Hohe ohne Befestigungsésen
Tiefe

Gewicht
Gehéauseschutzart

Befestigungsschrauben
Abstand der Montagepunkte
Lagertemperatur

Transporttemperatur
Betriebstemperatur

Relative Luftfeuchte
Max. Gehdusetemperatur

Max. Energieaufnahme

Abstand zwischen Drives

1908 SERVO DRIVES

mm (in)
mm (in)

mm (in)
mm (in)

kg (Ib)

mm (in)
mm (in)
°C
°C

°C

°C

mm (in)

40 (1.6)
270 (10.6)
233 (92)

180 (7.1)

15 (3.3)
20
2xM5
252 (9.92)
-25..40
-25..70

0...40 mit spez. Leistung
40...50 mit reduzierter Leistung

95% (nicht-kondensierend)
65
30

20 (0.8) links/rechts
50 (2) oben/unten

AUSGABE 24
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E1250-PL-UC POWERLINK Servo Drive 72VDC/32A 150-17:

E1250-PN-UC PROFINET Servo Drive 72VDC/32A 0150-1762
E1250-PD-UC ProfiDrive Servo Drive 72VDC/32A 0150-2620
E1250-EC-UC EtherCAT Servo Drive 72VDC/32A 0150-1763
E1250-SE-UC sercos over EtherCAT Servo Drive 72VDC/32A 0150-1898
E1250-DS-UC EtherCAT CoE Servo Drive 72VDC/32A 0150-2410
E1250-SC-UC sercos Servo Drive 72VDC/32A 0150-1764
E1250-IP-UC ETHERNET IP Servo Drive 72VDC/32A 0150-1761
E1250-LU-UC LinUDP Servo Drive 72VDC/32A 0150-2493
E1230-DP-UC PROFIBUS-DP Servo Drive 72VDC/32A 150-17:

E1200-GP-UC GENERAL PURPOSE Servo Drive 72VDC/32A 0150-1771

Connector for X4 Stecker MC 1,5/12-STF-3,5, mit Drive geliefert 0150-3300

AUSGABE 24
ANDERUNGEN VORBEHALTEN SERVO DRIVES 9091
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AUSGABE 24
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SERIE C1400

Eingangsspannung 230VAC

15A rms Spitzenphasenstrom

Integrierter Netzfilter

FUr LinMot P10 Linearmotoren & AC-Servomotoren
Integrierter Lufter

100 programmierbare Verfahrprofile

255 speicherbare Verfahrbefehle

Schnittstelle fUr Inkremental- oder Absolut-Sensor

AUSGABE 24
ANDERUNGEN VORBEHALTEN SERVO DRIVES 9111
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Servo Drive Serie C1400

Die Servo Drives der Serie C1400 sind modulare Achs-
steuerung mit 32-Bit-Positionsauflésung und integ-
riertem Leistungsteil 1x240VAC flr Linearmotoren und

rotative Antriebe.

Die Drives eignen sich fur einfachste, standard und

high-end Positionieraufgaben.

ANBINDUNG AN
DIE MASCHINENSTEUERUNG

Die Servo Drives der Serie C1400 kdnnen
von Maschinensteuerungen vieler Herstel-
ler und Marken mittels digitaler Ein- und
Ausgédnge oder Industrial-ETHERNET an-
gesteuert werden.

1912 SERVO DRIVES

PROZESS- UND
SICHERHEITSSCHNITTSTELLEN

Als schnelle Prozessschnittstellen zur di-
rekten Auswertung von Sensorsignalen
stehen frei programmierbare analoge
und digitale Eingange, ein schneller Trig-
gereingang und ein Capture-Eingang zur
Verfligung.

Die Sicherheits-I0's bei den Servo Drives
mit der -1S Option und mit industrial
ETHERNET ermdglicht das sicher Stillset-
zen der Antriebe mittels Steuersignalen
(STO), ohne dass die Leistungsspeisung
unterbrochen wird.

Bei einem Nothalt und dem sicheren
Stillsetzen des Antriebs wird lediglich die
Leistungsspeisung vom Drive getrennt.
Die Logikspeisung und der Steuerteil lau-
fen weiter.

Dies hat den Vorteil, dass der Drive und
der Linearmotor bei einem Neustart der
Maschine nicht neu initialisiert werden
mussen, da samtliche Prozessdaten in-
klusive der Istposition des Linearmotors
noch aktuell sind.

AUSGABE 24
ANDERUNGEN VORBEHALTEN
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Systemintegration

Die flexible Hardware ermoglicht die
Ansteuerung von beliebigen 1/2/3-Pha-
sen-Motoren. So konnen auch rotative
Servo Motoren kleiner Leistung wie birs-
tenlose DC Motoren in das gleiche Steue-
rungskonzept integriert werden.

Zusatzlich kénnen die Antriebe mit opti-
onaler Peripherie wie Referenz- und End-
lagenschaltern, hochprézisen externen
Positionssensoren oder einer mechani-
schen Haltebremse ausgeristet werden.

Servo Drives der Serie C1400 verfligen
Uber analoge und digitale Ein- und Aus-
gange und ETHERNET Anbindung. Damit
bleibt der Anwender unabhangig von der
Wahl der Ubergeordneten Steuerung. Fur
jede SPS oder IPC Losung ist die passen-
de Schnittstelle mit den entsprechenden
Protokollen verfligbar.

Durch Flexibilitat und die kompakte
Bauform bieten die LinMot Servo Drives
der Serie C1400 in Ein- und Mehrachs-
anwendungen mit Linearmotoren und
anderen Aktuatoren eine durchgangige
Losung fiir ein flexibles Antriebskonzept.

AUSGABE 24
ANDERUNGEN VORBEHALTEN

Feldbusse und Schnittstellen zur iibergeordneten Steuerung

Digital Sercos DS402
over over

1/0°s
/ EtherCat | | EtherCat

Ethernet
IP

Profi
Drive

Lin , PL
uDP Profinet £C

I I N
T

Logik Linmot Optionale Endlagen- und Referenzschalter
Speisung Servo Drive
S Serie
g Vot C1400
S Spe?sﬁ[\g Limit - Home Limit +
a Schalter | § Schalter | | Schalter
g 1x240VAC Positionsregler:
g «32 Bit Positionswerte [ ] [ ] ]
o0 «Auflésung 0.1um 1 1 1
= Sicherheit] 1 1 1
= Run Modes: 1 1 1
g_ VA Interpolierte 1 1
@ Abtak Bewegungen
ak- . o
twider- Analog Posmonl T 1 1
stand «Bewegungsprofile 1 1 I
(Kurven) LinMot Linearmotor 1 1 1
«Zwei-Punkt-Trigger oder anderer Servomotor 1 1 1
«Streaming P, PV (Biirstenlos DC, Schwingspule,...)
e 1 1 1
« Step, Direction I |
&% | Trigger-
.5 |Eingénge Externer
%n Gespeicherte Kurven: Positions-
Q . . sensor
@ Max: SO Kurven Optionale Bremse
b Capture «*Max. 15000
< pi " n
o Stltzpunkte
o
K Interne . .
T | Analog Ablaufsteuerung: Optionaler externer Positionssensor
= RIRG
ino «mit bis zu 255 Befehlen
S Eingénge
w0
&b RS232
=
5
X
MOTOR SCHNITTSTELLEN KONFIGURATION

C1400 Servo Drives bieten alle notwen-
digen Schnittstellen um Linearmotoren
oder rotative Motoren mit optionaler ex-
terner Peripherie wie Endlagen- und Refe-
renzschalter, einer mechanischen Brem-
se oder einem hochauflésenden externen
Positionssensor zu betreiben.

Fir die Konfiguration steht die komfor-
table PC Software LinMot Talk zur Ver-
fugung. Fur die einfache und schnelle
Inbetriebnahme der Achsen stehen ne-
ben der Online-Dokumentation umfang-
reiche Debugging Werkzeuge wie ein
Oszilloskop oder ein Error Inspector zur
Verflgung.

Feldbus und ETHERNET Drives kdnnen
auch direkt von der Ubergeordneten
Steuerung konfiguriert werden.

SERVO DRIVES 9131
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Hub [mm]

Goto 100 mm

vV.o..=2,5m/s

a, ..=3,0m/s?
Zeit [ms]

ABFAHREN VON BAHNKURVEN
Hub [mm]
Startkurve 1
Kurve 1

Zeit [ms]

Hub [mm]
Goto Pos 125 mm
mit Profil 1
+
Kurve 1 1
: Zeit [ms]
POSITIONS-STREAMING
Hub [mm]
Zeit [ms]

1914 SERVO DRIVES

Bei der direkten Positionsvorgabe mittels absoluter oder relativer Po-
sitionierung wird die gewiinschte Position mit einem im Drive berech-
neten Bewegungsprofil angefahren. Zur Auswahl stehen absolute und
relative Bewegungen mit Vorgabe der maximalen Geschwindigkeit und
der Beschleunigung, ruckoptimierte Bewegungen (Rucklimitiert und
Bestehorn). Die Positionierbefehle konnen Uber serielle Schnittstelle,
CANopen, DevieNet, Profibus, Ethernet oder einen Triggereingang auf-
gerufen werden.

Hubbereich: +100m
Positionsauflosung: 0.1 um (32Bit)
Geschwindigkeitsaufléosung: 1.0 um/s (32Bit)
Beschleunigungsauflésung: 10.0 um/s? (32Bit)

Auf den Drives der Serie E1200 lassen sich bis zu 100 verschiedene Bahn-
kurven mit bis zu 16’000 einzelnen Stltzpunkten speichern. Damit kann
der Motor beliebig komplexe Bahnkurven abfahren, die beispielsweise
mittels CAD Programmen berechnet wurden und auf dem Drive gespei-
chert werden (Excel CSV-Format). Die Bahnkurven kdnnen Uber die seri-
elle Schnittstelle, Feldbusse, Ethernet oder den Triggereingang aufgeru-
fen werden.

Hubbereich: +100m
Positionsauflosung: 0.1 um (32Bit)
Bewegungsprofile: Max. 100 n Bahnkurven
Kurvenpunkte: Max. 16’000 Punkte

Fir das Anfahren einer Absolutposition oder das Verschieben um eine
Relativposition kdnnen nebst dem VA-Interpolator beliebige Bewe-
gungsgesetzte hinterlegt werden. Diese werden anhand von Bewe-
gungsprofilen auf dem Drive gespeichert (Excel CSV-Format). So kon-
nen die Positionen beispielsweise mit sinusformigen Bewegungen zur
Optimierung der Verlustleistung oder speziell ruckoptimierten Bewe-
gungsprofilen angefahren werden.

Hubbereich: +100m
Positionsauflosung: 0.1 um (32Bit)
Bewegungsprofile: Max. 100 Bahnkurven
Kurvenpunkte: Max. 16’000 Punkte

Ubergeordnete NC-Steuerungen mit Feldbus oder ETHERNET Schnitt-
stelle kommunizieren mittels “Position Streaming” mit den Servo
Drives. Dabei wird die in der Ubergeordneten Steuerung berechnete
Position und Geschwindigkeit zyklisch zum Servo Drive Ubertragen. Fur
die Ubertragung steht der P, PV oder PVT Modus zur Verfligung.

Positionsauflésung: 32 Bit
Geschwindigkeitsauflésung: 32 Bit
Interpolator: 8 kHz
Zykluszeite: 0.25-5ms

AUSGABE 24
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Input 1 Pos 125 mm Mit der Easy Steps Funktion lassen sich bis zu 4 Positionen oder un-
Input 2 Pos 250 mm abhéngige Verfahrbefehle auf dem Drive speichern und (iber 4 digitale
Input3 Kurve 1 Eingange oder Feldbusschnittstellen/ETHERNET aufrufen.
Input 4 Pos -30 mm

Digital Eingédnge: max. 4

Schnittselle: X4

Abtastrate: 250 psec

In der Command Table kénnen ganze Bewegungssequenzen mit bis
255 einzelnen Verfahrbefehlen oder Kommandos gespeichert werden.
Dies bringt vor allem dann Vorteile, wenn komplette Bewegungsse-
quenzen sehr schnell und ohne die Totzeiten der Ubergeordneten
Steuerung ausgefiihrt werden sollen. In der Command Table hat der
Programmierer Zugriff auf sdmtliche Verfahrbefehle, die internen Pa-
rameter und die digitalen Ein- und Ausgénge.

Wait Input

Kommandos: max. 254
Zykluszeit: 125 psec

Bei der analogen Positionsvorgabe fahrt der Linearmotor eine zur Ein-
gangspannung proportionale Position an. Die Position wird entweder
kontinuierlich eingelesen oder erst bei einer steigenden Flanke des

Triggersignals ausgewertet. Um unkontrollierte Positionsspriinge zu
‘ ‘ verhindern, fahrt der Motor die Positionen mit einer frei programmier-
‘ jﬁ baren max. Beschleunigung und Geschwindigkeit an (VA-Interpolator).
3 3 Eingédnge: Analog-Eingang X4
‘ ‘ Spannungsbereich: 0-10VDC oder +10V
ov 1ov Auflésung: 12 Bit
Position Position Abtastrate: >=125 psec (einstellbar)

Maximale Kraft [0...10V => 0...100%] Easy Steps bietet die Mdglichkeit, beliebige interne Parameter Uber
zwei analoge Eingdnge zu parametrieren. Wird beispielsweise der ma-
ximale Motorstrom Uber einen Analogeingang eingelesen, kann die
maximale Motorkraft fir frei programmierbare Flgeprozesse analog

v vorgegeben werden.
Eingdnge: 2 xAnalog
E[E.:I:ﬁ = Krafty,, Spannungsbereich: 0-10vDC

100%

0% . Auflosung: 12 Bit
’ Zeit [ms] Abtastrate: 250 psec
AUSGABE 24
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Mittels der Technologie Funktion Kraftregelung kénnen prézise Flge-

prozesse mittels hochgenauer Kraftregelung zuverlassig und reprodu-
Kraft- zierbar realisiert werden. Bei der Kraftregelung wird die aktuelle Motor-
_| messdose kraft Uber eine Kraftmessdose erfasst und im Drive geregelt. So lassen
sich Fligeprozesse oder Qualitatskontrollen mit hohen Anforderungen
an die aufgebrachte Kraft realisieren.

Analog-Eingang: 0-10V oder +10V
Auflésung: 12 Bit
Min. Kraftauflosung: 0.IN

AUSGABE 24
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X2: Motorphasen
‘ X3: Motor Encoder

X13: Externer Positionssensor

XT3EXT PO SENS
DiFF HALL S

o
o
o
o
o
o
o
o

— X33: Sicherheitsrelais (nur fiir -1S Option)

ReLAs

onshims

g

Bootay,
AN Tom,

3

A

0 S1: Adress-Schalter

2
23

ﬁlﬂdﬂ%ﬁbﬁbﬁbﬁgg A

ERRoR

Ry

«||— LED: Zustandsanzeige

A
10 Any
9 A
en

6n
S
4 ou
3 0w

X4: Logik Speisung / 10 Verbindung

2 20n¢
1 bong

g; [P
! @ ﬂ;:] o M0

1

Y

x1asvsTEN

— X19:  Konfig RS232
LED:  RT BUS Zustandsanzeige

B

O

S5: Bootstrap

X17: RealTime ETHERNET
X18: "

X30: Motorspeisung Netz

Schnittstellen | C1450-PN-VS-1S | C1450-PD-VS-1S | C1450-SC-VS-1S | C1450-IP-VS-1S | C1450-LU-VS-1S | C1450-EC-VS-1S | C1450-DS-VS-1S | C1450-SE-VS-1S | C1450-PL-QN-1S
PROFINET .

PROFINET
Profidrive

SERCOS I .

ETHERNET IP .

LinUDP .

ETHERCAT .

ETHERCAT .
CiA402

ETHERCAT SoE .
POWERLINK .

AUSGABE 24
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C1450-PN-VS -1S
C1450-PD-VS -1S
C1450-SC-VS -1S
C1450-1P-VS -1S

C1450-LU-VS -1S
C1450-EC-VS -1S
C1450-DS-VS -1S
C1450-SE-VS -1S
C1450-PL-QN -1S

»  Absolute & Relative Positionierung
»  Abfahren von Bahnkurven

»  Intern gespeicherte Verfahrbefehle
»  Positions-Streaming

»  Analoge Positionsvorgabe

»  Analoge Parameterskalierung

»  Technologie Funktion Kraftregelung
»  Kundenspezifische Funktionen

Die Drives der Serie C1400 ermoglichen die
Integration von LinMot Linearmotoren in
Steuerungskonzepte mit industrial ETHER-
NET Schnittstellen. Der Anwender kann die
Drives der Serie C1200 in viele verschiedene
Ubergeordneten Steuerungen integrieren.

Die LinMot Drives sind mit den gangigen
industriellen ETHERNET-Protokollen liefer-
bar. Da séamtliche ETHERNET Drives Uber
die gleiche Motion Command Schnittstel-
le verfligen und Control- und Statuswort
identisch sind, kdnnen einmal realisierte
Softwarebausteine problemlos auf andere
Steuerungen Gbernommen werden.

1918 SERVO DRIVES

L

—
EtherCAT.

Die Servo Drives der Serie C1400 unterstit-
zen folgende industrial ETHERNET Proto-
kolle:

»  Profinet

»  EtherCAT

»  EthernetIP

»  PowerLink

»  Sercos Il

»  Sercos over EtherCAT

Das passende Drive ist fir jedes Protokoll
verflgbar.

Typ:
Schalter/Hub:

Ubertragungsrate:

F% ETHERNET it segmmn IIISERC@S
EtherNet/IP- POWERLINK
X2: Motorphasen
X3: Motor Encoder
X13: Externer Positionssensor
X33: Sicherheitsrelais
(nur bei -1S option)
e
% S1: Adress-Schalter
e S2: "
LED: Zustandsanzeige
X4: Logik Speisung /
10 Verbindung
X19: Konfig RS232
LED: RT BUS Zustandsanzeige
S5: Bootstrap
X17: RealTime ETHERNET
X18: "
X30: Motorspeisung Netz

Realtime ETHERNET
Integrierter 2-Port
Hub/Schalter
10/100MBit/sec

Minimale Zykluszeiten:

Bus Zyklus:
10 update:
Trigger-Eingang:

Positionsregelkreis:

Stromregelkreis:

250 us
250 us
125 us
125 us
125 us

AUSGABE 24
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| SYSTEMUBERSICHT /

NETZ

|_—;—

C1450-Serie

X30 3-Phasen Leistungsstufe

5 | PE NETZSPEISUNG

U v,w

5 |L  1X240 VAC MOTOR BREAK

N TN SYSTEM

ABTAKTWIDERSTAND

LEISTUNGSSCHALTER Y | RR+ ABTAKT
r{;,RR-ABTAKT

10/100 MBaud
INDUSTRIAL
ETHERNET

PE, SCHIRM

Motor Encoder
ETHERNET

O ID HIGH
O ID LOW

ENCODER
SPEISUNG
(5VDC MIT SENSE)

SIN (1VPP)

COS (1VPP)

MOTOR LINK C

X17/X18

~~—— INDUSTRIAL

10/100 MBaud
A+
A-

ETHERNET

B+

—| B-

SYSTEM
INTERFACE:
RS232

Z+
Z-
U+

AUSGABE 24
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U-
V+
V-
W+
W-
ENC ALARM
+5VDC

GND

ANALOGINPUT+
ANALOGINPUT-
ANALOGINPUT

DIGITALINPUTS

DIGITAL OUTPUTS

+24VDC
GND

Ksr1 / Ksr2

! 1
i LINEARMOTOR
N 1
| [
+ e
A
i
" ROTATVIER
:: SERVOMOTOR
U 1

=

OPTIONALER

EXTERNER

POSITIONSSENSOR

—£3

x_<_>C>C>C><:>< ANALOG EINGANG
¢

SCHNELLE PROZESS

EINGANGE

[ AUsGANGE |

| LOGIK SPEISUNG |

I Maschinen Sicherheit (-1S) |

SERVO DRIVES 9191




| SCHNITTSTELLEN /
X30
Drive-Seite Motor-Seite
— QN |
@I] RR+
Qu |
.0 | L
Qu | Pe

Schraubterminal

RR- Abtaktwiderstand

RR+ Abtaktwiderstand

N Neutral (TN System mit geerdetem Neutral)

L Line 1 (1x240VAC (+-10%) 50/60Hz externe Sicherung: max.10A)
PE Schutzerde

Netzfilter im im Drive integriert

Schraubterminals:

»  Anzugsdrehmoment: 0.5- 0.6 Nm

»  Schrauben: M3

»  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden
»  Kabel Querschnitt: 2.5 mm2 (AWG 12)
»  Abisolierldnge: 7 mm

LinMot Artikelnummer:
0150-3607 (DC0O1-C1400/X30)

Betrieb des Drives ist nur mit
dem obigen Artikel erlaubt!
Kein anderer Typ von Stecker
darf verwendet werden.

X2 MOTORPHASEN
Drive-Seite Motor-Seite
w g o w Do@
v 1) Pp|v ||
u CC%) 5lu (oo |
PE | [©) P|PE 0ol |
TR L e
B+ %j) D | B+ DOE
B- C@:)] 5| B- | Do |

11
Federkafig-Stecker

Nr Bezeichnung
w

Motor Phase W

Motor Phase V
U Motor Phase U
PE Schutzerde
T+ Temperatursensor KTY+
T- Temperatursensor KTY-
B+ Motorbremse+
B- Motorbremse-

Schraubterminals:

»  Federkafig-Stecker

»  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden

»  Kabel Querschnitt: 0.2 -2.5 mm2 (abhan-
gig vom Motorstrom) / AWG 24 - 12

»  Abisolierldnge: 10 mm

Der Schirm des Motorkabels
muss mit grosstmoglicher
Oberflache montiert werden
(tiefer Widerstand, tiefe Impe-
danz). Verwenden Sie eine
EMV-Schirmklemme zur
Befestigung.

Achtung: Ein isolierter
Thermistor ist notwendig!
Insbesonders LinMot DO1 und
D02 Motoren konnen nicht
angeschlossen werden!

LinMot Artikelnummer:
0150-3605

Betrieb des Drives ist nur mit
dem obigen Artikel erlaubt!
Kein anderer Typ von Stecker
darf verwendet werden.

Motor Link Cist ein serielles

X3 MOTOR ENCODER (MOTOR LINK C) / NICHT VERFUGBAR BEI -CO DRIVES!
Nr Beschreibung
8 Motor Link C-
@ 15 Motor Link C+
7 nicht anschliessen
: @ :i 14 nicht anschliessen
6 > g 3 6 nicht anschliessen
2 o o 12 13 nicht anschliessen
3 Ocll M 5 GND
2 g © 13 12 nicht anschliessen
! \?5 4 GND Sense
@ 11 +5V Sense
3 Cos-
10 Cos+
DSUB-15 (m) 5 Sin-
9 Sin+
1 +5V-
Ge- Schirm

1920 SERVO DRIVES

hause

Hochgeschwindigkeits-Kommunikati-
onsprotokoll zum Motor Encoder

AUSGABE 24
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| SCHNITTSTELLEN | LinMot°®
X4 LOGIK SPEISUNG / 10 VERBINDUNG
Nr Beschreibung
11 Anln- X4.11 Konfigurierbarer Analog-Eingang deifferentiell (mit X4.10)
1 e * U ; ; : ;
= 10 Anln+ X4.10 Konfigurierbarer Analog-Eingang deifferentiell (mit X4.11)
x4.10 |[[@]| 3
X4.9 o) & 9 Anln X4.9 Konfigurierbarer analoger Eingang Single-Ended
x.8 (O] § 8 In X4.8 Konfigurierbarer digitaler Eingang
X4.7 ,|" @]l ©
X4. 6 Mo S 7 In X471 Konfigurierbarer digitaler Eingang
X4.5 9] & 6 In X4.6 Konfigurierbarer digitaler Eingang
X4.4 o]l 3 o - :
X4.3 == 5 In X4.5 Konfigurierbarer digitaler Eingang
. Ol | ]
+24voe (o]l 8 4 Out X4.4 Konfigurierbarer digitaler Ausgang
DGND (o] - o »
LW=J| _ 3 Out X4.3 Konfigurierbarer digitaler Ausgang
2 +24VDC Speisung Logikspeisung 22-26 VDC
Federkafig-Stecker ! GND Speisung Erde

LinMot Artikelnummer:
0150-3447 (DCO1-Signal/X4)

Betrieb des Drives ist nur mit
dem obigen Artikel erlaubt!
Kein anderer Typ von Stecker

Eingdnge (X4.5 .. X4.8): 24V / 5mA (Low Level: 0.5 to 5VDC, High Level: 15 to 30VDC)
Ausginge (X4.3..X4.4): 24V /max.100mA, Peak 370mA (Abschaltung bei Uberschreitung)

Analoge Eingédnge: 12 bit A/D Wandler
X4.9: Single-Ended analoger Eingang auf GND, 0..10V, Eingangswiderstand: 51kQ zu GND
X4.10/X4.11: Differential analoger Eingang, +/- 10V. Gleichtaktbereich: +/- 5VDC zu GND,

Eingangswiderstand 11.4kQ fur jedes Signal zu GND.

»  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden
»  Kabelquerschnitt max. 1.5mm2
»  Abisolierldnge: 10mm

darf verwendet werden. »  Die 24VDC Speisung firr die Steuerungsschaltung (X4.2) muss durch eine externe Sicherung (3A trage)
geschltzt werden
X13 EXTERNER POSITIONSSENSOR DIFFERENZ HALL SCHALTER
Nr SSI/ BiSS / EnDat
@ 1 +5V DC
; @ 9 9 A+
3 O s 10 2 A
O 11
: O g 12 10 B+
o 1901 n >
8 Ol 15 11 7+
\C_)/ 4 Z
\@J 12 Encoder Alarm
5 GND
13 U+
DSUB-15 (f) 6 U-
14 v+
7 V-
15 W
8 W-
Gehduse Schirm
Position Encoder Eingdnge (RS422): Max. Eingangsfrequenz: 25 M Zahlungen/s mit
Quadratur-Dekodierung, 40 ns minimaler Flankenabstand
Encoder Simulation Ausgidnge (RS422): Max. Ausgangsfrequenz: 4 M Zéhlungen/s mit

AUSGABE 24
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Quadratur-Dekodierung, 250 ns minimaler Flankenabstand
Differenz Hall Schalter Eingénge (RS422): Eingangsfrequenz: <1kHz
Enc. Alarm Eingang: 5V /1mA
Sensor Speisung: 5VDC max. 100mA / 9VDC 100mA (SW wahlbar)
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| SCHNITTSTELLEN / LinMot®

X17 - X18 REALTIME ETHERNET 10/100 MBIT/S (NUR VERFUGBAR BEI -CO DRIVES)
: I
% X17 x17 RTETH In P - . .
1 Spezifikationen abhéngig vom Echtzeitbus. Bitte beachten

%18 RTETH Out - Sie hierzu die Interface Dokumentation.

X18

@f

Nr Beschreibung
1 1 Nicht anschliessen
g/i 2 Nicht anschliessen
—
X19 %i: 3 RS232 Rx
=N 6 4 GND
\7 5 GND
8 6 RS232 Tx
R-45 7 Nicht anschliessen
8 Nicht anschliessen

Verwenden Sie isolierte USB-RS232 Konverter (Art.-No. 0150-2473) zur Konfiguration tiber RS232

11

AUSGABE 24
1922 SERVO DRIVES ANDERUNGEN VORBEHALTEN



| SCHNITTSTELLEN / LinMot®

LEDS STATUS ANZEIGE
240VOK Grun 24V Logik Speisung OK
Error (@) L) 24VOK .
EN Gelb Motor freigegeben / Fehler Code (Low Nibble)
Warn m EN
Warn Gelb Warnung / Fehler Code (High Nibble)
Fehler Rot Fehler
RT BUS LEDS

BUS OK Grln OK

BUS BUS
Error o1 OK BUS Fehler Rot Fehler

Die Verwendung dieser LEDs ist abhdngig von der Art des betriebenen Feldbusses.
Bitte konsultieren Sie das entsprechende Handbuch fiir weitere Informationen.

S1-S2 ADRESS-SCHALTER
oo @
N Schalter
© [l
w B0 S1(5..8) Bus ID High (0.... F). Bit 5 ist LSB, bit 8 MSB.
< 0
om0 iti i
e S2(1.4) Bus ID Low (0 ... F). Bit ist LSB, bit 4 MSB.
~ @
OZ«— Die Auswertung Schalter ist abhangig von der Art des Feldbuses, der verwendet wird.

Bitte konsultieren Sie das entsprechende Handbuch fir weitere Informationen.

Dieser Schalter wird fir die Erstprogrammierung verwendet. Er muss auf Position "off" stehen.
Ansonsten startet das Drive nicht.

AUSGABE 24
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| ABMESSUNGEN /

Servo Drive Serie
Breite

Hohe

Tiefe

Gewicht

Befestigung

Gehéduseschutzart
Lagertemperatur
Transporttemperatur
Betriebstemperatur
Relative Luftfeuchte
Verschmutzung
Schockfestigkeit (16 ms)
Vibrationsfestigkeit (10-200 Hz)
Max. Gehdusetemperatur
Max. Energieaufnahme
Montageort

Einbaulage

Abstand zwischen Drives

1924 SERVO DRIVES

Mittel
-punkte

227

mm (in)
mm (in)
mm (in)
kg (Ib)

°C
¢C
°C

IEC/EN 60664-1
-1S option

-1S option

°C

w

mm (in)

Q)

s

2L

FTrs

Lrrisy,

0000000

©
o
o
o
o
o
o
o

v

%

C14x0-...-1S

35

Abmessungen mm

C14x0-...-1S

435 (L.71)
235 (9.25)
193 (7.60)

Rickseite 2 x M4
Unterseite 4 x M4

20

-25...40

-25...70

0...40

95% (nicht-kondensierend)
Verschmutzungsgrad 2
2g
lg
90
100
Im Schaltschrank
vertikal

>200 (8) oben /unten
Drives mit Ventilatoren kénnen vertikal Seite an Seite montiert werden
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| BESTELLINFORMATION /

Servo Drives
Artikel

C1450-SE-VS-1S-000
€1450-SC-VS-15-000
C1450-PN-VS-15-000
C€1450-PL-VS-15-000
€1450-PD-VS-1S-000
C1450-1P-VS-15-000

C1450-EC-VS-1S-000

C€1450-DS-VS-15-000
€1400-LU-VS-15-000

AUSGABE 24
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Beschreibung

EtherCAT SoE Drive (1x240V/20A), STO
Sercos |l Drive (1x240V/20A), STO
ProfiNet Drive (1x240V/20A), STO
POWERLINK Drive (1x240V/20A), STO
PROFIdrive Drive (1x240V/20A), STO
Ethernet/IP Drive (1x240V/20A), STO
EtherCAT Drive (1x240V/20A), STO
EtherCAT CoE Drive (1x240V/20A), STO
LinUDP Drive (1x240V/20A), STO

Art.-Nr.

0150-2660

SERVO DRIVES 9251
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| NOTIZEN | LinMot®
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SERIE E1400

3x400...480VAC

Fur LinMot Motoren / AC Servomotoren
Bahnkurven

Real Time (Streaming)

Synchrone Ansteuerung (Gerateprofile)

Master Encoder Synchronisation (In/Out)

PLC oder Stand-Alone Losungen

Industrial Ethernet Konfiguration / Remote Access Ethernet
Safe Torque Off

Safe Limited Speed Ready

Schnittstelle fir optionalen Inkremental- und Absolute-Sensor
Position Encoder Simulation (RS 422)

Master / Slave Losungen

+10VDC Kraftregelung

Unterstutzt Plug and Play

AUSGABE 24
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| PRODUKTBESCHREIBUNG /

Servo Drive Serie E1400

Die Servo Drives der Serie E1400 sind modulare Achs-
steuerung mit 32-Bit-Positionsauflésung und integ-
riertem Leistungsteil 3xe400VAC fiir Linearmotoren
und rotative Antriebe.

r::

Die Drives eignen sich fur einfachste, standard und
high-end Positionieraufgaben iber den ganzen Kraft-

bereich des LinMot Produktsortiments.

ANBINDUNG AN
DIE MASCHINENSTEUERUNG

Die Servo Drives der Serie £E1400 kénnen
von Maschinensteuerungen vieler Her-
steller und Marken mittels digitaler Ein-
und Ausgédnge, RS232 / RS485, serieller
Schnittstelle, CanBus, CANopen, Device-
Net Schnittstelle, Profibus DP oder Indus-
trial-ETHERNET angesteuert werden.

1928 SERVO DRIVES

PROZESS- UND
SICHERHEITSSCHNITTSTELLEN

Als schnelle Prozessschnittstellen zur di-
rekten Auswertung von Sensorsignalen
stehen frei programmierbare analoge
und digitale Eingange, ein schneller Trig-
gereingang und ein Capture-Eingang zur
Verflgung.

Die Sicherheitsschnittstelle bei den Servo
Drives mit Feldbusschnittstelle oder in-
dustrial ETHERNET ermoglicht das sicher
Stillsetzen der Antriebe mittels Steuersig-
nalen nach EN 954-1, ohne dass die Leis-
tungsspeisung unterbrochen wird.

Die Servo Drives hat zwei getrennte Spei-
sungen fir den Logik- und den Leistungs-
teil.

Bei einem Nothalt und dem sicheren
Stillsetzen des Antriebs wird lediglich die
Leistungsspeisung vom Drive getrennt.
Die Logikspeisung und der Steuerteil lau-
fen weiter.

Dies hat den Vorteil, dass der Drive und
der Linearmotor bei einem Neustart der
Maschine nicht neu initialisiert werden
mussen, da samtliche Prozessdaten in-
klusive der Istposition des Linearmotors
noch aktuell sind.

AUSGABE 24
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| PRODUKTBESCHREIBUNG /

Systemintegration

Feldbusse und Schnittstellen zur libergeordneten Steuerung

Die flexible Hardware ermoglicht
die Ansteuerung von beliebigen

Digital
1/0°s

RS232
RS485

CAN
open

Profi
Drive

Device- Profibus
Net DP

Sercos
over
Ethercat

DS402 4 ehemet Lin
over

UbP
Ethercat P

Power Sercos
Link i

1/2/3-Phasen-Motoren. So kdn-
nen auch rotative Servo Motoren
kleiner Leistung wie burstenlose
DC Motoren in das gleiche Steu-
erungskonzept integriert werden.

Zusatzlich kdnnen die Antriebe mit
optionaler Peripherie wie Referenz-
und Endlagenschaltern, hochpra-
zisen externen Positionssensoren
oder einer mechanischen Halte-
bremse ausgerUstet werden.

Speisung und Sicherheit

Servo Drives der Serie E1400
verfligen Uber analoge und di-
gitale Ein- und Ausgénge, seriel-
le Schnittstellen, Feldbuse und
ETHERNET Anbindung. Damit
bleibt der Anwender unabhangig
von der Wahl der Gibergeordneten
Steuerung. Fur jede SPS oder IPC
Losung ist die passende Schnitt-
stelle mit den entsprechenden
Protokollen verflighar.

Schnelle Prozesseingange

Konfig.

Durch Flexibilitat und die kompak-
te Bauform bieten die LinMot Ser-
vo Drives der Serie E1400 in Ein-
und Mehrachsanwendungen mit
Linearmotoren und anderen Aktu-
atoren eine durchgangige Losung
fir ein flexibles Antriebskonzept.

Synch.

Zur Synchronisation auf eine mechani-
sche Konigswelle oder einen rotierenden
Hauptantrieb kénnen die Achsen (Line-
armotoren und rotative Motoren) mittels
der Master Encoder Schnittstelle auf eine
elektronische Hauptwelle synchronisiert
werden.

Das Encodersignal der Hauptwelle kann
in der Master Encoder Schnittstelle durch-
geschleift werden, sodass beliebig viele
Achsen auf die Hauptwelle synchronisiert
werden kdnnen.

AUSGABE 24
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1 1 1 | |
T

Logik Linmot Optionale Endlagen- und Referenzschalter
Speisung Servo Drive
Serie
Vot E1400
Spe?sS;g Limit - Home Limit +
Schalter | | Schalterf | Schalter|
3x400VAC Positionsregler:
«32 Bit Positionswerte 1 1 1
«Auflésung 0.1um 1 1 1
Sicherheit 1 1 1
Run Modes: 1 1 1
« VA Interpolierte
Abtak- Bewegungen
twide&'— «Analog Position T 1 1
stan . i
Redttor Bewegungsprofile ) ) 1 1 1
(Kurven) . LinMot Linearmotor 1 1 1
+Zwei-Punkt-Trigger oder andere Servomotoren g 1 1
+Master Encoder (Brushless DC, Voice Coil,..) g 1 1
Synchronisation I ]
. «Streaming P, PV
Trigger- « Step, Direction
Eingdnge Externer
Gespeicherte Kurven: Positions.
 HMaxSs Kurven Optionale Bremse e
I «Max. 157000 Stiitz- P
apture
punkte
Interne X .
Analog Ablaufsteuerung: Optionaler externer Positionssensor
Eingange «mit bis zu 255 Befehlen
&b
ETHER- =
RS232 —
NET S
X
Master Master e
Encoder < | F 1 coder 2
In Out &
MOTOR SCHNITTSTELLEN KONFIGURATION

E1400 Servo Drives bieten alle notwen-
digen Schnittstellen um Linearmotoren
oder rotative Motoren mit optionaler ex-
terner Peripherie wie Endlagen- und Refe-
renzschalter, einer mechanischen Brem-
se oder einem hochauflésenden externen
Positionssensor zu betreiben.

Die Parametrierung und Konfiguration der
Servo Drives erfolgt Uber die frontseitige
Ethernet-Schnittstelle, (iber die mehrerer
Drives gleichzeitig konfiguriert werden
konnen.

Fir die Konfiguration steht die komfor-
table PC Software LinMot Talk zur Verfi-
gung. Fur die einfache und schnelle In-
betriebnahme der Achsen stehen neben
der Online-Dokumentation umfangreiche
Debugging Werkzeuge wie ein Oszilloskop
oder ein Error Inspector zur Verflgung.

Feldbus und ETHERNET Drives konnen
auch direkt von der tUbergeordneten Steu-
erung konfiguriert werden.
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| BETRIEBSMODI /

Hub [mm]

Bei der direkten Positionsvorgabe mittels absoluter oder relativer Po-
sitionierung wird die gewiinschte Position mit einem im Drive berech-
neten Bewegungsprofil angefahren. Zur Auswahl stehen absolute und
relative Bewegungen mit Vorgabe der maximalen Geschwindigkeit und
der Beschleunigung, ruckoptimierte Bewegungen (Rucklimitiert und
Bestehorn). Die Positionierbefehle konnen Uber serielle Schnittstelle,
CANopen, DevieNet, Profibus, Ethernet oder einen Triggereingang auf-
gerufen werden.

Hubbereich: +100m
Positionsauflosung: 0.1 um (32Bit)
Geschwindigkeitsauflosung: 1.0 um/s (32Bit)

Beschleunigungsauflésung: 10.0 Lm/s? (32Bit)

Hub [mm)]

Goto 100 mm
V. ..=2,5m/s
a . =3,0m/s
Zeit [ms]
ABFAHREN VON BAHNKURVEN
Startkurve 1
Kurve 1
Zeit [ms]

Auf den Drives der Serie E1400 lassen sich bis zu 100 verschiedene Bahn-
kurven mit bis zu 16’000 einzelnen Stltzpunkten speichern. Damit kann
der Motor beliebig komplexe Bahnkurven abfahren, die beispielsweise
mittels CAD Programmen berechnet wurden und auf dem Drive gespei-
chert werden (Excel CSV-Format). Die Bahnkurven kdnnen Uber die seri-
elle Schnittstelle, Feldbusse, Ethernet oder den Triggereingang aufgeru-
fen werden.

Hubbereich: +100m
Positionsauflosung: 0.1 um (32Bit)
Bewegungsprofile: Max. 100 Bahnkurven
Kurvenpunkte: Max. 16’000 Punkte

Fir das Anfahren einer Absolutposition oder das Verschieben um eine
Relativposition kdnnen nebst dem VA-Interpolator beliebige Bewe-
gungsgesetzte hinterlegt werden. Diese werden anhand von Bewe-
gungsprofilen auf dem Drive gespeichert (Excel CSV-Format). So kon-
nen die Positionen beispielsweise mit sinusformigen Bewegungen zur
Optimierung der Verlustleistung oder speziell ruckoptimierten Bewe-
gungsprofilen angefahren werden.

Hubbereich: +100m
Positionsauflosung: 0.1 um (32Bit)
Bewegungsprofile: Max. 100 Bahnkurven
Kurvenpunkte: Max. 16’000 Punkte

Hub [mm]
Goto Pos 125 mm
mit Profil 1
+
Kurve 1 1
: Zeit [ms]
POSITIONS-STREAMING
Hub [mm)]
Zeit [ms]
1930 SERVO DRIVES

Ubergeordnete NC-Steuerungen mit Feldbus oder ETHERNET Schnitt-
stelle kommunizieren mittels “Position Streaming” mit den Servo
Drives. Dabei wird die in der Ubergeordneten Steuerung berechnete
Position und Geschwindigkeit zyklisch zum Servo Drive Ubertragen. Fur
die Ubertragung steht der P, PV oder PVT Modus zur Verfligung.

Positionsauflésung: 32 Bit
Geschwindigkeitsauflésung: 32 Bit
Interpolator: 8 kHz
Zykluszeit: 0.25-5ms

AUSGABE 24
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| BETRIEBSMODI | LinMot®

Input 1 Pos 125 mm Mit der Easy Steps Funktion lassen sich bis zu 8 Positionen oder un-
Input 2 Pos 250 mm abhéngige Verfahrbefehle auf dem Drive speichern und (iber 8 digitale
Input 3 Kurve 1 Eingange oder Feldbusschnittstellen/ETHERNET aufrufen.
Input 4 Pos -30 mm
Input5 Pos+12,5mm
Input 6 Kurve 2
Input 7 Pos 2 mm
Input8 Pos -12,5mm Digital Eingédnge: max. 8
Schnittselle: X4
Abtastrate: 200 psec

In der Command Table kénnen ganze Bewegungssequenzen mit bis
255 einzelnen Verfahrbefehlen oder Kommandos gespeichert werden.
Dies bringt vor allem dann Vorteile, wenn komplette Bewegungsse-
quenzen sehr schnell und ohne die Totzeiten der Ubergeordneten
Steuerung ausgefihrt werden sollen. In der Command Table hat der
Programmierer Zugriff auf sémtliche Verfahrbefehle, die internen Para-
meter und die digitalen Ein- und Ausgénge.

Wait Input

Kommandos: max. 255
Zykluszeit: 100 psec

Bei der Synchronisation auf eine externe Haupt- oder Konigswelle
fahrt der Linearmotor die im Drive gespeicherten Bewegungsprofile

Hub [mm]
synchron zur Maschinengeschwindigkeit (Maschinenwinkel 0...360°)
ab. Mit dieser Funktion kdnnen mechanische Kurvenscheiben durch
hochdynamische Linearmotoren abgelost werden. Die Bewegungspro-
file konnen frei definiert werden und bei einem Produktwechsel kann
ohne Umristzeiten das passende Bewegungsprofil aufgerufen werden.
Kurve 1
Bewegungsprofile: Max. 100 Kurvenprofile
Zeit [ms] Kurvenpunkte: Max. 16’000 Punkte
0 90° 180°  270°  360° Encoder Zéhler: 32 Bit
Encoder Eingang: A/B/Z (RS422)
Max. Zahlfrequenz Max. 4.5 MHz

Die Synchronisation auf eine Bandgeschwindigkeit kann mittels Master

Encoder Schnittstelle oder Step/Direction/Zero Schnittstelle realisiert

werden. Damit lassen sich Anwendungen wie “Fliegende Sage”, syn-

chrones Ein- oder Ausschieben, das synchrone Abfillen oder Etikettie-
Zahlungen/sec ren von Flaschen oder Behéltern auf einem Transportband sowie viele
Band | andere Anwendungen realisieren.

Encoder Zahler: 32 Bit
Zeit [ms] Encoder Eingang: A/B/Z (RS422), max. 5 MHz
STEP/DIR/ZERO
Max. Zihlfrequenz Max. 4.5 MHz

AUSGABE 24
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ov 10v
Position Position

Maximale Kraft [0...10V => 0...100%]

100%

S S S,

0% Zeit [ms]

Kraft-
_| messdose

1932 SERVO DRIVES

Bei der analogen Positionsvorgabe fahrt der Linearmotor eine zur Ein-
gangspannung proportionale Position an. Die Position wird entweder
kontinuierlich eingelesen oder erst bei einer steigenden Flanke des
Triggersignals ausgewertet. Um unkontrollierte Positionsspriinge zu
verhindern, fahrt der Motor die Positionen mit einer frei programmier-
baren max. Beschleunigung und Geschwindigkeit an (VA-Interpolator).

Eingédnge: Analog-Eingang X4 oder X20
Spannungsbereich: 0-10VDC oder +10V
Auflosung: 12 Bit

Abtastrate: >=100 usec (einstellbar)

Easy Steps bietet die Moglichkeit, beliebige interne Parameter Uber
zwei analoge Eingdnge zu parametrieren. Wird beispielsweise der ma-
ximale Motorstrom Uber einen Analogeingang eingelesen, kann die
maximale Motorkraft fir frei programmierbare Fligeprozesse analog
vorgegeben werden.

Eingdnge: 2 x Analog (X4.4, X4.7)
Spannungsbereich: 0-10VDC

Aufléosung: 12 Bit

Abtastrate: 200 usec

Mittels der Technologie Funktion Kraftregelung kdnnen prazise Fuge-
prozesse mittels hochgenauer Kraftregelung zuverldssig und reprodu-
zierbar realisiert werden. Bei der Kraftregelung wird die aktuelle Motor-
kraft Uber eine Kraftmessdose erfasst und im Drive geregelt. So lassen
sich Flgeprozesse oder Qualitdtskontrollen mit hohen Anforderungen
an die aufgebrachte Kraft realisieren.

Analog-Eingang: 0-10V oder +10V
Auflosung: 12 Bit
Min. Kraftauflosung: 0.IN

Fur das Aufwickeln von Textilgarnen, Glasfasern oder Drahten steht ein
fertiger Funktionsbaustein zur Verfligung, der den ganzen Ablauf eines
kompletten Wickelprozesses steuert.

AUSGABE 24
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Schnittstellen E1450-PL-QN

X2: Motorphasen

X32: Bremse

X33:  Sicherheits-Relais (nur -1S Option)
X3: Motor Encoder

X11: Master Encoder OUT
X10: Master Encoder IN

X8: CMD (RS485 / CAN) OUT
X7: CMD (RS485 / CAN) IN

S5: Bus Terminierung

X13: Externer Positionssensor

LED Zustandsanzeige
X19: Konfig RS232

X4: Logikspeisung / 10 Verbindung

S1: Adress-Schalter
S2: "
LED RT BUS Zustandsanzeige

X17:RealTime ETHERNET

X18: "

X16: ETHERNET Konfiguration
X15: "

X20: Analog IN
X9: Profibus (nur bei -DP)

X1: DC Zwischenkreis / Abtaktwiderstand

X30: Motorspeisung Netz

E1450-LU-QN | E1450-EC-QN | E1450-DS-QN | E1450-SE-QN  E1430-DP-QN  E1400-GP-QN

CANopen

LinRS

POWERLINK .
PROFINET

PROFINET
Profidrive

SERCOS Il

ETHERNET
IP

LinUDP

ETHERCAT

ETHERCAT
CiA402

ETHERCAT
SoE

PROFIBUS
DP

AUSGABE 24
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| SYSTEMUBERSICHT |

E1450-PL-QN
E1450-PN-QN
E1450-PD-QN
E1450-SC-QN
E1450-1P-QN

E1450-LU-QN
E1450-EC-QN
E1450-DS-QN
E1450-SE-QN
E1430-DP-QN
E1400-GP-QN

»  Absolute / relative Positionierbefehle
»  Abfahren von Bahnkurven

»  Positionieren mit Bewegungsprofilen
»  Intern gespeicherte Verfahrbefehle

»  Interne Ablaufsteuerung

»  Master Encoder Synchronisation

»  Positions-Streaming

»  Analoge Positionsvorgabe

»  Analoge Parameterskalierung

»  Winding Funktionsbaustein

»  Technologie Funktion Kraftregelung
»  Kundenspezifische Funktionen

Die Drives der Serie E1400 ermoglichen die
Integration von LinMot Linearmotoren in
Steuerungskonzepte mit industrial ETHER-
NET Schnittstellen. Der Anwender kann die
Drives der Serie E1400 in viele verschiedene
Ubergeordneten Steuerungen integrieren.

Die LinMot Drives sind mit den gangigen
industriellen ETHERNET-Protokollen lie-
ferbar. Da samtliche ETHERNET Drives
uber die gleiche Motion Command
Schnittstelle verfigen und Control- und
Statuswort identisch sind, konnen ein-
mal realisierte Softwarebausteine pro-
blemlos auf andere Steuerungen Uber-
nommen werden.

1934 SERVO DRIVES

o >
Blle EtherNet/IP:

ETHERNET Ml solomi i —_—
POWERLINK 5EPCOS  EthercAT~
X2: Motorphasen
X32: Bremse
X33: Sicherheit Relais (1S Option nur bei)

X3: Motor Encoder

X11: Master Encoder OUT
X10: Master Encoder IN

X8: CMD (RS485 / CAN) OUT
X7: CMD (RS485 / CAN) IN

S5: Bus Terminierung
X13: Externer Positionssensor

LED Zustandsanzeige
X19: Konfig RS232

X4: Logikspeisung / 10 Verbindung

S1: Adress.';Schalter

LED RT BUS Zustandsanzeige
X17: RealTime ETHERNET
X18: "

X16: ETHERNET Konfiguration
X15: "

X20: Analog IN
X9: Profibus (nur bei -DP)

X1: DC Zwischenkreis / Abtaktwiderstand

Die Servo Drives der Serie E1400 unterstiitzen
folgende industrial ETHERNET Protokolle:

»  Profinet

»  ETHERNET IP
»  PowerLink

»  EtherCat

»  Sercos Il

»  Profibus

Das passende Drive ist fir jedes Protokoll
verflgbar.

X30: Motorspeisung Netz

Realtime ETHERNET
Integrierter 2-Port
Hub/Schalter
Ubertragungsrate: 10/100MBit/sec

Typ:
Schalter/Hub:

Minimale Zykluszeiten:

Bus Zyklus: 250 us
10 update: 250 us
Trigger-Eingang: 125 s
Positionsregelkreis: 125 s
Stromregelschleife: 125 s

AUSGABE 24
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/ . aldl=
ABTAKTWIDERSTAND REGENERATION
® DC ZWISCHENKREIS|
®
LEISTUNGSSCHALTER
C16 0
NETZ - L1 NETZSPEISUNG
—Ei‘lmﬁm L2 3X400/480VAC
— L3 50/60 HZ
{ > PE TN SYSTEM
o bei -DP
Ty
PROFIBUS-DP - PROFIBUS DP
ETHERNET
Q ID HIGH
O ID LOW
4 ~
10/100 MBaud — 10/100 MBaud
INDUSTRIAL e INDUSTRIAL
ETHERNET 8 o~ ETHERNET
1
|
4 ~
10/100 MBaud — 10/100 MBaud
Configuration e Configuration
ETHERNET 8 ~ ETHERNET
L
Ne-
3 /)
SYSTEM- — RS232
SCHNITTSTELLEN: L
RS232 i
2
KOMMUNIKATIONS- 4 — RS485
SCHNITTSTELLEN i
RS485 2 [
CANOPEN — CAN
|
0
MASTER ENCODER (k2] A+ STEP+
g =1 A-  STEP-
ESentanSantan: e EARNE-iy
nd 3| z-  ZERO-
OS] B DIRECTION:
+~"——>1 B.  DIRECTION-
OS] SN
=1 CAN_L
[PV —
0
FORCE FEEDBACK OR m@‘-c::} ANALOG INPUT
TORQUE COMMAND /=51 +10V DIFFERENTIAL
|
AUSGABE 24
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U (DIFF HALL SWIT.)

UV, W -
MOTORBREMSE ! : LINEARMOTOR
PE, SCHIRM j_ E
ENCODER -
SPEISUNG -
(5VDC WITH SENSE) - gggo-gm'éﬁoﬂ
I e e e e
N 1 1
COS (1VPP) e
e KX XXX
MOTORLINKG e X XXX
N 1 /I
ENC SPEISUNG 5vDC i
i
A/SIN (1VPP) o XXX XX
1 1
OPTIONALER
& U
B/COS (1VPP) (e XXX XX ExTERNER
. P POSITIONSSENSOR
< )
U
1
1

V (DIFF HALL SWIT.)

W (DIFF HALL SWIT.)
ENC ALARM

4

LIMIT SWITCH+

HWI/Os

LIMIT SWITCH-

HOME SWITCH
BREAK

PTC1

ROTATIVER MOTOR &

PTC2 / QUICKSTOP

TRIGGER INPUT

SPEISUNGSSCHUTZ

SCHNELLE PROZESS

CAPTURE INPUT
ANALOG INPUT

EINGANGE

+24VDC

LOGIK SPEISUNG

GND

[ MASCHINEN

Ksr1 / Ksr2

|_SICHERHEIT (-1S)

KOMMUNIKATIONS-

RS485

CAN

SCHNITTSTELLE
RS485
CANOPEN

A+ STEP+

A-  STEP-

Z+ ZERO+

Z-  ZERO-

B+ DIRECTION+
B- DIRECTION-
CAN_H

CAN_L

BREMSE +
BREMSE -

i

MASTER ENCODER

BREMSE

SERVO DRIVES 9351
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| SCHNITTSTELLEN | LinMot°®
X1 DC ZWISCHENKREIS | ABTAKTWIDERSTAND
i pp— Nr Bezeichnung
RR+ m g RR+U RR+ Positiver Anschluss fur Abtaktwiderstand
RR- I é E RR- () RR- Negativer Anschluss fur Abtaktwiderstand
DC+ DC Sammelschiene +
DC+ E E DC+{ DC- DC Sammelschiene -
DC- E E DC-{ Um DC-Sammelschienen anderer Drives anzuschliessen, bitte support@linmot.com
| — kontaktieren um zusatzliche Informationen zu erhalten.
Schraubterminals:
L . »  Anzugsdrehmoment: 0.7 - 0.8 Nm (6.2 - 7.0 lbin)
Es ist nicht erlaubt das Drive »  Kreuz-Schraubenzieher (PH1) verwenden
liber DC+ und DC- o
2u speisen! »  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden
»  Kabel Querschnitt: 0.25 - 4 mm? (abhéngig von Motorstrom) / AWG 24-12
»  Abisolierlange: 10 mm
X30 MOTORSPEISUNG NETZ
— :
i p— Nr Bezeichnung
L3 m ﬁ L3 0 L1-13 3x400/480VAC 50/60 Hz
L2 E L2 () PE Schutzerde
L1 i [ E L1 Schraubterminals:
»  Anzugsdrehmoment: 0.7 - 0.8 Nm (6.2 - 7.0 lbin)
PE m E PE( »  Kreuz-Schraubenzieher (PH1) verwenden
T < »  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden
»  Kabel Querschnitt: 2.5 -4 mm? (abhdngig von Motorstrom) / AWG 24-12
»  Abisolierlange: 10 mm
X2 MOTORPHASEN
— Nr Bezeichnung
PE m S PE () PE Schutzerde
w E |] é W [ W Motor Phase W
E; \% Motor Phase V
v E E v Motor Phase U
U E E T T+ Temperatursensor KTY+ (auf DC-Spannungspegel!)
T Temperatursensor KTY- (auf DC-Spannungspegel!)
T+ : [ E i T+ [
Der Schirm des Motorkabels muss mit grosstmoglicher Oberflaiche montiert werden (tiefer Wid-
T- m T 0 erstand, tiefe Impedanz). Verwenden Sie eine EMV-Schirmklemme zur Befestigung.
T |

1936

=

SERVO DRIVES

Achtung:

Ein isolierter Thermistor ist notwendig! Insbesonders
LinMot DO1 und D02 Motoren konnen nicht angeschlossen werden!

Schraubterminals:

»  Anzugsdrehmoment: 0.7- 0.8 Nm (6.2 - 7.0 |bin)

»  Kreuz-Schraubenzieher (PH1) verwenden

»  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden

»  Kabel Querschnitt: 0.25 -4 mm? (abhangig vom Motorstrom) / AWG 24 - 12
»  Abisolierlange: 10 mm

AUSGABE 24
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| SCHNITTSTELLE /
X32 MOTOR BREMSE
Bremse - o @
Bremse + 3 2) X2

Bremse -

Bremse +

Die Bremse wird intern Gber X4 mit 24VDC gespiessen!
Eignet sich zum Ansteuern von induktiven Lasten bis zu 1,5A (vorlaufig).
Das V1 Drive hatte einen separaten Stecker fiir die Speisung der Bremse (X31)

)9

Nr Beschreibung
8 Motor Link C-
15 Motor Link C+
7 nicht anschliessen
14 nicht anschliessen
6 nicht anschliessen
13 nicht anschliessen
5 GND
12 nicht anschliessen
4 GND Sense
11 +5V Sense
3 Cos-
10 Cos+
2 Sin-
’ sin* Motor Link Cist ein serielles Hochge-
! oV schwindigkeits-Kommunikationsproto-
Gehause Schirm koll zum Motor Encoder

8
7 D & 15
o) 14
6 G
o) 13
5 C
o) 12
4 C
o) 1
3 C
o) 10
2 C
S) 9
1 C
N
DSUB-15 (m)
X4
1 e *
xa.10 (@S] 3
X4.9 Nl =
X4.8 HON |
X4.7 @] ©
X4.6 M|
X4.5 HS |
X4.4 NS
X4.3 ]| ©
+24vDe o]l 8
DGND (@]
Federkafig-Stecker

=N w0 N o W

Beschreibung

Input Quickstop Quickstop, PTC2 Eingang

1/0 X4.10 Konfigurierbarer 10, PTC 1 Eingang

1/0 X4.9 Konfigurierbarer 10

1/0 X4.8 Konfigurierbarer 10

1/O Xa.7 Konfigurierbarer |0, Analog-Eingang for EasySteps Application
1/0 X4.6 Konfigurierbarer 10, Trigger-Eingang

1/0 X4.5 Konfigurierbarer 10

1/0 X4.4 Konfigurierbarer 10, Analog Eingang (konfigurierbar als high imp. Eingang)
1/0 X4.3 Konfigurierbarer 10

+24VDC Speisung Logik Speisung 22-26 VDC

GND Speisung Erde

Eingdnge (X4.3..X4.11):  shortcut 24V /5mA (Low Level: -0.5 to 5VDC, High Level: 15 bis 30VDC)
Ausginge (X4.3..X4.10): 24V /max.100mA, Peak 370mA (Abschaltung bei Uberschreitung)

Speisung 24V / Typ. 1A / max. 2.5A (alle Ausgdnge ,ein“ bei max. Last)
»  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden

»  Kabelquerschnitt max. 1.5 mm?

»  Abisolierlange: 10 mm

X33, 4/8 Ksr+
X33, 37 Ksr-
X33. 2/6 Ksr +
X33. 1/5 Ksr f-

Federkafig-Stecker

AUSGABE 24
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X33 STO RELAYS

Nr | Beschreibung

4/8
3/7
2/6
1/5

Ksr+
Ksr -

Ksr f+
Ksr f-

»  Nur60/75°C Kupferkabel verwenden
»  Kabelquerschnitt max. 1.5 mm?

Sicherheits-Relais 1 /2 Eingang positiv » Abisolierlange: 10 mm
Sicherheits-Relais 1 /2 Eingang negativ » Nie das Sicherheits-Relais mit der
Sicherheits-Relais 1 /2 Feedback positiv Logik-Speisung verbinden!

Sicherheits-Relais 1/ 2 Feedback negativ

SERVO DRIVES 9371
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Nr Beschreibung

RS485_Rx+ A
RS485_Rx- B
RS485_Tx+ Y
GND

AW N

GND

RS485_Tx- z
CAN_H

CAN_L

Gehause Schirm

5
6
7
8

Zur Verkabelung ist ein paarweise verdrilltes Kabel (1-2, 3-6, 4-5, 7-8) zu verwenden.
Der eingebaute CAN und RS485 Terminierung kann mittels S5.2 und S5.3 aktiviert werden.
X7 ist intern mit X8 verbunden (1:1 Verbindung)

Nr Beschreibung
1 Nicht verbunden
6 +5V (isoliert)
2 Nicht verbunden
7 Nicht verbunden
3 RxD/TxD-P
8 RxD/TxD-N
4 CNTR-P
9 Nicht verbunden
5 GND (isoliert)
Gehduse Schirm

Max. Baud rate: 12 Mbaud

X8
X7
RJ-45
X9
1IN e
2 9) 7
3 ) 8
4 O 9
e
DSUB-9 (f)
X10-X11
[
x| Bt 7
ouT Jﬂ'ss
\ 5
4
X10 3
IN 2
1
8
7
6
5
4
3
2
1
RJ-45
1938 SERVO DRIVES

\Ig Inkremental Step/Direction EIA/TIA 568A Farben
1 A+ Step+ Griin/Weiss

2 A- Step- Grln

3 B+ Direction+ Orange/Weiss

4 7+ Zero+ Blau

5 Z- Zero- Blau/Weiss

6 B- Direction- Orange

7 CAN_H CAN_H Braun/Weiss

8 CAN_L CAN_L Braun

Gehduse Schirm Schirm

Mit paarweise verdrillten Kabeln (1-2, 3-6, 4-5, 7-8) verdrahten.

Master Encoder Eingdnge: Differenziell RS422, Maximale Z&hlfrequenz 25 Mio. Inkr./sec
bei Vierfachauswertung, 40ns Flankenabstand.
Master Encoder Ausgdnge: Getriebene RS422 Differentialsignale vom Master Encoder Eingang (X10).

CAN Terminierung kann mittels S5.4 eingeschaltet werden.
Alle Geréte, die an X10/X11 angeschlossen sind, missen sich auf die gleiche Erde beziehen.

AUSGABE 24
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)9

Nr Beschreibung SSI / BiSS / EnDat
1 +5V DC +5V DC
9 A+ A+
2 A A
10 B+ B+
3 B- B
11 Z+ Data+
4 Z Data-
12 Encoder Alarm Encoder Alarm
5 GND GND
13 U+ (nicht anschliessen)
6 U- (nicht anschliessen)
14 V+ (nicht anschliessen)
7 V- (nicht anschliessen)
15 W+ Clk+
8 W- Clk-
Gehause Schirm Schirm
Position Encoder Eingdnge (RS422): Max. Eingangs Frequenz: 25 M counts/s
bei Vierfachauswertung, 40ns Flankenabstand
Encoder Simulation Ausginge (RS422): Max Ausgangs Frequenz: 4 M counts/s

bei Vierfachauswertung, 200ns Flankenabstand
Differenz Hall Schalter Eingénge (RS422): Max Eingangs Frequenz: <1kHz
Enc. Alarm Eingang: 5V /1mA
Sensor Speisung: 5VDC max. 100mA /9VDC 100mA (SW wahlbar)

1
2 O c 9
O 10
3 C
O 11
4 C
O 12
5 C
9) 13
6 C
9) 14
7 C
9) 15
8 5 C
\\\Qj
DSUB-15 (f)
X15-X16

X16

X15

Nr Beschreibung

X16
Interner 2-Port 10BASE-T und 100BASE-TX Ethernet Switch mit Auto MDIX.
X15

X18
ouT

3
|
)
3

RJ-45

AUSGABE 24
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Nr Beschreibung
X18 RTETH Out Spezifikationen hdngen vom RT-Bus Typ ab,
X17 RTETH In bitte konsultieren sie die entsprechenden Dokumentationen
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X19 SYSTEM
Nr Beschreibung
1 1 Nicht anschliessen
2
/3 2 Nicht anschliessen
1o §£4 3 RS232 R
=1 —— 5§
§§6 4 GND
7 5 GND
8 6 RS232Tx
RJ-45
7 Nicht anschliessen
8 Nicht anschliessen
Gehéuse Schirm
Fir Konfiguration Uber RS232 benutzen Sie den isolierten USB-RS232 Konverter (Art.-No. 0150-2473)
X20 ANALOG IN (+-10V DIFFERENTIAL ANALOG-EINGANG)
Nr Beschreibung
s 1 Nicht anschliessen
/7 2 Nicht anschliessen
¢ 3 Analog In-
0 |BES—— 2
\'_;\4 4 GND
s; 5 GND
1 6 Analog In+
RJ-45 7 Nicht anschliessen
8 Nicht anschliessen

Gehduse Schirm
11

AUSGABE 24
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Schalter E1400

Schalter 6: Override Konfiguration Ethernet zu DHCP

Schalter 5:Bootstrap: muss bei normalem Betrieb auf "off" stehen

Schalter 4: CAN Terminierung auf ME (120R zwischen Pin 7 und 8 auf X10/X11) on/off

Schalter 3: CAN Terminierung auf CMD (120R zwischen Pin 7 und 8 auf X7/X8) on/off

Schalter 2: Terminierungswiderstand flir RS485 auf CMD (120R zw. Pin 1 und 2 auf X7/X8) on/off
Schalter 1: AnIn2 Pulldown (4k7 Pulldown an X4.4). Auf ON, falls X4.4 als digitaler Ausgang dient.

S5

Fabrikeinstellungen: Alle Schalter auf "on" ausser S5.5 (Bootstrap) und S5.6 (Override auf DHCP)

LEDS ZUSTANDSANZEIGE
24VOK Grln 24V Logik Speisung OK
Error [Q) L) 24VOK EN Gelb Motor freigegeben / Fehler Code (Low Nibble)
WarnmEN Warn Gelb Warnung / Fehler Code (High Nibble)
Fehler Rot Fehler
LEDS RT BUS LED
BUS BUS BUS OK Grun oK
Error ©© OK
BUS Fehler Rot Fehler

Die Verwendung dieser LEDs ist abhangig von der Art des betriebenen Feldbusses.
Bitte konsultieren Sie das entsprechende Handbuch fiir weitere Informationen.

}SZ S1(5..8) Bus ID High (0...F) Bit 5ist LSB, bit 8 MSB

12345678
a]aaalaalaa
o

@

S2(1..4) Bus ID Low (0...F) Bit 1 ist LSB, bit 4 MSB

?

Die Verwendung dieser Schalter ist abhdngig von der Art des betriebenen Feldbusses.
Bitte konsultieren Sie das entsprechende Handbuch fiir weitere Informationen.

AUSGABE 24
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SERVO DRIVES

Breite mm (in) 45 (1.8)

Hohe mm (in) 300 (11.8)

Hoéhe mit Befestigung mm (in) 345 (13.6)

Tiefe mm (in) 2195 (8.7)
Gewicht kg (Ib) 3.7 (82)
Befestigung mm (in) 2 x M5, Distanz 332 (13.07)
Gehéduseschutzart IP 20
Lagertemperatur °C -25...40
Transporttemperatur °C -25...70
Betriebstemperatur °C U a0 sppe LEE iy

Relative Luftfeuchte
Verschmutzung
Schockfestigkeit (16 ms)
Vibrationsfestigkeit (10-200Hz)
Max. Gehdusetemperatur
Max. Energieaufnahme
Montageort

Einbaulage

Abstand zwischen Drives
(Lufterkiihlung ist beim V2 Drive integriert)

IEC/EN 60664-1
-1S option

-1S option

°C

w

mm (in)

40...50 mit reduzierter Leistung
95% (nicht-kondensierend)
Verschmutzungsgrad 2
3.5¢
1g
90
100
Im Schaltschrank
vertikal

>15(0.6) links und rechts
>200 (8) oben / unten
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Servo Drives
Artikel

E1400-GP-QN-0S
E1430-DP-QN-0S
E1450-DS-QN-0S
E1450-EC-QN-0S
E1450-IP-QN-0S

E1450-LU-QN-0S
E1450-PD-QN-0S
E1450-PL-QN-0S
E1450-PN-QN-0S
E1450-SC-QN-0S
E1450-SE-QN-0S

E1400-GP-QN-1S
E1430-DP-QN-1S
E1450-DS-QN-1S
E1450-EC-QN-1S
E1450-1P-QN-1S

E1450-LU-QN-1S
E1450-PD-QN-1S
E1450-PL-QN-1S
E1450-PN-QN-1S
E1450-SC-QN-1S
E1450-SE-QN-1S

Zubehor

Artikel

DCO01-E1400/X4/X30
DC01-E1400/X4/X30/X33

DC01-E1400/X1
DC01-E1400/X30
DC01-E1400/X32

AUSGABE 24

ANDERUNGEN VORBEHALTEN

Beschreibung

GENERAL PURPOSE Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60H2)
PROFIBUS-DP Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz)
ETHERCAT CoE (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz)
ETHERCAT Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz)
ETHERNET IP Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz)
LinUDP Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz)

PROFIdrive Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz)
POWERLINK Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz)
PROFINET Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz)

SERCOS 11l Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz)

SERCOS over ETHERCAT Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz)

GENERAL PURPOSE Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz / STO)
PROFIBUS-DP Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz / STO)
ETHERCAT CoE (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz / STO)
ETHERCAT Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz / STO)
ETHERNET IP Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz / STO)
LinUDP Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz / STO)

PROFIdrive Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz / STO)
POWERLINK Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz / STO)
PROFINET Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz / STO)

SERCOS 111 Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz / STO)

SERCOS over ETHERCAT Drive (3x400/480VAC/ 28A / 50/60Hz / STO)

Beschreibung

Drive Stecker Set fiir E1400-0S
Drive Stecker Set fiir E1400-1S
Drive Stecker Regeneration/Busbar
Drive Stecker 3x400VAC Speisun

Drive Stecker Bremse

Art.-Nr.

SERVO DRIVES

9431




