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Zu dieser Betriebsanleitung

Die vorliegende Betriebsanleitung [Card Motor-Controller (Schrittdaten-Eingabemethode)] bietet einen
Uberblick tiber den Betrieb des Card Motor-Controllers LATCA-* bei Verwendung im
Schrittdaten-Eingabe-Modus.

Fir die Verwendung im Impulseingangs-Modus siehe spezifische Betriebsanleitung [Card Motor-Controller
(Impuls-Eingabemethode)] und fiir die Verwendung mit serieller Kommunikation siehe spezifische
Betriebsanleitung [Card Motor-Controller (Methode mit serieller Kommunikation)].
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A I 1. Sicherheitsvorschriften
Diese Sicherheitsvorschriften sollen vor gefahrlichen Situationen und/oder Sachschaden schiitzen.
In den Sicherheitsvorschriften wird die Gewichtung der potenziellen Gefahren durch die Warnhinweise
»2Achtung“, ,Warnung“ oder ,Gefahr” bezeichnet. X
Diese wichtigen Sicherheitshinweise miissen zusammen mit internationalen Standards (ISO/IEC)™ und
anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.
*1) ISO 4414: Fluidtechnik - Ausfihrungsrichtlinien Pneumatik.

ISO 4413: Fluidtechnik — Ausfuhrungsrichtlinien Hydraulik.

IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)

ISO 10218-1992: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen.
USW.

——————————————————————————————————————————— 1
c Achtung Achtung verweist auf eine Gefahr mit geringem Risiko, die leichte bis mittelschwere |

Verletzungen zur Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird. I
Warnun Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittlerem Risiko, die schwere Verletzungen |
g oder den Tod zur Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird. [

Gefahr Gefahr verweist auf eine Gefahr mit hohem Risiko, die schwere Verletzungen oder !
den Tod zur Folge hat, wenn sie nicht verhindert wird. !

/\Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitdt bzw. Eignung des Produkts ist die Person, die das System
erstellt oder dessen technische Daten festlegt.

Da das hier beschriebene Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen eingesetzt wird, darf die

Entscheidung Uber dessen Eignung fur einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse

und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erflllung der spezifischen Anforderungen Gberprift wird.

Die Erflllung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewahrleistung der Sicherheit liegen in der

Verantwortung der Person, die die Systemkompatibilitat festgestellt hat.

Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die Eignung aller Produktdaten Gberprifen

und dabei im Zuge der Systemkonfiguration alle Méglichkeiten eines Gerateausfalls ausreichend berticksichtigen.

2. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend geschultem Personal betrieben werden.

Das hier beschriebene Produkt kann bei unsachgemafler Handhabung gefahrlich sein.

Aufbau-, Betriebs- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen, einschliellich der Produkte von SMC,

darfen nur von entsprechend geschultem und erfahrenem Bedienungspersonal vorgenommen werden.

3. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau einzelner Komponenten diirfen
erst dann vorgenommen werden, wenn die Sicherheit gewéhrleistet ist.

1. Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen durfen erst dann ausgefihrt werden, wenn
alle MalRnahmen Uberprift wurden, die ein Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des
angetriebenen Objekts verhindern.

2. Wenn Bauteile bzw. Komponenten entfernt werden sollen, missen die oben genannten Sicherheitshinweise
beachtet werden und jegliche Spannungsversorgung unterbrochen sein. Lesen Sie die produktspezifischen
Sicherheitshinweise aller relevanten Produkte sorgfaltig.

3. Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MafRnhahmen zu treffen, um unvorhergesehene
Bewegungen des Produkts oder Fehlfunktionen zu verhindern.

4. Bitte wenden Sie sich an SMC und treffen Sie geeignete Sicherheitsvorkehrungen, wenn das
Produkt unter einer der folgenden Bedingungen eingesetzt werden soll:

1. Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen technischen Daten abweichen, oder
Nutzung des Produkts im Freien oder unter direkter Sonneneinstrahlung.

2. Einbau innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit Kernenergie, Eisenbahnen, Luft- und
Raumfahrttechnik, Schiffen, Kraftfahrzeugen, militdrischen Einrichtungen, medizinischen Geraten,
Verbrennungsanlagen oder Freizeitgeraten eingesetzt werden oder mit Lebensmitteln und Getranken in
Kontakt kommen, Notausschaltkreisen, Kupplungs- und Bremsschaltkreisen in Pressanwendungen,
Sicherheitsausristungen oder anderen Anwendungen, die nicht fur die in diesem Katalog aufgefuhrten
technischen Daten geeignet sind.

3. Anwendungen, bei denen die Moglichkeit von Schaden an Personen, Sachwerten oder Tieren besteht und
die eine besondere Sicherheitsanalyse verlangen.

4. Verwendung in Verriegelungssystemen, die ein doppeltes Verriegelungssystem mit mechanischer Schutzfunktion
zum Schutz vor Ausfallen und eine regelmafiige Funktionsprifung erfordern.
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Serie LATCA/Controller
1. Sicherheitsvorschriften

/\Achtung

1.Das Produkt wurde fiir die Verwendung in der herstellenden Industrie konzipiert.
Das hier beschriebene Produkt wurde fur die friedliche Nutzung in Fertigungsunternehmen entwickelt.
Wenn Sie das Produkt in anderen Wirtschaftszweigen verwenden mdchten, miissen Sie SMC vorher
informieren und bei Bedarf entsprechende Spezifikationen aushandigen oder einen gesonderten Vertrag
unterzeichnen.
Wenden Sie sich bei Fragen bitte an die ndchste SMC-Vertriebsniederlassung.

Gewahrleistung und Haftungsausschluss/Einhaltung von Vorschriften

Das Produkt unterliegt den folgenden Bestimmungen zu ,Gewahrleistung und Haftungsausschluss® und
zur ,Einhaltung von Vorschriften®.
Lesen Sie diese Punkte durch und erklaren Sie lhr Einverstandnis, bevor Sie das Produkt verwenden.

Gewahrleistung und Haftungsausschluss

1. Die Gewahrleistungsfrist betragt ein Betriebsjahr, gilt jedoch maximal bis zu 18 Monate nach
Auslieferung dieses Produkts. 2
Das Produkt kann zudem eine bestimmte Haltbarkeit oder Reichweite aufweisen oder bestimmte
Ersatzteile bendtigen. Wenden Sie sich bitte an die ndchstgelegene Vertriebsniederlassung.

2. Wenn innerhalb der Gewahrleistungs ein Fehler oder Funktionsausfall auftritt, der eindeutig von
uns zu verantworten ist, stellen wir lhnen ein Ersatzprodukt oder die entsprechenden Ersatzteile
zur Verfugung.

Diese Gewahrleistung gilt nur fiir unser Produkt, nicht jedoch fiir andere Schaden, die durch den
Ausfall dieses Produkts verursacht werden.

3. Lesen Sie vor der Verwendung von SMC-Produkten die Gewahrleistungs- und
Haftungsausschlussbedingungen sorgfiltig durch, die in den jeweiligen spezifischen
Produktkatalogen zu finden sind.

*2) Diese 1-Jahres-Gewahrleistung gilt nicht fiir Vakuumsauger.
Vakuumsauger sind VerschleiBBteile, fiir die eine Gewahrleistung von 1 Jahr ab der
Auslieferung gilt. Diese Gewahrleistung wird auch nicht wirksam, wenn ein Produkt
innerhalb der Gewahrleistungszeit durch die Verwendung eines Vakuumsaugers verschleit
oder aufgrund einer Zersetzung des Gummimaterials ausfilit.

Einhaltung von Vorschriften

1. Die Verwendung von SMC-Produkten in Fertigungsmaschinen von Herstellern von
Massenvernichtungswaffen oder sonstigen Waffen ist strengstens untersagt.

2. Der Export von SMC-Produkten oder -Technologie von einem Land in ein anderes hat nach den
an der Transaktion beteiligten Liandern geltenden Sicherheitsvorschriften und -normen zu
erfolgen. Vor dem internationalen Versand eines jeglichen SMC-Produktes ist sicherzustellen,
dass alle nationalen Vorschriften in Bezug auf den Export bekannt sind und befolgt werden.
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2. Produktiibersicht

2.1 Merkmale

Dieser

Controller betatigt einen angeschlossenen Card Motor mittels Parallel-1/O-Signalen

Impulsfolgesignalen aus einer SPS oder einer ahnlichen Komponente. Der Controller sendet
aullerdem Ausgangssignale, wie z.B. die Tischposition des Card Motors und ein Signal bei Abschluss
des Arbeitsgangs an die SPS zuriick. Im Folgenden werden die Merkmale und Funktionen dieses
Produkts ausfiihrlich beschrieben.

[Gemeinsame Funktionen]

(1)

(2)

Auswahl der Art des Steuersignals

Folgende Steuersignal-Arten sind wahlbar. Die dedizierte ,LATC Configurator‘-Software passt

sich an die jeweilige Steuersignal-Art an.

i. Step data input type (Ausflihrung mit Schrittdaten-Eingang)
Die erforderlichen Positionen und Betriebsmuster des Card Motors werden zu Anfang
eingestellt und mit Hilfe der Konfigurationssoftware als ,Schrittdaten® im Controller
gespeichert. Der Controller betatigt den Card Motor-Tisch basierend auf diesen
Schrittdaten. Die einzelnen Schrittdaten werden Uber Paralleleingangssignale ausgefiihrt,
die basierend auf der Schrittdaten-Nr. bestimmt werden.

ii. Pulse input type (Impulseingang Ausfiihrung)
Der Controller betatigt den Card Motor tiber Impulsfolgesignale aus einer SPS oder einem
ahnlichen Steuergerat.

Gilt fur alle Card Motor-Modelle

Dieser Controller kann mit jedem beliebigen Card Motor-Modell verwendet werden,
unabhangig von Encoderauflésung oder Hub. Die Parameter des gewahlten Card Motors
werden automatisch im Controller gespeichert. Hierzu muss das passende Card
Motor-Modell fiir den Anschluss mit Hilfe der dedizierten ,LATC Configurator-Software
ausgewahlt werden.

Encoder-Signalausgang

Das Linearencoder-Signal zur Erfassung der Tischposition des Card Motors kann an ein
externes Signal-Lesegerat ausgegeben werden. Uber das externe Gerat kann so die
Tischposition in Echtzeit angezeigt und Uberwacht werden.

Werkstlickmessung und -beurteilung mit Hilfe der AREA-Ausgangsfunktion

Die Grole eines Werkstlicks kann gemessen werden, indem der Card Motor-Tisch mit Hilfe
einer Schubanwendung gegen das Werkstuick verfahren wird. Die Halteposition des Tisches
kann ausgegeben und angezeigt werden.

Die Werkstuckidentifizierung und die Beurteilung, ob ein Werkstiick ,gut‘ oder ,schlecht ist,
erfolgt Uber die AREA-Parallelausgangssignale. Der AREA-Ausgangssignalbereich entspricht
den Tischpositionen, die voreinstellbar sind.

Parallel-I/O-Anschluss und Signalstatusfunktion

Der Status der Paralleleingangssignale kann  Uberprift werden und die
Parallelausgangssignale kénnen manuell mithilfe eines PCs unter Verwendung der
dedizierten ,LATC Configurator‘-Software geschaltet werden. Die korrekte Verdrahtung und
die Funktion der 1/0O-Signale zwischen diesem Controller und einem Master-Steuergerat (z.B.
SPS) kdnnen geprift werden.

o
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[Step data input type]
Bei der Ausfuhrung mit Schrittdaten-Eingabe kénnen folgende Funktionen verwendet werden.

(6)

(9)

Einfache Konfiguration der Schrittdaten mit Hilfe der Zykluszeit-Eingabemethode.

Wahl des Positionier- und Schubbetriebs. Sobald die Einstellung der Zielposition,
Positionierzeit und Schubkraft abgeschlossen ist, kdnnen der Positionier- und Schubbetrieb
durchgefiihrt werden.

15 Schrittdaten-Muster sind konfigurierbar.
Der Card Motor wird entsprechend den Schrittdaten betrieben, und zwar in der Reihenfolge,
die von den Parallel-I/O-Signalen vorgegeben wird.

Automatische Sequenz der Riickkehr zur Referenzposition
Der Antrieb wird in seine Referenzposition zurlickgebracht, indem ein Signal an ein
spezifiziertes Terminal gesandt wird.

Betrieb mit einer spezifizierten Kraft (Schubbetrieb)
Die Schubkraft des Card Motors kann geregelt werden.

[Pulse Input type]
Im Impulseingangs-Modus kénnen folgende Funktionen verwendet werden.

(10)

(11)

(13)

(14)

Betrieb durch Impulseingangssignale
Der Tisch wird entsprechend der Impulsanzahl betatigt und die Geschwindigkeit der
Bewegung ist proportional zur Impulsfrequenz.

Betrieb durch 3 Arten von Impulsfolgesignalen

Der Controller kann durch Umschalten der im Controller integrierten DIP-Schalter fir den
Betrieb mit den folgenden Impulseingangs-Signalarten konfiguriert werden.

i . Offener Kollektoreingang (Impulssignal-Versorgungsspannung 24 V)

ii. Offener Kollektoreingang (Impulssignal-Versorgungsspannung 5 V)

iii. Differenzialeingang (entspricht Leitungstreiber 26C31)

Betrieb durch 3 Arten von Impulseingabe-Methoden

Folgende Impulseingang-Regelmethoden kénnen mit Hilfe der dedizierten ,LATC
Configurator“-Software ausgewahlt werden.

i. Impuls- und Richtungseingang

ii. Eingang von ,im Uhrzeigersinn“ und ,gegen den Uhrzeigersinn®

iii. Quadratureingang

Automatische Rickkehr zur Referenzposition Sequenz
Der Antrieb wird in seine Referenzposition zurlickgebracht, indem ein Signal an ein
spezifiziertes Terminal gesandt wird.

Betrieb mit einer spezifizierten Kraft (Schubbetrieb)

Die Schubkraft des Card Motors kann geregelt werden.

Durch Einschalten des TL-Eingangs uber den Parallel-I/O bewegt sich der Antrieb mit 6
mm/s und schiebt das Werkstlick mit der in den Schrittdaten gespeicherten Kraft.

o
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(15) Betrieb durch 4 konfigurierbare (PID) Regelparametermuster (Schrittdaten).
Vier unterschiedliche Regelparametermuster sind zur Abstimmung auf die Sollwerte der

bewegten Masse und des Schubs konfigurierbar. Die Antriebsleistung kann durch
Anpassung dieser Regelparameter entsprechend der spezifischen Nutzlast konfiguriert
werden. Einen der vier verschiedenen Kraftwerte wahlen, um den Schubbetrieb

auszufihren.

[Serielle Kommunikation]
Die folgenden Funktionen sind lber die serielle Schnittstelle RS485 verflgbar.
(16) Die folgenden Kommunikationsprotokolle sind verwendbar (automatische Erkennung).
i.Modbus RTU
ii.Modbus ASCII

iii.LATC-Originalprotokoll

(17) Mehrere Controller kbnnen ber eine einzige Schnittstelle abgefragt und geregelt werden.
Eine Master-SPS kann Uber die RS485-Schnittstelle mit bis zu 16 Geraten kommunizieren.

(18) Konfiguration der Schrittdaten
Die Schrittdatenwerte kdnnen konfiguriert werden.
(Die Schrittdatenwerte kénnen aus Sicherheitsgriinden nur dann konfiguriert werden, wenn
die Spannungsversorgung des Card Motors ausgeschaltet ist.)

(19) Schrittdaten-Betrieb
Dem Antrieb kann aufgetragen werden, den Betrieb entsprechend den im Controller
gespeicherten Schrittdaten auszufiihren.

(20) Direktbetrieb
Dem Antrieb kann aufgetragen werden, den Betrieb durch Einstellen der Zielposition und
Positionierzeit auszufihren (oder Zielposition, Geschwindigkeit und Beschleunigung).

(21) Ausgang der Tischposition
Die Tischposition kann ausgegeben und extern gelesen werden.

(22) Schalten und Uberwachung der Parallel-1/O-Signale
Die Parallel-1/0-Signale kdnnen geschaltet und die Ausgangssignale iberwacht werden.

/\ Achtung

Lesen Sie bei der Inbetriebnahme des Gerats oder bei Fehlern die Betriebsanleitung des Antriebs und

die vorliegende Betriebsanleitung.

*Bewahren Sie die Betriebsanleitung so auf, dass jederzeit Einsicht genommen werden kann.




2.2 Bestellschliissel

Der Bestellschlussel wird unten erlautert.

LATCA -|N — X152
Card Motor-lControIIerA"m-z) i Produktion auf Bestellung A%
- Standardprodukt
X152 I/O-Kabel (ohne
. Abschirmung)
Parallel-/0 o ® Option
N | NPN - Direktmontage
P | PNP DA™ | DIN-Schienenmontage

®
I/O-Kabellange A"™ ¥

ohne Kabel

Tm

3m

5m

Anm. 1) Die DIN-Schiene ist nicht inbegriffen und muss getrennt bestellt werden.

Anm. 2) Mithilfe der Konfigurationssoftware kann entweder die Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang
oder die Impulseingang-Ausfliihrung gewahlt werden.

Anm. 3) Bei Wahl der 1/0-Kabeloption ist das I/O-Kabel (LATH5-*) mit Abschirmung im Lieferumfang

enthalten.

Bei Wahl der Produktion auf Bestellung (X152) wird das mitgelieferte 1/0-Kabel zu (LATH2-*)
ohne Abschirmung geandert.



2.3 Aufbau des Produkts

Es folgt ein Beispiel fur den Aufbau des Controllers.

- Systemaufbau

Separat erhaltliches Produkt A"™ 2)

Vom Anwender )
o Controller Anm. 1 bereitzustellen A™™ %)

o Multi-Counter « Counter-Kabel Anm. 5)
- o |/ O-Kabel -

i

KR — ——— ——— —
. Separat erhéltliches Produkt Anm.-2)
Counter-Stecker

‘ i . CASmntsgoller-EinsteIIset .@)
(Controller-Software) |
—

Vom Kunden bereitzustellen Anm-3) °

Spannungsversor
gungsstecker

L = Heed | e—
(Controller-Einstellkabel)

Controller-Eingangs-
spannungsversorgung| ® Anschiusskabel

24 VDC

e I | — @ - Option Anm. 1)
— o Antriebskabel

i —

.

o Card Motor

Anm. 1) Der Controller, der Antrieb und die 1/0O-Kabel kénnen Uber die Bestell-Nr. des Card Motors
spezifiziert werden.
Nur das 1/0O-Kabel kann Uber die Controller-Bestell-Nr. bestellt werden.

Anm.2) Es ist nicht moéglich, das Zubehdr uUber die Bestell-Nr. des Card Motors zu bestellen. Siehe Punkt
15. Option (S. 75), bitte separat bestellen.

Anm. 3) SPS, Spannungsversorgung, Anschlusskabel und PCs missen vom Benutzer bereitgestellt werden.

Anm. 4) Mit diesen Elementen werden die Antriebs- und Betriebsparameter des Controllers konfiguriert,
gespeichert und Testlaufe durchgefiihrt.

Anm. 5) Mit diesen Elementen wird die Tischposition angezeigt, ausgegeben und bei der Langenmessung
werden aktive voreingestellte Positionen Uber digitale Ausgange an externe Gerate ausgegeben.

/\ Achtung
Siehe Punkt 4. Externer Anschluss (S. 20) fur die Verdrahtung.

Siehe Punkt 17. VorsichtsmaBnahmen fiir Controller und Peripheriegerdte (S. 84) bei der
Handhabung der Drahte und Kabel.




2.4 Inbetriebnahme

Das Produkt bei der erstmaligen Nutzung wie nachfolgend beschrieben installieren, verdrahten,
einstellen und betreiben.

(1) Verpackungsinhalt priifen
Vor der Verwendung dieses Controllers sicherstellen, dass der gelieferte Inhalt mit der Bestellung

Uubereinstimmt.
Controller

Produktname Anzahl SpannUNGSVersorgungs- Counter-Stecker
Controller (LATCA-***) 1 Stk. stecker
Spannungsversorgungsstecker | 1 Stk. @
Counter-Stecker 1 Stk.
,, Controller
Konfigurations- Kommunikations-
software kabel USB-Kabel

.

- Separat erhaltliches Zubehor -
Controller-Konfigurationsset (Bestell-Nr.: LATC-W2)
[Controller-Konfigurationssoftware, Kommunikationskabel und USB-Kabel sind inbegriffen.]

€Er——mg [ |

*Bei fehlenden oder beschadigten Teilen setzen Sie sich bitte mit Inrem Handler in Verbindung.

(2) Montage des Controllers
Siehe Abschnitt 3.4 Montage (S. 18) fur die Montageanleitung des Controllers.

(3) Verdrahtung und Anschluss
Die Kabel an den Controller anschlieRen (CN1 bis CN5).
Siehe Abschnitt 4 Externe Anschliisse (S. 20) fiir die Steckerverdrahtung.

/

Stecker



(4) Spannungsversorgung ON und Alarmpriifung
Sicherstellen, dass die Drahte korrekt angeschlossen sind und im Anschluss die 24

VDC-Spannungsversorgung einschalten.

LED Farbe Status
PWR grun normal
ALM rot Alarm wird erzeugt

Controller
Wenn die [PWR]-LED vorne am Controller griin leuchtet, ist der Controller-Status normal.

Wenn die [ALM]-LED vorne am Controller rot leuchtet oder blinkt, wurde ein Alarm ausgeldst.

/NAchtung

Wenn ein Alarm erzeugt wird

Die Alarmart kann anhand der Kombination des Einschalt- oder Blink-Status der ALARM- und
POWER-LEDs abgefragt werden.

Die Alarmart prifen und die Ursache unter Berlicksichtigung des Abschnitts 16. Alarmabfrage
(S. 81) beheben.

(5) Einstellen der Grundparameter und Schrittdaten

Die Schrittdaten-Eingabe- oder Impulseingang-Ausfihrung mit Hilfe eines PCs wahlen (Controller-
Konfigurationssoftware) und die Grundeinstellungen vornehmen, wie z.B. das Card Motor-Modell, das an den
Controller angeschlossen werden soll. Bei der Schrittdaten-Eingabe-Ausfiihrung zusatzlich die Zielposition
und die Positionierzeit in den Schrittdaten einstellen und bei der Impulseingang-Ausfiihrung zusatzlich die
Nutzlast und den Schubkraft-Sollwert in den Schrittdaten einstellen.

* Personal Computer (Controller-Konfigurationssoftware, Schrittdaten-Eingabe-Ausfiihrung)

Basic Parameter Setup Step Data Setup }Tm Operation |
Step Data Edition File Operation Up/Download to Gontroller [aPositioning Time & Distance &
) | o [ 21 = n} a henthe below takt entry method
V] | i he
shortest pos e will be
i
Step Data Ple i

No. 1 Target  Positioning Load
Operation ~ Position  Time. Mass

ing i
Load Mass: 201

[mm] [s] 0y
Position Postioningtime should be set
= p.000] 000 0 > grester than 0.19s
ushing 040 —
L

ble o

— 035 —F
ol 4008

2 030

No. | Operation | Position | Time | Speed | _Accel | Decel | Thrust Mass 2025

i--EI-!‘I_ﬂ £ 020
os. g
s

&
< o8

Emn

Taoe

=
ccocooocccocoooao

equipment and set the
postioning time accordingly.

Siehe Punkt 9. Controller-Einstellung (S. 34) und 14. Card Motor-Controller-Software (S. 57) fir
Anweisungen fir die Einstellung.

(6) Testbetrieb
Siehe Punkt 10. Uberwachungs- und Testmodus des Controllers (S. 41) und 14.5 Uberwachungs-
[Testfenster (S. 69) fiir Anweisungen zur Durchfiihrung des Testbetriebs.




3. Technische Daten Controller

3.1 Spezifikationen
Grundspezifikationen des Produkts.

Position Technische Daten
Ausflhrung mit ) .
Eingangsart A"™ ") ] ] Impulseingang-Ausfiihrung
Schrittdaten-Eingang
Kompatibler Motor LAT3 Serie
Anzahl der Achsen pro Controller Eine Achse
Regelung geschlossener Regelkreis mit Encoder-Feedback-Signal

Versorgungsspannung: 24 VDC +/-10 %
Spannungsversorgungs-
Stromaufnahme: 2 A (maximal 3 A) Anm. 3)

beschreibung A"™ 2)
Leistungsaufnahme: 48 W (max. 72 W) A™-3)

Positionierbetrieb, Schubbetrieb, Impulsfolgebetrieb, Schubbetrieb,
Betriebsmuster automatische Ruckkehr zur automatische Ruckkehr zur
Referenzposition Referenzposition
Zahl der Schrittdaten 15 4
6 Eingange

Paralleleingan
9ang (Optisch isoliert. Impulseingangsklemmen und COM-Klemme sind nicht inbegriffen.)

Parallelausgang 4 Ausgange (optisch isoliert, offener Kollektorausgang)
offener Kollektor . o
Impulseingangs-Modus . Differenzialeingang
Eingang

Versorgungsspannung fur

gungssp ) 9 24V 5V -
Impulseingangssignal
max. Impulsfrequenz - 100 kHz 200 kHz

Impuls und Richtung
im Uhrzeigersinn und gegen den
Impulseingangs-Modus . .
Uhrzeigersinn

Quadratur

Serielle Kommunikation RS-485

A-Phase und B-Phase-Impulssignale,

Positionsanzeige Ausgang A"™ 4 .
RESET-Signal (NPN offener Kollektorausgang)

LED-Display 2 LEDs (grtin und rot)
Betriebstemperaturbereich 0 bis 40 °C (keine Kondensation)
Luftfeuchtigkeitsbereich 90 % oder weniger (keine Kondensation)
Lagertemperaturbereich (°C) -10 bis 60 °C (keine Kondensation, kein Gefrieren)
Lager-Luftfeuchtigkeit 90 % oder weniger (keine Kondensation)
Isolationswiderstand 50 MQ (500 VDC) zwischen Gehause und FG

Gewicht Anm. 5) 130 g (Direktmontage)
ewicht A"
150 g (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Mithilfe der Konfigurationssoftware kann entweder die Ausfihrung mit Schrittdaten-Eingang
oder die Impulseingang-Ausfuhrung gewahlt werden.

Anm. 2) Die Spannungsversorgung des Controllers darf nicht einschaltstrombegrenzt sein.

Anm. 3) Nennstrom: Stromaufnahme, wenn kontinuierlicher Schub erzeugt wird.
Spitzenstrom: Stromaufnahme, wenn max. momentaner Schub erzeugt wird.

Anm. 4) Spezifizierung fir den Anschluss des CEU5 Multi-Counters (separat bestellbar).

Anm. 5) Ohne Kabel.



3.2 2 Bauteile
Es folgt eine Beschreibung der Bauteile des Controllers.

%m
R \_ ‘/(2) I3
IRiliy=q

—(3)

|1

Gehause entfernen.

_ ' 10)
(8) CN4 . (4) (

(5)

I o
:z:r:\((”) U D U U D U

_ — . |1 2 3 45 6| OFF
(9) A /I
Eingangssignal-DIP-Schalter (werkseitige Einstellung)
Pos. | Display Bezeichnung Details

Normalbetrieb: Leuchtet griin
Wenn die PWR- und ALM-LEDs gleichzeitig leuchten (ON) oder
blinken, wurde ein Alarm ausgelost.

Spannungsversorgungs- und

1 PWR
Alarm-LED (grin)

Im Alarmstatus: Leuchtet rot oder blinkt rot.
2 ALM Alarm-LED (rot) Wenn beide ALM- und PWR-LEDs leuchten (ON) oder blinken,
bedeutet dies, dass ein Alarm ausgel6st wurde.

Paralleler |/O-Anschluss

3 CN5 . Anschluss an eine SPS mit Hilfe des |/O-Kabels LATH2-[1.
(20 Pins)
4 CNA Counter-Stecker Anschluss an den Multi-Counter CEUS5 mit Hilfe des
(5 Pins) Counter-Kabels LATH3-(1.
ieller 1/0O- k
5 CN3 Serie e(; :DOinS)tec er Anschluss an einen PC mit Hilfe des Controller-Einstellkabels.
6 CN2 Motoranschluss Anschluss an den Card Motor mit Hilfe des Antriebskabels
(18 Pins) LATH1-[1.

24 VDC-Spannungsversorgungsanschluss an den Controller mit
Spannungsversorgungsstecker

7 CN1 2 Pins) Hilfe des Spannungsversorgungssteckers. Das Anschlusskabel
muss vom Anwender bereitgestellt werden.
Controll
8 - ontrofer Typenschild mit Angabe der Bestell-Nr. des Controllers.

Bestell-Nr.- Label

Anschluss an Gehdusemasse
9 - FG (Das Erdungskabel an die Controller-Montageplatte anschlief3en
und mit der Controller-Montageschraube befestigen.)

10 - Impulseingangs-Signalschalter | Schalter zur Wahl der Art des Impulseingang-Signals.




3.3 AuBenabmessungen
Controller-AuRenabmessungen
(1) Direktmontage (LATCA-**)

(81,7)
66
$45 35 L

fiir Gehdusemontage 31
Y
%

" o h_;

DS g ©

150
132
141

CNs

4,6
fir Gehdausemontage

(2) DIN-Schienenmontage (LATCA-**D)

(81,7) (11,5)
35 65

-
!

64,2

[
e
]

150
132

35

o2 j *DIN-Schiene (35 mm)

173,2 (bei Entfernen der DIN-Schiene)
167,3 (bei Verriegelung in DIN-Schiene)

91,7)




3.4 Montage

(1) Montage
Der Controller kann direkt mit Schrauben oder mithilfe der DIN-Schiene montiert werden.
Einzelheiten zu den Montageoptionen des Controllers werden nachfolgend gezeigt.

- Direktmontage (LATCA-**) - DIN-Schienenmontage (LATCA-**D)
(Montage mit zwei M4-Schrauben) (Montage mit DIN-Schiene)
bei verriegelter DIN-Schiene
Erdungs- Erdungs- Erdungs-
Befestigungsrichtung _kabel \ kabel kabel
ﬂ: 5 . 1 Q.
P
° o

. ]

> A P P
Befestigungsrichtung © @ ------- i .......

Den Controller in die DIN-Schiene einhaken und den Bereich A
zum Verriegeln in der DIN-Schiene in Pfeilrichtung driicken.

(2) Erdungsanschluss
Das Erdungskabel mit Crimpverbinder zwischen die M4-Schraube und die Zahnscheibe platzieren und
die Schraube wie nachfolgend dargestellt festziehen.
& M4-Schraube
Erdungskabel mit Crimpverbinder
@  Zahnscheibe

sy

Controller

/\ Achtung

Die M4-Schraube, Kabel mit Crimpverbinder und Zahnscheibe sind vom Benutzer bereitzustellen.

Der Controller muss geerdet werden, um elektromagnetische Stérsignale zu reduzieren.




/!\Achtung

Die Erdung muss Uber einen separaten Erdungsanschluss erfolgen. Einen Erdungsanschluss der
Klasse D verwenden (Erdungswiderstand weniger als 100 Q).

Das Erdungskabel muss einen Querschnitt von min. 2 mm? haben.

Der Erdungspunkt sollte so nah wie mdglich am Controller liegen, um die Drahtldange so kurz wie
moglich zu halten. Halten Sie das Erdungskabel so kurz wie mdéglich.

Andere Andere

Controller . I
Ausrustung Controller Ausrustung

l Y

Erdung der Klasse D

separate Erdung --- richtig gemeinsam genutzte Erdung --- falsch

(3) Montageposition

Die GroRe der Schalttafel und die Installation so auswahlen, dass die Umgebungstemperatur des

Controllers max. 40 °C betragt.

Den Controller senkrecht an der Wand montieren. Dabei einen Abstand von min. 30 mm (Direktmontage) bzw. 50

mm (DIN-Schienenmontage) auf der Ober- und Unterseite des Controllers einhalten, wie unten dargestellt.

Zwischen der Vorderseite des Controllers und der Abdeckung des Schaltschranks (Deckel) einen Freiraum

von min. 60 mm zum AnschlieRen und Entfernen der Stecker vorsehen.

Um den Controller herum einen ausreichenden Freiraum vorsehen, damit die Betriebstemperatur des

Controllers innerhalb des spezifizierten Bereichs liegt.

Den Controller nicht in der Nahe starker Vibrationsquellen (z. B. groRer elektromagnetischer Schitz oder

Leistungsschalter) in derselben Schalttafel einbauen oder den Controller von diesen fern halten.

Abdeckung (Deckel)

min. 10Hmm .
% ¢
min. 30 mm Controller
—>
e min. 30 mm (Direktmontage) min- 60 mm
Confral tﬁ min. 50 mm (DIN-Schienenmontage
~ i

/N Achtung

Eine verzogene oder unebene Montageflache des Controllers kann eine ibermaflige
Krafteinwirkung auf das Gehause und somit Fehler zur Folge haben. Das Produkt auf einer flachen
Oberflache montieren.




4. Externe Anschlisse

Das Beispiel der Standardverdrahtung des Controllers wird fiir jeden einzelnen Stecker dargestellt (CN1
bis CN5).

4.1 CN1: Spannungsversorgungsstecker

Controller Controller-Eingangs-

spannungsversorgung 24 VDC

Kabel

CN1 EEE NN NN NN NN NN EEEEEEEE

(Die Controller-Eingangsspannungsversorgung (24 VDC) und die
Drahte miissen vom Anwender bereitgestellt werden.)

Siehe Punkt 5. CN1: Spannungsversorqungsstecker (S. 22) fur Details zur Verdrahtung.

/MAchtu ng

Verwenden Sie fur den Controller keine einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung.

4.2 CN2: Motoranschluss

Den Controller und den Card Motor mit Hilfe des Antriebskabels (LATH1-+) anschliefen.
Controller

Card Motor

Antriebskabel

CN2

4.3 CN3: Serieller I1/0-Stecker

Den Controller mit Hilfe des Kommunikationskabels und des USB-Kabels,
Controller-Einstellset (LATC-W2) geliefert werden, am PC anschlieRen.

Fir den Anschlussvorgang des Controllers an eine SPS siehe entsprechende Betriebsanleitung [Card
Motor-Controller (Ausgabe fiir die Ausflihrung mit serieller Kommunikation)].

die mit dem

Controller
Kommunikations- _ USB-Kabel
kabel (Ausfiihrung A bis mini-B)
CN3
PC
(Der PC muss vom Nutzer bereitgestellt werden.)
20 -



4.4 CN4: Counter-Stecker (Option)
Den Controller mit Hilfe des Counter-Kabels (LATH3-+) an den Multi-Counter (CEU5) anschlief3en.

Controller

Multi-Counter

Counter-Kabel

CN4

Siehe Abschnitt 6.2 Counter-Stecker-Verdrahtung (S. 24).

4.5 CNS5: Paralleler /0-Anschluss

Den Controller mit Hilfe des 1/0-Kabels (mit Abschirmung, Ausfiihrung LATH5-* oder ohne Abschirmung,
Ausfiihrung LATH2-*) an eine SPS anschlieRen. Bei Verwendung der Impulseingang-Methode wird
empfohlen, das I/O-Kabel mit Abschirmung (Ausfihrung LATH5-+) zu verwenden.

SPS

I/0O-Kabel

CN5

(SPS vom Anwender bereitzustellen)

Siehe Abschnitt 7.4 Parallel-l/O-Signale (S. 27) fir Details zu den Parallel-I/O-Signalen.
Siehe Abschnitt 7.6 Verdrahtung des Parallel-1/O-Steckers (S. 32) fiir die Verdrahtung.

/N Achtung

(1) Beide Enden des I/O-Kabels zum Schutz vor Rauschen erden.

(2) Das Kabelende an der Seite der SPS mit einer Metallklemme so erden, dass der gesamte
Kreisumfang der I/O-Kabel-Abschirmung mit der Klemme in Berlihrung ist. Den abisolierten

Abschnitt der Abschirmung so kurz wie moglich halten.

P-Clip U-Clip




5. CN1: Spannungsversorgungsstecker

5.1 Technische Daten Spannungsversorgungsstecker
Die technischen Daten des im Lieferumfang des Controllers enthaltenen Spannungsversorgungssteckers

werden nachfolgend beschrieben.

Stpari:nungsversorgungs- Klemme Funktion Beschreibung der Funktion
stecker

Der Controller wird mit dem negativen Terminal der
Spannungs- Spannungsversorgung (-) verbunden.

DC1 (-) Die Spannungsversorgung (-) wird dem Card Motor
versorgung (-) ebenfalls Uber den internen Schaltkreis des Controllers
und das Antriebskabel zugefiihrt.

Der Controller wird mit dem positiven Terminal der
Spannungsversorgung (+) verbunden.

. Spannungs-
< Die Spannungsversorgung (+) wird dem Card Motor
g ® DC1 (+) versorgung (+) ebenfalls Uber den internen Schaltkreis des Controllers
S und das Antriebskabel zugefiihrt.
a

5.2 Spezifikation der Verdrahtung
Die Verdrahtung muss vom Anwender bereitgestellt werden und die folgenden Spezifikationen erfiillen:

Position Technische Daten
20 AWG/0,5 mm?

verwendbare | Einen einzelnen, mehradrigen Draht fur jede Klemme verwenden.

Kabelgrofie | Die Drahtenden wie unten dargestellt abisolieren und verdrillen.
* Die zulassige Temperatur der Isolierschicht muss min. 60°C betragen.

abisolierte :m

Kabellange .8mm

/\ Achtu ng

Nicht mehrere Drahte an einer Klemme anschlief3en.

Nach Abschluss der Verdrahtung des Spannungsversorgungssteckers, diesen an den
CN1-Spannungsversorgungsstecker des Controllers anschlie3en.
Siehe Abschnitt 5.3 Verdrahtung des Spannungsversorqungssteckers (S. 23) firr die Verdrahtung.

Spannungsversorgungsstecker
Controller angeschlossen an CN1

Spannungsversorgungs-

1%

stecker




5.3 Verdrahtung des Spannungsversorgungssteckers
Den als Zubehor mitgelieferten Spannungsversorgungsstecker an die 24 VDC-Spannungsversorgung des

Controllers anschlieRen und an den Spannungseingang des Spannungsversorgungssteckers anschlielRen.

- Offnen / SchlieRen-Hebel
Den Offnen/SchlieRen-Hebel mit einem speziellen

Spannungseingang Schraubendreher dricken und das Kabel in den
Kabeleingang einfuhren.

- Spezieller Schraubendreher (Empfehlung)
Phoenix Contact (Produkt-Nr. S2S0.4X2.0)

Spannungsversorgungsstecker
pci1(+) | E[@ o24\y Spannungsversorgung
pc1|d| [ o 0V des Controllers
/N\Achtung

Eine Spannungsversorgung mit einer Kapazitat verwenden, die hoher ist als der in den
technischen Daten des Antriebs angegebene Spitzenwert der momentanen Leistungsaufnahme.

Keine einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung fiir den Controller (24 VDC) verwenden.




6. CN4: Counter-Stecker

6.1 Technische Daten des Counter-Steckers
Die technischen Daten des im Lieferumfang des Controllers enthaltenen Counter-Steckers werden

nachfolgend beschrieben.

Counter-Stecker

B?\ﬁer:;h- Beschreibung AnscEIal:ggkabel
Phase B | Anschluss an den Phase-B-Draht des Counter-Kabels. Weil
Phase A | Anschluss an den Phase-A-Draht des Counter-Kabels. Rot
GND Anschluss an den GND-Draht des Counter-Kabels. Hellgrau
RESET | Anschluss an den Reset-Draht des Counter-Kabels. Gelb
FG Anschluss an den FG-Draht des Counter-Kabels. Griin

6.2 Verdrahtung des Counter-Steckers
Die Verdrahtung des Counter-Kabels (LATH3-*) und des Multi-Counters (CEU5) wird nachfolgend

dargestellt.

Siehe Betriebsanleitung des Multi-Counters (CEUS5) fiir nahere Details.

Klemmenleiste des
Multi-Counters CEU5

Counter-Stecker fir den

Vom Anwender

Counter-Kabel
LTH3-*

anzuschliel3en.

Bezeichnung | Isolierungsfarbe ’,,\‘_ e ettt —’,~\‘ Controller LATCA
A Rot P L
— A — Isolierungs- ST
COM Schwarz P / \ P farbe :
B Weil — — -l WeiB PhaseB
1 1 ! |
CoMm Blau — /"\ — Rot PhaseA
12 VDC - — — Hellgrau GND
1 ! \ 1
GND - o o Gelb RESET
. 1 1 .
RII;.SGE.T grl:g ‘,| ! ‘,| : Grin F.G.
e (I vy
1 1
HALT - — T
COM - IR
BANK1 -
BANK2 -

Anm. 1) Die Steuerungs-Eingangsklemme (COM) an die Ausgangsklemme der Sensor-Spannungs-
versorgung (12 VDC) anschlief3en.
Anm. 2) Siehe Abschnitt 15.4 Multi-Counter CEUS5 (S. 78) fur die Einstellungen des Multi-Counters
(CEU5).




7. CN5: Parallel I/0-Anschluss

7.1 Technische Daten des Parallel-/O-Steckers
Nachfolgend werden die technischen Daten des Parallel-1/O-Steckers aufgefiihrt.

Siehe Abschnitt 7.5 Parallel-l/O-Signalkabel (S. 31) fir den Zusammenhang der Klemmennummern und
I/O-Signale.

A1 Bestell-Nr.

HIF6-20PA-1.27DS

A10

7.2 Technische Daten Parallel-l/O

- Eingangsdaten

(NPN und PNP, auRRer Impulseingangsklemme) - Ausgangsspezifikationen

(NPN, PNP)
” - Position Technische Daten
Position Technische Daten
- . . optisch isolierter offener
, . optisch isolierter offener Ausgangsschaltkreis Kollektor-Ausgan
Eingangsschaltkreis Kollektor-Ausgang - usgang
Anzahl der Eingénge 6 Anzahl der Ausgange 4
Spannungsversorgung | 24 VDC +10 % max. Spannung
Eingangsstrom zwischen Klemmen 30VDC
) gN g o 2,4 mA £20 % (bei 24 VDC)
im R-custan max. Ausgangsstrom 10 mA
Eingangsstrom / -spannung| max. 1,5 mA —
im OFF-Zustand max. 15 V Sattigungsspannung
. 2,0 V (max.)
zwischen Klemmen

7.3 Parallel-l/O-Schaltkreis (NPN, PNP)
Dieser Controller ist mit Parallel-I/O in NPN-Ausfihrung (LATCA-N) und in PNP-Ausfiihrung (LATCA-P)
erhaltlich (unterschiedlicher Controller fur NPN und PNP).
(1) Parallel-/O-Eingangsschaltkreis
Der Parallel-l/O-Eingangsschaltkreis wird unten dargestellt (NPN und PNP, auf3er Impulseingang).

Anschlussseite i im Controller
5 |
10 kQ I
O S
(a) \&I E
(@) | INO<A2> bis SVON<AT7> 1KQ N:
(b) | COM<A1> b | O . i
|

/\ Achtung

Wenn das Eingangssignal nicht angeschlossen (gedéffnet) ist, kann der Controller durch das ihn
umgebende Rauschen gestort werden und der Schaltkreis im Controller erkennt u.U.
falschlicherweise, dass der Eingang aktiviert wurde.

Nicht verwendete Klemmen unter Berlcksichtigung der Betriebsbedingungen anschliel3en.




(2) Parallel-/O-Ausgangsschaltkreis

- NPN-Ausflihrung

I im Controller | Anschlussseite
. 1
I 1
] ! N O | pcz¢)<B1>
\\J\I E 10KQ O | BUSY<B3>
i bis OUT1<B6>
i
' 100 kQ
. O | pc2-)<B2>
1
1
1
- PNP-Ausfiihrung
im Controller | Anschlussseite
* O | DC2(+)<B1>
| 100 kQ
[
|
| !
E‘I KL preves | O | BUSY<B3>
i —I bis OUT1<B6>
| O | bpc2(-)<B2>
1
1
1




7.4 Parallel-l/O-Signale (Schrittdaten-Eingabe-Ausfiihrung)
(1) Eingangsseite (Schrittdaten-Eingabe-Ausfiihrung)

Funktion Bezeichnung
Gemeinsame Klemme fiir die Eingangssignal-Spannungsversorgung.
COM Die (+)-Seite der Spannungsversorgung oder die (-)-Seite der Spannungsversorgung
entsprechend den Verdrahtungsspezifikationen anschlielen.
INO Die Schrittdaten-Bit-Nr. wird zugeordnet (Eingabe (iber die Kombination von INO
bis IN3)
IN1 Wenn alle Positionen INO bis IN3 ausgeschaltet (OFF) sind, wird die Rickkehr
zur Referenzposition ausgefiihrt (Schrittdaten-Nr. 0).
IN2 Beispiel: (Es wurde die Schrittdaten-Nr. 3 zugeordnet)
IN3 | IN2 | IN1 | INO
OFF | OFF | ON | ON
IN3 0 0 1 1 | «— 2, Bindrcode
Wenn das DRIVE-Signal eingeschaltet wird (ON), scannt das System die
Eingange INO bis IN3 und startet den Betrieb des Antriebs entsprechend den
zugeordneten Schrittdaten.
Wenn das DRIVE-Signal wahrend des Antriebsbetriebs ausgeschaltet wird
(OFF), stoppt die Bewegung und die Position wird gehalten.
DRIVE
/\ Achtu ng
Wenn der DRIVE-Eingang wahrend des Betriebs ausgeschaltet wird (OFF),
kann es je nach Bedingung zu einem Uberfahren kommen.
Das SVON-Signal einschalten (ON) und die spezifizierten Eingangssignale
(INO bis IN3) vor dem Einschalten (ON) des DRIVE-Signals auswahlen.
Das SVON-Signal schaltet den Servomotor ein (ON). [Servo ON] ist ein Befehl,
Uber den der Card Motor mit Spannung versorgt wird.
Wenn das SVON-Signal ausgeschaltet wird (OFF), ist der Card Motor nicht
SVON bestromt, was dazu fiihrt, dass der Tisch nicht gesteuert wird und frei durch
externe Krafteinwirkung bewegt werden kann.
Der Alarm kann geloscht werden (SVON-Reset), indem das SVON-Signal
zurlickgesetzt wird (Schalten von ON zu OFF zu ON).
NC offene Klemmen (nicht verwendet)




(2) Ausgangsseite (Schrittdaten-Eingabe-Ausfiihrung)

Funktion Bezeichnung
DC2(+) Die 24 V-Klemme der Spannungsversorgung (24 VDC) fir die Eingangs-/
Ausgangssignale anschliel3en.
DC2(-) Die 0 V-Klemme der Spannungsversorgung (24 VDC) fir die Eingangs-/ Ausgangssignale
anschliefien.
Das BUSY-Ausgangssignal schaltet sich ein (ON), wenn der Card Motor sich bewegt
(bei der Ruckkehr zur Referenzposition, dem Positionierbetrieb und dem Schubbetrieb).
Die Funktion des BUSY-Ausgangssignals kann geandert werden; die BUSY-Funktion
kann auch im Fenster ,I/O Setup” (,I/O Einstellung®) in der Controller-Konfigurations-
software anderen Ausgangen zugeordnet werden.
BUSY /'\ Achtung
Wird der Card Motor wahrend des Schubbetriebs angehalten (keine
Bewegung, der Antrieb erzeugt jedoch einen Schub), ist das BUSY-Signal
ausgeschaltet (OFF).
Wenn der Card Motor jedoch mit einer Geschwindigkeit von unter 5 mm/s in
Betrieb ist, schaltet sich das BUSY-Signal eventuell iberhaupt nicht ein (ON).
ON, wenn keine Alarme anstehen.
ALARM OFF, wenn ein Alarm ansteht.
Die Funkton der Ausgangssignale OUTO0 wund OUT1 kann in der
Controller-Konfigurationssoftware im Fenster ,I/O Setup® wie folgt zu folgenden Funktionen
geandert werden.
Die INP-Signalfunktion ist werkseitig fur OUTO eingestellt und INF fir OUT1.
INP-Signal
Der Ausgang schaltet sich in der Nahe der Zielposition ein (ON). Der Ausgangsstatus ist
je nach Betriebsmodus unterschiedlich.
- Wahrend der Riickkehr zur Referenzposition
Der INP-Ausgang schaltet auf ON, sobald die Rickkehr zur Referenzposition
abgeschlossen ist.
- Wahrend des Positionierbetriebs
Der Ausgang schaltet innerhalb des INP-Bereichs der Zielposition auf ON.
OouTo . .
OUT1 - Wahrend des Schubbetriebs

Der Ausgang schaltet sich wahrend des Schubbetriebs in der Nahe der
Zielposition ein (ON).

Wenn der Tisch die Zielposition Uberfahrt und sich aulerhalb des
INP-Ausgangsbereichs bewegt, schaltet sich das INP-Signal wieder aus (OFF).

INF-Signal

Der INF-Ausgang schaltet sich ein (ON), wenn die Zielposition erreicht wurde und die
erzeugte Schubkraft den eingestellten ,Kraft-Grenzwert® wahrend des Schubbetriebs
Ubersteigt.

Dieser Ausgang ist wahrend des Positionierbetriebs ausgeschaltet (OFF) und auch
wahrend der Antrieb sich bewegt oder in Position gehalten wird (bei DRIVE-Signal OFF).
Der ,Kraft-Grenzwert® kann im Fenster /O Setup® in der Controller-
Konfigurationssoftware eingestellt werden.




/\ Achtung

Der ,Kraft-Grenzwert” wird im Fenster ,I/O Setup® als allgemeiner Wert fiir alle
Schubbetrieb-Schrittdaten eingestellt. Der ,Schub-Sollwert* kann jedoch fur
alle Schrittdaten individuell eingestellt werden.
Daher kann der INF-Ausgang aktiviert werden, wenn die Schubkraft von dem
eingestellten ,Schub-Sollwert* abweicht.
- INFP-Signal
Der Ausgang schaltet auf ON, wenn die aktuelle Tischposition des Card Motors
innerhalb des Bereichs der Positionier-Wiederholgenauigkeit der Zielposition liegt
(LAT3: 0,09 mm, LAT3F: 0,005 mm). Die Ausgangsbedingungen der einzelnen
Betriebsmodi sind wie die des INP-Signals.
- AREA-Signal
Der Ausgang schaltet auf ON, wenn der Antrieb sich innerhalb des Ausgangsbereichs
zwischen ,Position 1 und ,Position 2 befindet.
ouTo Der Bereich fir ,Position 1 bis ,Position 2“ kann im Fenster ,I/O Setup“ in der
OUT1 Controller-Konfigurationssoftware eingestellt werden.
Fir das AREA-Ausgangssignal kdnnen max. zwei Positionsbereiche (,AREA A® und
+LAREA B*“) ausgewahlt werden. Der Bereich von ,Position 1“ bis ,Position 2 kann fir
jedes dieser Signale individuell eingestellt werden.
Es ist moglich, nur eine Signalfunktion pro Ausgang fiir OUTO und OUT1 einzustellen.
(Beispiel: OUTO = INP, OUT1 = AREAA)
Beispiel fir AREA-Signalausgang

AREA B (Position 2)

. AREA B (Position 1)

hlitten-

Sc .tFe AREA A (Position 2)
position | AREAA (Position 1)

Status der ON
Parallel-/O | AREAASignal 8,':]':
Signale AREA B Signal OFF

NC offene Klemmen (nicht verwendet)

/!\Achtung

Der Card Motor-Tisch wird in Position gehalten und der Controller liest die Position wahrend des
Intervalls nach der Aktivierung des SVON-Signals und vor dem Betriebsstart durch Einschalten (ON)
des Drive-Signals (Positioniersteuerung).

Wahrend die Tischposition gehalten wird, erfolgt keine Signalausgangssteuerung; daher wird der
Ausgangssignalstatus bei ausgeschaltetem DRIVE-Signal (OFF) beibehalten.

Nur das INF-Signal schaltet sich aus (OFF), wenn das DRIVE-Signal ausgeschaltet wird (OFF).

Die Schrittdaten werden entsprechend dem Eingangssignalstatus von INO bis IN3 ausgeflhrt, sobald
das DRIVE-Signal von OFF zu ON wechselt (der Betrieb startet an der steigenden Flanke).

Vor der Aktivierung eines Eingangssignals Uberprifen, ob die Spannungsversorgung eingeschaltet
(ON) ist und das ALARM-Signal eingeschaltet (ON) ist.

Wenn bereits vorher Eingangssignale eingeschaltet (ON) sind, tritt der Fehler ,return to origin position
not executed” (,Ruckkehr zur Referenzposition nicht ausgefihrt*)auf. Das Eingangssignal wieder
einschalten (ON), nachdem das SVON-Signal ausgeschaltet wurde (OFF).

Zudem die gleiche 1/0-Signalabfolge sicherstellen und alle Eingangssignale OFF und wieder ON
schalten, wenn der Card Motor mit Parallel-I/O-Signalen betrieben wird, nachdem die Kommunikation
mit der Controller-Konfigurationssoftware erfolgt ist.




(3) Tabelle der Eingdnge/Ausgéange (Schrittdaten-Eingabe-Ausfiihrung)

Eingang/Ausgang | Funktion Klemmen-Nr.
COM A1
INO A2
IN1 A3
_ IN2 A4
Eingang N3 A5
DRIVE A6
SVON A7
NC A8 bis A10

DC2(+) B1
DC2(-) B2
BUSY B3
Ausgang ALARM B4
OouTO B5
OUT1 B6

NC B7 bis B10 A 1

Anm. 1) Bei Verwendung der Schrittdaten-Eingabemethode keine Drahte an die Klemmen B7 bis B10
anschliefRen.
In diese Eingangsklemmen ist ein innerer Schaltkreis fir das Impulseingangs-Signal eingebaut,
so dass ein solches Vorgehen einen Fehler verursachen kann.

Anm. 2) Wenn als Controller-Eingang die Impulseingang-Ausfihrung gewahlt wird, weicht die Funktion der
Klemmen von der obigen Tabelle ab. Bei Verwendung des Controllers mit Impulseingang-Ausfiihrung,
siehe entsprechende Betriebsanleitung [Card Motor-Controller (Impulseingang-Methode)].



7.5 Parallel-l/O-Signalkabel (Schrittdaten-Eingabe-Ausfiihrung)

(1) /O-Kabel (ohne Abschirmung) LATH2-* *
B10

A10

1/0-Kabel

A1 B1 : _
eingegossen eingegossen (10) ‘
4— T 1 T
Controller-Seite —
(2) /0-Kabel (mit Abschirmung) LATH5-* SPS-Seite
A10  B10
¥ I/0-Kabel
Schirmdraht E E / (g @
A1 B1
<4—— Stecker fir CN5 Anschluss an SPSusw.
Eingang/ | Klemmen- Funktion LATH2-x LATH5-x
Ausgang | nummer |[(Schrittdaten-Eingabe) Isolflgll:gggs- Isolflgll'gggs- Plf(?é(rtl]'\rfg ™ |Punkt-Farbe
A1 COM rot Rot
Hellbraun |
A2 INO grau Schwarz
A3 IN1 grau Rot
Gelb
A4 IN2 grau N Schwarz
A5 IN3 grun . Rot
Eingang Hellgrun
A6 DRIVE grau H Schwarz
A7 SVON grau Rot
Grau
A8 NC grau | Schwarz
A9 NC grau Rot
Weil} ]
A10 NC grun Schwarz
B1 DC2(+) rot Rot
Hellbraun HE
B2 DC2(-) grau Schwarz
B3 BUSY grau Rot
Gelb
B4 ALARM grau HE Schwarz
A B5 OouTo grun Hellari Rot
usgan ellgrin
9ang B6 OUT1 grau 9 HE | s
B7AM™- 1) NC grau Rot
Grau ] |
BgAM- 1) NC grau Schwarz
BoA™- 1) NC grau Rot
Weil} . .
B10AM™- 1 NC griin Schwarz

Anm. 1) Bei Verwendung der Schrittdaten-Eingabemethode keine Drahte an die Klemmen B7 bis B10 anschlie3en.
In diese Eingangsklemmen ist ein innerer Schaltkreis fir das Impulseingangs-Signal eingebaut, so dass

ein solches Vorgehen einen Fehler verursachen kann.

Anm. 2) Wenn als Controller-Eingang die Impulseingang-Ausfuhrung gewahlt wird, weicht die Funktion der
Klemmen von der obigen Tabelle ab. Bei Verwendung des Controllers mit Impulseingang-Ausfiihrung,

siehe entsprechende Betriebsanleitung [Card Motor-Controller (Impulseingang-Methode)].




7.6 Verdrahtung Parallel-1/O-Stecker (Beispiel)
Ein I/O-Kabel (LATH2-* oder LATHS5-*) fur den Anschluss des Parallel-1/O-Steckers CN5 des Controllers

an eine SPS verwenden.

Die Verdrahtung ist abhangig vom Parallel-Eingang/Ausgang des Controllers (Ausfiihrung NPN, PNP).
Die Verdrahtung des Produkts unter Beriicksichtigung des nachfolgenden Verdrahtungsschemas

vornehmen.

- NPN-Ausfiihrung

i CN5 Eingangssignal i
nm 24 VDC P
! COM A1 :
1
' _-—— - 1
| o | A2 - !
1 : '
| _— !
: —___ F— Nt A3 ! !
1 : .
———— 1
] e | SBis |
| Spannungs- |
: — F— N3 AS versorgung |
: ] DRIVE | A6 kann beide |
: Polaritaten '
| 1
| ] svon | 7 haben. !
' 1
| » Innenwider- NC A8 : B
1| @] stand 10[kQ] | @
1| X2 e
v = NC | A9 2
: _CCU Spannungsversorgung : -(CU
|9 NC | A10 Ausgangssignal S
1R 24 VDC 2
=] ' S
i E DC2(+) | BT 4 | 3
1
i i | DC2(-) | B2 T :
| 1
| 1
i | _g BUSY | B3 |{ ¢ i
' 1
: <\ ALARM| B4 | ] ¢ |
| 1
| 1
| < ouTo B5 _:'_" !
1
5 Ao [ es b :
1
i NC B7 ¢ Max. Ausgangsstrom !
| 10 mA :
| NC | BS :
1
! Anm. 1) I
| NC | B9 :
| 1
| 1
| NC | B10 :
: 1
! 1

-PNP-Ausfiihrung

Spannungsversorgung P m oo .

' Spannungsversorgung
CN5 | Eingangssignal
24 VvDC
COM A1
L 1 N0 | oA :
= =1
— 1 Nt | A3 !
p——
I ey W BTN VY
A5 ¢ Die Spannungs-
_| |_ IN3 versorgung kann
L [ || DRIVE | A6 beide Polaritaten
haben.
L [ 1 | svoN | A7
Innenwider-
NC A8
stand 10[kQ]
NC A9
Spannungsversorgung
NC | A10 Ausgangssignal
24 VvDC
DC2(+) | B1 —
DC2(-) | B2
{ BUSY | B3
ALARM [ B4
5 OuTo | B5
4‘( OuT1 | B6
NC B7 e Max. Ausgangsstrom
10 mA
NC B8
Anm. 1)
NC B9
NC B10

Anm. 1) Bei Verwendung der Schrittdaten-Eingabe-Methode keine Drahte an die Klemmen B7 bis B10 anschlielen.
Interne Schaltkreise sind vorhanden, die als Impulseingangsklemmen verwendet werden.

/\ Achtung

die CN5-Eingangs-/Ausgangssignal-Spannungsversorgung vorsehen.

Zwei separate 24 VDC-Spannungsversorgungen fiir die CN1-Controller-Spannungsversorgung und




8. Eingangssignal-Schalter

Dieser Schalter wird bei der Schrittdaten-Eingabe-Ausfiihrung nicht verwendet.



9. Controller-Setup

Bevor der Controller betrieben werden kann, um den Card Motor auf eine bestimmte Position zu verfahren,
mussen zundchst die folgenden Positionen mit Hilfe eines PCs (mit installierter Controller-
Konfigurationssoftware) programmiert werden. Die mit Hilfe der Controller-Konfigurationssoftware
eingegebenen Daten werden im Controller-Speicher gespeichert.

9.1 Suchen/Verbinden des Controllers
Die Konfigurationssoftware sucht zunachst die ID des Controllers, der an den seriellen

Kommunikationsanschluss (RS-485) angeschlossen ist und kommuniziert im Anschluss mit dem Controller,

dessen ID gewahlt wurde.

Search and Selection of the Controller ID (Suche und Auswahl der Controller ID)

Bezeichnung Beschreibung

Spetzifiziert den ID-Bereich fiir die Suche®™™ " und sucht nach der ID des
Start Search _ _
angeschlossenen Controllers innerhalb des angegebenen Bereichs.

Connect Beginnt die Kommunikation mit dem Controller mit der gewahlten Controller-ID.

Anm. 1) Den Suchbereich fir die Controller-ID angeben, um den Controller zu finden, der an den PC
angeschlossen ist. (Werkseitiger Suchbereich: 1 bis 1)

* Wenn der Suchbereich grof} ist, kann die Suche einige Minuten dauern.

9.2 Auswahl der Eingangsart

Die Controller-Eingangsart in Abstimmung auf die Host-SPS auswahlen (,Step Data Input type® oder ,Pulse
Input type®).

Die Eingangsart kann durch Initialisieren des Controllers geandert werden. Eine Initialisierung setzt jedoch
alle Einstellungen zuriick, so dass alle Einstellungen erneut vorgenommen werden mussen. (Siehe 14.6

Bestitigung der Version und Initialisierung (S. 74))

Details zur Wahl der Eingangsart

Bezeichnung Beschreibung

Der Card Motor wird durch Auswahl der im Controller voreingestellten
Step Data Input type _ _ _
Schrittdaten unter Verwendung von Parallel-I/O-Signalen betrieben.

Der Card Motor wird entsprechend der Anzahl der in den Controller

Pulse Input type eingegebenen Impulse betatigt, und zwar mit einer Geschwindigkeit, die

proportional zu der in den Controller eingegebenen Impulsfrequenz ist.




9.3 Einstellen der Grundparameter
Die Bestell-Nr. des angeschlossenen Card Motors, der am Controller angeschlossen ist und die
Betriebsbedingungen missen spezifiziert werden.

Basic Parameter Setup

Bezeichnung

Eingabebereich

Beschreibung

Card Motor

Product Number

6 Optionen
(Siehe Tabelle rechts)

Die Bestell-Nr. des Card Motors wahlen, der an den Controller angeschlossen ist.

Bestell-Nr. Technische Daten
LAT3-10 Hub 10 mm, Auflésung 30 um
LAT3-20 Hub 20 mm, Auflésung 30 um
LAT3-30 Hub 30 mm, Auflésung 30 um
LAT3M-50 Hub 50 mm, Auflésung 5 um
LAT3F-10 Hub 10 mm, Aufldsung 1,25 pm
LAT3F-20 Hub 20 mm, Aufldsung 1,25 um
LAT3F-30 Hub 30 mm, Aufldsung 1,25 um
LAT3F-50 Hub 50 mm, Aufldsung 1,25 um

Return to
Origin Method

3 Optionen
(Siehe Tabelle rechts)

Die Bewegungsrichtung der Riickkehr zur Referenzposition auswahlen.
Siehe 12.1 Beispiel fiir die Riickkehr zur Referenzposition (S. 51) fiir ndhere Details.

Methode der Riickkehr zur Referenzposition

Retracted End Position (connector side)

Der Tisch wird in Richtung des Steckerendes verfahren und stellt
die Referenzposition ein.

Extended End Position

Der Tisch wird in Richtung der gegenulberliegenden Seite des
Steckers verfahren und stellt die Referenzposition ein.

Sensor Origin

Der Tisch wird in Richtung der Referenzposition des
Linearencoders verfahren und stellt die Referenzposition an
diesem Punkt ein.

(Communication)

Cycle Time
Step Data . . . .
] Entry Method Siehe 9.4 Schrittdaten-Eingabe-Ausfiihrung (S. 36).
input type Speed Entry Method
Die Einbaurichtung des Card Motors auswahlen.
Card Motor Horizontal Horizontal: der Winkel des Card Motor-Steckers betragt 0 bis 45 ° zur vertikalen
Mounting Oberflache.
. . Vertical Vertical: der Winkel des Card Motor-Steckers betragt 46 bis 90 © zur vertikalen
orientation .
Oberflache.
Der geénderte Wert wird an den Controller gesendet, der an den PC
angeschlossen ist. A
/\ Achtung
Setup ) Um die Einstellung abzuschliel3en, den Controller zuriicksetzen,
bevor der Card Motor in Betrieb genommen wird. Im Fenster der
Controller-Konfigurationssoftware erscheint eine Meldung, die den
Benutzer anweist, einen Reset-Vorgang auszufihren.
Wird die Kommunikation unterbrochen, wahrend die Controller-Konfigurations-
Comm software aktiv ist, kann die Kommunikation durch Klicken auf die [Comm]-Schaltflache

wiederhergestellt werden. Die Kommunikation kann jedoch erst dann wieder
vollstandig hergestellt werden, wenn die Ursache fir die Unterbrechung der
Kommunikation behoben ist.




9.4 Schrittdaten-Eingabe-Ausfiihrung
Die Schrittdaten-Eingabe-Ausfiihrung wie folgt auswahlen.

Bezeichnung Beschreibung

Zum einen kann der Tisch auf der Grundlage der Position und der
Cycle Time Positionierzeit betrieben werden und zum anderen mit einer hohen Frequenz.
Entry Method Geschwindigkeit, Beschleunigung und Abbremsung werden automatisch auf
(recommended) der Grundlage der eingestellten Zielposition und Positionierzeit berechnet.
-Erforderliche Einstellungen: Zielposition, Positionierzeit und bewegte Masse
Fir den Betrieb des Tisches bei konstanter Geschwindigkeit (trapezférmiges
Bewegungsprofil).

Der Tisch wird basierend auf den benutzerdefinierten Einstellungen verfahren.
Erforderliche Einstellungen: Zielposition, Positionierzeit, Beschleunigung,
Abbremsung und bewegte Masse.

Speed entry
method

(1) Cycle time entry method (Zykluszeit-Eingabemethode)

Einstellungen: | Zielposition [mm], [ Positionierzeit [s]], | bewegte Masse [q] |

Zur Ermittlung der Gesamtstrecke S [mm] im absoluten
Positioniermodus die Differenz zwischen der Startposition der
Tisch-Verfahrbewegung und der Zielposition berechnen. Der Tisch  Beschleunigung Aa oo o indigkeit Ve
bewegt sich gemal einem dreieckigen Bewegungsprofil (siehe

Zeichnung rechts) innerhalb der eingestellten Positionierzeit Tp [s] %) Gesamistrecke S
auf die Zielposition. £
Im relativen Positioniermodus entspricht die Strecke S [mm] E)
der Zielposition. 2 — _
Die Positionierzeit muss im Verhaltnis zur Reichweite und zur g ! Positionierzeit Tp IZelt [s]
bewegen Masse, die wahrend des Betriebs vorliegen, auf i:u_;
einen Wert eingestellt werden, der hoher ist als die unten 8
angegebene min. Positionierzeit. Wenn es zu einem
Uberfahren oder Vibrationen kommt, muss eine langere
Positionierzeit eingestellt werden.
LAT3-0 LAT3M-[J LAT3F-0
g %0 Lastgewicht: 1000 z °0° icht: z 190 icht:
% 300 gewicht. 9 % 500 Lastgewicht: 1000g E 600 Lastgewicht: 1000g |
8 250 % 400 g 500
E 200 § 300 S 400
2 150 2 § 300
3} 100 i} 200 ?.; 200
§ 50 100g § 100 § 100
2 0 % 2 0 S 0
0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Gesamtstrecke [mm] Gesamtstrecke [mm] Gesamtstrecke [mm]



(2) Speed entry method (Geschwindigkeits-Eingabemethode)

Einstellungen: |Zie|position [mm]|, |Geschwindigkeit [mm/s]|, |Besch|eunigung [mm/s2]|,

IAbbremsung [mm/s?], Bewegte Masse [g]

Zur Ermittlung der Gesamtstrecke S [mm] im
absoluten Positioniermodus die Differenz zwischen
der Startposition der Tisch-Verfahrbewegung und
der Zielposition berechnen. Der Schlitten bewegt
sich in die Zielposition, und zwar gemafl einem
trapezférmigen Bewegungsprofil (siehe Diagramm
rechts) auf der Grundlage der eingestellten
Geschwindigkeit Vc [mm/s], Beschleunigung Aa

[mm/s?] und Abbremsung Ad [mm/s?].

Im relativen Positioniermodus entspricht die Strecke S [mm]

der Zielposition.

Beschleunigung Aa

Geschwindigkeit Vc

Reichweite S

Abbremsung Ad

Geschwindigkeit (mm/s)

Siehe Gleichungen unten fir die Beschleunigungszeit, Zeit

Reichweite.
Beschleunigungszeit: ta =Vc/Aa [s]
Abbremszeit: td=Vc/Ad [s]

Beschleunigungsverfahrweg: Sa = 0,5 X Aa X ta? [mm]

Bremsweg: Sd = 0,5 X Ad X ta? [mm]

Reichweite bei konstanter Geschwindigkeit: Sc = S — Sa - Sd [mm]
Verfahrzeit bei konstanter Geschwindigkeit: tc = Sc / Vc [s]

Positionierzeit: tp = ta + tc + td [s]

Spitzen-Beschleunigungmm /s2]

(Zur Ermittlung der Gesamt-Positionierzeit, die Einschwingzeit zu

der Positionierzeit hinzu addieren.)

Die Beschleunigung und Abbremsung muss auf einen kleineren Wert

eingestellt werden als die max. Beschleunigung/Abbremsung unter

Berlicksichtigung der bewegten Masse wahrend des Betriebs (wie in

der Abb. rechts dargestellt).

ta tc td | Zeit[s]

bei konstanter Geschwindigkeit und

70000 ; ;
60,000 Cardmotor
50000 LAT30-10
10000 \ /|, 1A130-20
\ LAT30-30

22332 N\% LA T3031-50
| XL
10000 P

%&

|
0 1
0 250 500 750 1000

bewegte Masse [g]

/N\Achtu ng

Bei einer niedrigen Beschleunigung/Abbremsung erreicht der Tisch aufgrund des dreieckigen

Bewegungsprofils moglicherweise die Sollgeschwindigkeit nicht.




9.5 1/0-Einstellung
Einstellungen fur die Parallel-1/O-Signale:

Bezeichnung

Eingangs-

wertebereich

Beschreibung

I/O-Status

Zeigt den momentanen Eingangs- und den Ausgangssignal-Status an.
Grin/rot: ON, Schwarz: OFF

Siehe 7.4 Parallel-1/0-Signale (S. 27) fir Details zu den I/O-Signalen.

Manual Output

ON
OFF

Die einzelnen Ausgangssignale kdnnen unabhangig von ihrem aktuellen Status manuell
ON und OFF geschaltet werden, um den Anschluss zu prifen.

In der Regel ist der ALARM-Ausgang OFF, wenn ein Alarm erzeugt wurde. Der
ALARM-Ausgang kann jedoch auch durch Driicken der ALARM-Schaltflache manuell ON
/OFF geschaltet werden. Manuelle Ausgange werden geléscht, sobald ein anderes

Fenster gewahlt wird.

Area Range

Siehe Tabelle

rechts.

Den Tisch-Positionierbereich dort eingeben, wo das AREA-Signal auf ON schaltet.
(Einheit: mm)

Fir bis zu zwei Ausgange konnen separate Positionierbereiche eingestellt werden:
LAREA A" und ,AREA B".

Die Positionierbereiche wie folgt einstellen: Position 1 < Position 2.

Bestell-Nr. Bereich Auflésung

LAT3-10 0 bis 10

LAT3-20 0 bis 20 0,03

LAT3-30 0 bis 30

LAT3M-50 0 bis 50

LAT3F-10 0 bis 10

LAT3F-20 0 bis 20 0,005

LAT3F-30 0 bis 30

LAT3F-50 0 bis 50

Threshold

Force Value

0,5 bis 5,0
(in 0,1-
Schritten)

Legt die Bedingung fest, unter der das INF-Signal aktiviert wird.

Das INF-Signal schaltet auf ON, wenn die Schubkraft, die der Card Motor erzeugt, den
eingestellten Wert Gibersteigt.

Der ,Kraft-Grenzwert® (,Threshold Force Value®) und der ,Kraft-Sollwert* (,Threshold
Setting Value®) in den Schrittdaten sind unabhangig voneinander. Der INF-Ausgang wird
nicht aktiviert, wenn der ,Kraft-Grenzwert® grofier ist als der ,Kraft-Sollwert® in den

Schrittdaten, da so die ,Kraft-Grenzwert nicht erreicht werden kann.

Configuration

of Output Signal

7 Ausfuhrungen

Die Funktion der Parallel-I/O-Signale OUTO und OUT1 kann ausgewahlt werden.
Eine weitere Signalfunktion kann zudem der BUSY-Ausgangsklemme zugeordnet werden.
Es ist mdglich, dieselbe Funktion fir mehr als eine Ausgangsklemme zu verwenden. Siehe

Abschnitt 7.4 Paralleld/O-Signale (S. 27) fiir Details zu den I/O-Signalen.




9.6 Schrittdaten-Einstellung

Schrittdaten sind die voreingestellten Daten, die im Wesentlichen die Bewegung des Motors beschreiben.
Der Controller kann insgesamt 15 Schrittdaten (2 Arten) handhaben.

Schrittdaten-Details

Bezeichnung | Funktion Beschreibung
Editing of Cut Cut (Ausschneiden): die ausgewahlten Schrittdaten werden ausgeschnitten.
Step Data Copy Copy (Kopieren): die ausgewahlten Schrittdaten werden kopiert.
Paste Paste (Einfigen): die kopierten oder ausgeschnittenen Daten werden in die
ausgewabhlten Schrittdaten eingefuigt.
Get Posn Die aktuelle Tischposition wird gelesen und in die ,Zielposition eingeflgt.
(Position) Um diese Funktion nutzen zu kénnen, muss zuvor die Riickkehr zur Referenzposition

durchgeflihrt werden.
Die Position kann nur im ,absoluten“ Bewegungsmodus in die Schrittdaten kopiert werden

File operation Save Save: die Schrittdaten werden in einer Datei auf dem PC gespeichert.

Open Open: die Schrittdaten werden aus einer Datei auf dem PC gelesen.
Up / Download Upload Upload (Hochladen): die Daten aus dem Controller werden in der Einstellsoftware (PC)
to controller Download angezeigt.

Download (Herunterladen): schreibt an den Controller aus der Einstellsoftware mit den
Daten, die in der Einstellsoftware (PC) angezeigt werden.

No. 1 bis 15 Die Schrittdaten-Nr. wird angegeben
Operation Position Wahl zwischen [Positioning] (Positionierbetrieb) oder [Pushing] (Schubbetrieb).
Pushing Bei Wahl des [Positionierbetriebs] kann kein [Schub-Sollwert] (Thrust setting value)

eingegeben werden.
Bei Wahl des [Schubbetriebs] kann ein [Schub-Sollwert] eingegeben werden.

Movement MOD Absolute Spezifiziert das Koordinatensystem fir die Zielposition.
(ABS) Betriebsmodus | Details
Relative Absolute Die Zielposition wird im Verhaltnis zur absoluten Referenzposition
(REL) des Card Motors definiert.
Relative Die Zielposition wird relativ zur aktuellen Position definiert.
Target position Einstellberei- Die Zielposition oder die Position fur den Start des Schubbetriebs wird eingestellt.

cheabsolute | (Einheit: mm)
Positionierung Der Eingangswertebereich variiert je nach Bestell-Nr. des Card Motors, die bei der

Einstellung der Grundparameter ausgewahlt wurde.

gn tr: s] 10 Die Einstellbereiche der Zielposition variieren je nach ausgewahltem Bewegungsmodus.

0 bis 20 Nur im relativen Positioniermodus kénnen negative Werte eingegeben werden.

0 bis 30

0 bis 50 AAchtu ng

Einstellberei- Der Card Motor bewegt sich nicht, wenn die Strecke kiirzer ist als der

che relative Bereich der Positionier-Wiederholgenauigkeit.

Positionierung Im absoluten Positioniermodus muss die Differenz zwischen der eingestellten

[mm] ,Zielposition® und der aktuellen Position groer oder gleich den unten

-10 bis 10 angegebenen Werten sein. Im relativen Positioniermodus muss die eingestellte

-20 bis 20 LZielposition“ gréRer oder gleich den unten angegebenen Werten sein.

. LAT3-* : £0,09 mm

-30 bis 30 LAT3M-+ : +0,02 mm

-50 bis 50 LAT3F-* : 0,005 mm
Wenn im Schubmodus die Reichweite klrzer ist als der Bereich der
Positionier-Wiederholgenauigkeit, beginnt der Tisch die Bewegung mit
konstanter Geschwindigkeit in Ausfahrrichtung ausgehend von der aktuellen
Position, um den Schubbetrieb auszufihren.




Positioning time

0 bis 60

Einstellung der Positionierzeit zur Zielposition (Einheit: s).
Bei Einstellung auf 0" wird keine Positioniersteuerung ausgeflhrt.

/\ Achtung

Je nach Reihenfolge der Schrittdaten ist der Betrieb unter Umstanden nicht
maglich. In diesem Fall wird ein Alarm ausgegeben und der Betrieb startet nicht.
Vor der Einstellung die Betriebsbedingung und die Reihenfolge der Schrittdaten
grundlich prifen.

Speed

1 bis 400

Die Geschwindigkeit fiir die Bewegung zur Zielposition oder die Schub-Startposition
einstellen. (Einheit: mm/s)

Die Geschwindigkeitseinstellung wird aktiviert, wenn im Fenster fir die Einstellung
der Grundparameter im Abschnitt der ,Step Data Input Method® [Speed Entry Method]

/\ Achtung

Wenn Parameter eingestellt werden, deren Ausfuhrung nicht méglich ist, kann der
Controller unter Umstanden nicht mit den eingestellten Bedingungen betrieben
werden. Besondere Vorsicht ist auch bei den Einstellungen der Beschleunigung
und Abbremsung geboten.

gewahlt wurde.

Accel
(Beschleunigung)

1 bis 60000

Einstellung der Beschleunigung zum Erreichen der Verfahrgeschwindigkeit (Einheit: mm/s2).

Die Beschleunigungseinstellung wird aktiviert, wenn im Fenster fir die Einstellung der
Grundparameter im Abschnitt der ,Step Data Input Method* die [Speed Entry Method]
gewahlt wurde.

Decel
(Abbremsung)

1 bis 60000

Einstellung der Abbremsung zum Erreichen der Verfahrgeschwindigkeit (Einheit: mm/s?).
Die Bremseinstellung wird aktiviert, wenn im Fenster fir die Einstellung der
Grundparameter im Abschnitt der ,Step Data Input Method* die [Speed Entry Method]
gewahlt wurde.

Thrust
Setting Value

1 bis 5

1 bis 4,8
1 bis 3,9
1 bis 2,0

Einstellung der max. Kraft fur den Schubbetrieb.

/\ Achtung

Bei dem Schub-Sollwert handelt es sich um einen Nennwert. Daher muss bei der
Einstellung und vor der Nutzung des Card Motors und des Controllers der
Schub-Sollwert entsprechend den Anwendungsbedingungen kalibriert werden
und der Betrieb muss ausreichend gepruft werden.

Load Mass

0 bis 1000

Auswahl der bewegten Masse, die am Card Motor montiert werden soll (Einheit: g).
Die Einstellung der bewegten Masse in Schrittdaten-Nr. 1 ist bei der Rickkehr zur
Referenzposition und dem Handbetrieb gemeinsam.

Den Card Motor daher unter den gleichen Lastbedingungen fiir die Ruckkehr zur
Referenzposition und die Schrittdaten-Nr. 1 betreiben.

Die bewegte Masse in Schrittdaten-Nr. 1 einstellen, wenn der Card Motor im
Handbetrieb mit montierter Last verfahren wird.

/\ Achtung

Bei der ausgewahlten bewegten Masse handelt es sich lediglich um einen
Richtwert. Daher muss der Betrieb bei der Einstellung und vor der Verwendung
des Card Motors und des Controllers ausreichend geprift werden.




10. Uberwachungs- und Testmodus des Controllers

Im Fenster ,Monitor / Test“ kann der Card Motor-Status iberwacht und die Leistung getestet werden.
Monitor mode: Der Card Motor-Status kann von einem PC aus iberwacht werden, wenn der Card Motor
Uber Parallel-I/O-Signale betrieben wird.
Nach Auswahl des Uberwachungsmodus mit Hilfe der Parallel-I/O-Signale die Riickkehr zur
Referenzposition ausfiihren, bevor der Card Motor im Uberwachungsmodus betrieben wird.
Test mode: Ein Testbetrieb kann durchgefuhrt werden, indem der Card Motor Uber den angeschlossenen
PC gesteuert wird.
Alle vier Testbetrieb-Modi [Jogging] (Handbetrieb), [Inching] (Tippbetrieb), [Single Step Data
Operation] (einzelner Schrittdaten Betrieb) und Zyklen im [Continuous Operation]
(kontinuierlichen Betrieb) kdnnen im Testmodus ausgefiihrt werden.

Details des Test- und Uberwachungsprozesses

Bezeichnung Beschreibung
Status Anzeige des aktuellen Parallel-I/O-Status.
Anzeige der im Controller gespeicherten Alarmhistorie. Ein Reset der Alarmhistorie ist
Alarm reset -
mdglich.
Step Data No. Anzeige der Schrittdaten-Nr., die aktuell ausgefiihrt wird.

Anzeige der Zielposition entsprechend dem Impulseingang (bei Betrieb in der

Target position Impulseingang-Ausfuhrung).

Position Anzeige der aktuellen Position des Card Motor-Tisches.
Speed Anzeige der aktuellen Geschwindigkeit des Card Motor-Tisches.
Force Anzeige der aktuellen Schubkraft des Card Motors.

Test Mode / Monitor Mode | Umschaltung zwischen Testmodus und Uberwachungsmodus.

Durch Anklicken dieser Position wird ein Signal an den Controller gesandt, um einen Befehl
fur die Bestromung des Card Motors zu senden.

Durch erneutes Anklicken dieser Position wird ein Signal an den Controller gesandt, um
einen Befehl fir die Unterbrechung der Bestromung des Card Motors zu senden.

Durch Klicken auf diese Schaltflache wird sofort ein Befehl fir die Rickkehr zur
Referenzposition an den Controller gesendet.

Nach Abschluss der Riickkehr zur Referenzposition wird die Anforderung fir die erneute
Ausfiihrung dieser Funktion automatisch storniert.

Aus dem Meni der [Card Motor Product Number] im Fenster flir die Einstellung der
Return to origin Grundparameter die Methode fiir die Riickkehr zur Referenzposition auswahlen.

Die Einstellung der bewegten Masse fiir die ,Step Data No. 1“ wird fir den Arbeitsgang
verwendet.

Hinweis: Der Controller muss neu gestartet werden, wenn die [Methode der Riickkehr zur
Referenzposition] gedndert wurde und die [Setup]-Schaltflache muss angeklickt werden, um
die Anderung zu libernehmen.

< - Der Tisch bewegt sich in Pfeilrichtung, wahrend die Jog-Taste gedriickt gehalten wird.

Die Tischbewegung stoppt, sobald die Taste gelost wird.

Wenn der Tisch das Hubende des Card Motors erreicht hat, stoppt die Tischbewegung
(auch dann, wenn die Taste noch gedriickt gehalten wird).

Auswahl der Geschwindigkeit fir den Hand- und Tippbetrieb.

Einstellbereich: zwischen 1 und 100 mm/s.

Servo

Jog (Handbetrieb)

Speed (Die Einsteligeschwindigkeit wird je nach Betriebsbedingungen méglicherweise nicht
erreicht.)
Wird die Taste ,+“ oder ,-“ gedriickt, bewegt sich der Tisch um die voreingestellte Strecke.
Die Position wird nach Abschluss der Verfahrbewegung gehalten.

Inching (Tippbetrieb) Der Tisch stoppt, sobald er das Ende des Hubbereichs des Card Motors erreicht.

Der Tisch bewegt sich mit der Geschwindigkeit, die in der Textbox ,Speed” im Abschnitt
— 41 —
Y
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.~Jog" eingestellt ist. Die Abbremsung und Beschleunigung sind fest eingestellt und nicht
anderbar.

Die Einstellung der bewegten Masse fir die ,Step Data No. 1 wird fir den Tippbetrieb
verwendet.

Travel distance

Einstellung des Bereichs und der min. Strecken fiir den Tippbetrieb.
LAT3-*: 0,09 mm bis max. Hub [mm] (in Schritten von: 0,03 mm)
LAT3M-*: 0,01 mm bis max. Hub [mm] (in Schritten von: 0,005 mm)
LAT3F-*: 0,005 mm bis max. Hub [mm] (in Schritten von: 0,001 mm)

A Achtung

Bei LAT3F wird der Sollwert auf die nachste Dezimalzahl der Positionierauflésung
von 0,00125 mm aufgerundet.

Step data operation

Durch Auswahl der Schrittdaten und Driicken der Taste [Operation Start] wird der
gewlnschte Arbeitsprozess ausgefihrt.

Durch Driicken der Taste [Operation End (Stop)] wird der Betrieb gestoppt und die Position
wird gehalten.

Die Taste [Operation End (Stop)] driicken, um den Card Motor-Betrieb zu stoppen. Im
Anschluss die Schrittdaten erneut auswahlen.

Die Taste [Servo Off / Servo On] entspricht dem SVON-Signal, die Auswahl der Schrittdaten
entspricht den Signalen INO bis IN3, [Operation Start] entspricht dem DRIVE-Signal ON und
[Operation End (Stop)] entspricht dem DRIVE-Signal OFF. Die Verwendung dieser
Software-Funktionen ermdglicht die Simulation des Card Motor-Betriebs und dessen
schrittweise Uberpriifung.

Operation Start

Start des gewahlten Schrittdaten-Betriebs.

Operation End (stop)

Der Betrieb wird gestoppt und die Position wird gehalten.

Continuous operation

Die Schrittdaten kénnen durch Auswahl der Schrittdaten und Driicken der Taste [Operation
Start] in einer bestimmten Abfolge ausgeflihrt werden. Betrieb und Bestromung werden
durch Dricken der Taste [Operation End (Power Off)] gestoppt.

Die Ubergangsbedingung von einer Schrittdaten-Nr. zu einer anderen kann basierend auf
[INP signal ON] oder [Operating time passed] ausgewahlt werden.

Step

Die Abfolge in der die Schrittdaten ausgefuhrt werden sollen.

Step Data No.

Auswahl der Schrittdaten-Nr., die ausgefihrt werden soll (Rickkehr zur Referenzposition.
Schrittdaten und Ende), aus dem Pulldown-Menu. (Diese Auswahl ist auch Uber die Taste
[Browse] mdglich).

Wenn [End] gewahlt wird, werden die darauffolgenden Eingangswerte der Schrittdaten-Nr. ungiltig.

Operating Time

Einstellung der zulassigen Zeit, in der der Controller den spezifizierten Schritt durchfiihren
muss (Einheit: s).

Wenn [Operating time passed] als Ubergangsbedingung ausgewahlt ist, wird der néchste
Schritt ausgefiihrt, sobald der Controller geantwortet hat, dass der vorherige Schritt
abgeschlossen und die Betriebsdauer abgelaufen ist.

Fir die einzelnen Schritte muss eine Betriebsdauer eingegeben werden, die langer ist als
die Zeit, die fiir den Abschluss des Schrittdaten-Betriebs bendtigt wird und die kleiner oder
gleich 60,0 Sekunden ist.

One time ope

Bei Wahl dieser Schrittdaten-Position wird dieser Schritt nur wahrend des Anfangszyklus
ausgeflhrt und bei nachfolgenden Zyklen Gbersprungen, wenn der Controller so eingestellt
wurde, dass er mehrere aufeinanderfolgende Zyklen ausfihrt.

INP signal

Der nachste Schritt wird 0,1 Sekunden nach dem Einschalten des INP-Signals des zuvor
ausgefiihrten Schrittes ausgefiihrt. Die Zielposition des nachsten Schritts muss auflerhalb des
INP-Signal-Ausgangsbereichs der Zielposition des zuvor ausgefihrten Schritts liegen. Wenn die
Zielposition des nachsten Schritts im INP-Signal-Ausgangsbereich liegt, wird dieser Schritt nicht
ausgefiihrt, sondern der darauffolgende Schritt wird 0,1 Sekunden danach ausgefiihrt.

Bei Ausfiihrung im relativen Modus und des Schubbetriebs [Operating time passed] wahlen.
Wenn die Zielposition eines relativen Arbeitsgangs den fiir den Card Motor verfligbaren
Hubbereich Uberschreitet, wird das INP-Signal nicht ausgegeben und der Betrieb stoppt.
Das INP-Signal schaltet sich ein (ON) und der nachste Schritt startet, sobald der Tisch im




Schubbetrieb die Zielposition erreicht.

Operating time

Der nachste Schritt wird ausgefiihrt, sobald der Controller geantwortet hat, dass der
vorherige Schritt abgeschlossen und die eingestellte ,Betriebsdauer” abgelaufen ist.

Fir die ,Betriebsdauer” einen Wert eingeben, der min. 0,1 Sekunden langer ist als die fir die
einzelnen Schrittdaten eingestellte ,Positionierzeit".

Number of cycles

Eingabe der Zahl einer Reihe von Schrittdaten (Zyklen), die nacheinander in einem
kontinuierlichen Zyklus ausgefihrt werden sollen, mit einer positiven Zahl von max. 100.
Wenn die Reihe der Schrittdaten nur einmalig ausgefiihrt werden soll, muss die Zahl der
Zyklen auf ,,0“ gesetzt werden.

Cycle continuously

Bei Wahl dieser Position wird die Reihe der Schrittdaten so lange ausgefihrt, bis [Operation
End (Power Off)] angeklickt wird.
In diesem Betriebsmodus wird der in [Number of cycles] eingegebene Wert ungiltig.

Operation Start

Ausfihrung der Rickkehr zur Referenzposition und der in Schritt 1 ausgewahlten
Schrittdaten.

Operation End (Power Off)

Die Spannungsversorgung des Card Motors wird ausgeschaltet.

/N\Achtung

betrieben wird.

Bei einer falschen Schrittdaten-Einstellung wird der Betrieb moglicherweise nicht ausgefiihrt.
In diesem Fall kann es sein, dass der Controller nicht die Betriebsanforderungen erfiillt oder
ein Alarm ausgelost wird.

Vor der Verwendung des Produkts den Betrieb griindlich prifen.

Vor Beginn eines Testbetriebs alle anderen auf dem PC laufenden Programme beenden.

Bestimmte Funktionen anderer Software, die gleichzeitig auf dem PC lauft, kbnnen zu einer
Uberlastung der CPU des PCs fiihren, wahrend der Controller und der PC kommunizieren. Dies kann
Fehlfunktionen des Card Motors verursachen und dazu fiihren, dass der Card Motor nicht
entsprechend den Einstellungen funktioniert.

Daher missen alle anderen Anwendungen beendet werden, bevor der Card Motor-Controller




11. Betrieb

11.1 Riuckkehr zur Referenzposition

Der Card Motor verwendet einen Inkrementalsensor (Lineargeber) zur Erkennung der Tischposition.

Daher muss der Tisch zurliick in seine Referenzposition gefahren werden, nachdem die Spannung
eingeschaltet wird, um die Referenzposition einzustellen.

Es gibt drei Methoden fiir die [Ruckkehr zur Referenzposition] (Return to origin position), wie unten dargestellt. Bei
allen drei Methoden wird die Referenzposition (0) im Controller am Steckerende eingestellt. Wenn der Tisch in die
entgegengesetzte Richtung verfahren wird, nachdem die [Riickkehr zur Referenzposition] erfolgt ist, wird die im
Controller registrierte Tischposition addiert (inkrementale positive Richtung).

Bezeichnung Beschreibung

Der Tisch wird in Richtung des Steckerendes verfahren, bis er durch den
eingefahrenen mechanischen Endanschlag gestoppt wird, und die
Referenzposition (0) wird auf einer Entfernung von 0,3 mm vom

Retracted End eingefahrenen mechanischen Endanschlag eingestellt.
Position (Connector end) Nach Abschluss der [Riickkehr zur Referenzposition] stoppt der Tisch in
(Recommended) der Referenzposition (0)

Die Positioniermethode mit Rickkehr zur Referenzposition wird in der
anfanglichen Bedingung auf [Retracted End Position] (Einfahrseite
Position) eingestellt.

Der Tisch wird an das gegenuberliegende Ende des Steckers verfahren,
bis er durch den ausgefahrenen mechanischen Endanschlag gestoppt
wird und die Referenzposition (0) wird auf Hub (A) + 0,3 mm Entfernung
vom eingefahrenen Endanschlag eingestellt.

Nach Abschluss der [Riickkehr zur Referenzposition] stoppt der Tisch in
der Position des max. Hubs.

Der Tisch bewegt sich, bis er ein Signal aus der im Linear-Encoder
integrierten Sensor-Referenzposition empfangt. Die Referenzposition (0)
wird auf einen bestimmten Abstand (J) ausgehend von dieser Position in
Richtung des Steckerendes eingestellit.

Nach Abschluss der [Riickkehr zur Referenzposition] stoppt der Tisch in
Sensor Origin der Sensor-Referenzposition.

Diese Methode wird verwendet, um eine hohe Wiederholgenauigkeit der
Referenzposition zu erzielen.

Diese Methode mit [Rlckkehr zur Referenzposition] ist nur fir die Card
Motoren LAT3M-* und LAT3F-* anwendbar, da diese mit einem
[Referenzposition-Signal] im Sensor ausgestattet sind.

Extended End Position

Die nachfolgende Abbildung zeigt die Stopppositionen der einzelnen Methoden mit [Rlickkehr zur Referenzposition).

Hub: A

Referenzposition

Ende mit mechanischem Anschlag
(Einfahrseite)

0.3 0.3 Table

max. Hubposition
Ende mit mechanischem Anschlag
(ausgefahrenes Ende)
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Fiihrungsschiene
Tisch-Stoppposition bei Rickkehr zur
~._Referenzposition in Einfahrrichtung.

Tisch-Stoppposition bei Rickkehr zur
Sensor-Referenzposition.

Tisch-Stoppposition bei Ruckkehr zur
Referenzposition in Ausfahrrichtung,
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Beispiel fiir die Riickkehr zur Referenzposition

\Befehl zur [Return to Origin position] \ — | Verfahrbewegung in die Richtung der

eingestellten Referenzposition | — | Verfahrbewegung stoppt | — | Riickwartsbewegung

— | Einstellung der Referenzposition |

Tisch Tisch Referenzposition

0 'X‘ 1 ' i \‘ [
| . > /. .
Fiihrungsschiene Fiihrungsschiene 2)

ayT

Mechanischer Mechanischer Endanschlag
Endanschlag  Urspriingliche Position

* Der Controller verwendet den Wert der ,bewegten Masse® (,Load Mass*), der fir die ,Rickkehr zur
Referenzposition® in ,Step Data No. 1“ eingestellt wurde.
Daher muss sichergestellt werden, dass der Wert der ,bewegten Masse* fir ,Step Data No. 1 der
einwirkenden Last fiir die ,Rickkehr zur Referenzposition“ entspricht.

/!\Achtu ng

Die Bewegungsrichtung der [Return to Origin Position] variiert je nach der verwendeten
Methode der [Return to Origin Position].

Die Referenzposition variiert je nach der verwendeten Methode der [Return to Origin Position].
Die Betriebsbedingungen entsprechend den Anforderungen der tatsachlich verwendeten Ausriistung
in der Anwendung einstellen.

Bei der Serie LAT3F ist die Ruckkehr zur Sensor-Referenzposition méglich.

Die Sensor-Referenzposition variiert je nach Hub.

Siehe technischen Daten des Card Motors fiir Details.

Wird die Riickkehr zur Referenzposition mithilfe einer externen Vorrichtung oder eines
Werkstiicks zum Anhalten des Tisches durchgefiihrt, kann die Zielposition auBerhalb des
Verfahrbereichs eingestellt werden.

Die Zielposition in den Schrittdaten nicht auf3erhalb des Bewegungsbereichs des Card Motors
einstellen. Andernfalls kdnnen die Werkstlicke und der Card Motor beschadigt werden.




11.2 Positionierbetrieb

Die ,Positionierung® wird in [Step data] - [Operation] registriert. Der Positionierbetrieb wird dementsprechend
ausgefiihrt.

Bewegung zur Zielposition, die in [Step data] - [Target position] - [Zielposition] eingestellt wurde.

- Beispiel fiir den Positionierbetrieb - Positionierbeispiel [Zykluszeit-Eingabe]

Tisch
\" [ Geschwindigkeit

Fahrungsschiene -

Referenzposition

Position
Zielposition
- Schrittdaten ,Position®

T T

/!\Achtung

Der Card Motor bewegt sich nicht, wenn die Strecke kirzer ist als der Bereich der
Positionier-Wiederholgenauigkeit.

Im absoluten Positioniermodus muss die Differenz zwischen der eingestellten ,Zielposition“ und der
aktuellen Position groRer oder gleich den unten angegebenen Werten sein. Im relativen
Positioniermodus muss die eingestellte ,Zielposition grofier oder gleich den unten angegebenen
Werten sein.

LAT3—=* : 0,09 mm

LAT3M—* : £0,02 mm

LAT3F—* : £0,005 mm

11.3. Schubbetrieb

Wenn als ,Operation“ (,Betriebsmodus®) in den ,Schrittdaten Pushing ausgewahlt wurde, wird ein
Schubbetrieb ausgefiihrt.

Wie auch im Positionierbetrieb bewegt sich der Tisch zur Zielposition, die in den ,Schrittdaten® [Target
Position] eingestellt wurde. Dies geschieht innerhalb der Zeit, die als [Positioning Time] eingestellt wurde. Im
Anschluss daran fahrt der Tisch den Schubbetrieb mit einer Geschwindigkeit von 6 mm/s fort. Sobald die
Tischgeschwindigkeit bei der Abbremsung die vordefinierte Schubgeschwindigkeit (6 mm/s) erreicht hat,
bewegt sich der Tisch mit konstanter Geschwindigkeit weiter.

Wenn der Controller erkennt, dass der Tisch das Werkstiick erreicht hat, schiebt der Tisch das
Werkstlck mit der in den ,Schrittdaten” [Thrust Setting Value] eingestellten Schubkraft Anm. 1).

Bei der Schubanwendung schaltet sich das INF-Signal ein (ON), wenn ein Strom gréRer oder gleich
dem im Controller eingestellten ,Kraft-Grenzwert® zugefihrt wird. Wenn das DRIVE-Signal
ausgeschaltet wird (OFF), schaltet sich auch das INF-Signal aus (OFF).

(1) Erfolgreicher Schubvorgang

Wenn sich der Tisch wahrend des Schubbetriebs im INP-Bereich der in den Schrittdaten eingestellten

[Target Position] befindet, schaltet sich der INP-Ausgang ein (ON).

Bitte beachten: Sobald der Tisch den INP-Bereich der Zielposition erreicht hat und den Schubvorgang

gegen das Werkstlick beginnt, schaltet sich OUTO (INP) aus (OFF).

- Beispiel fur den Schubbetrieb - Schubbetrieb [Zykluszeit-Eingabemethode]

Referenzposition  _ gy rittdaten

i Beispiel
i ndiqkei Schubbetrieb
Tisch =) Schubkraft | Geschwindigkeit /
P, |
| vy
. "/ 'y
° ; [ : 4 A .
/ i Schubbetrieb ! : -
. . - ! /; Position
Fhrungsschiene ' Schub-Startposition ' | Schub-Startposition '

LZielposition®

ZSNC



Anm. 1) Die Schubkraft variiert je nach Umgebungsbedingungen, Schubrichtung und Tischposition. Bei
der in den Schrittdaten eingestellten Schubkraft handelt es sich lediglich um einen Nennwert. Der
Schub-Sollwert muss nach Bedarf vom Anwender kalibriert werden.

Anm. 2) Wenn die max. Geschwindigkeit in der Positionierbetriebsphase 6 mm/s oder weniger betragt,
dann ist die Schubgeschwindigkeit wahrend der gleichmafigen Schubgeschwindigkeits-Phase
gleich der max. Geschwindigkeit wahrend der Positionierungsphase. Die Grenze fur die niedrigste
Geschwindigkeit flir den Schubbetrieb betragt 1 mm/s.

Wird die Positionierbetriebsphase mit einer Geschwindigkeit unter 1 mm/s ausgefiihrt, fiihrt der
Antrieb keinen Schubbetrieb aus.

(2) Bei Bewegung des Werkstiicks

(i) Das Werkstlck wird in Schubrichtung bewegt.
Wenn die Reaktionskraft des Werkstlicks geringer wird und der Antrieb sich mit einer geringeren
Kraft bewegt als die in den [Step data] - [Thrust setting value] spezifizierte Kraft, nachdem der
Tisch das Werkstlck erreicht hat, dann schiebt der Tisch das Werkstlck so lange weiter, bis die
spezifizierte Schubkraft erzeugt wird.

Geschwindigkeit Schubbetrieb
=
7
7R
Position

Schub-Startposition

(i) Wenn sich das Werkstlick in die entgegengesetzte Richtung der Schubkraft bewegt (wenn es
aufgrund der hohen Reaktionskraft des Werkstlicks zurlickgeschoben wird) oder wenn die
Reaktionskraft des Werkstlicks groRer wird und der Antrieb zuriickgeschoben wird, nachdem der
Tisch das Werkstuck erreicht hat, dann wird er so lange weiter zurickgeschoben, bis die
Reaktionskraft und die Schubkraft ausgeglichen sind (der Antrieb wird zurlick in Richtung des
Schubstarts geschoben).

/— | Reaktionskraft

Geschwindigkeit

T

__§_J
v

Y

Position

Schub-Startposition

(3) Schubbetrieb ohne Bewegung zur Zielposition

Der Schubbetrieb kann ausgefuhrt werden, ohne zuerst den Tisch auf die Zielposition zu bewegen. Dies
ist jedoch nur in Schubrichtung mdglich (gegeniiberliegende Seite des Steckers).
Wenn das DRIVE-Signal eingeschaltet wird (ON), nachdem das Produkt unter den nachfolgenden
Bedingungen eingestellt wurde, beginnt der Tisch die Verfahrbewegung mit Schubgeschwindigkeit (6
mm/s). Sobald erkannt wurde, dass der Tisch das Werkstlick erreicht hat, schiebt der Tisch das
Werkstlck mit der in den ,Schrittdaten” [Schubkraft-Sollwert] eingestellten Schubkraft.

Betriebsmodus: Schubbetrieb

Bewegungsart: INC

Zielposition: 0

* Einen anderen Wert als ,,0“ fir Positionierzeit, Geschwindigkeit, Beschleunigung und Abbremsung

einstellen.



11.4 Absolute Positionierung
Die Zielposition wird basierend auf der ,Referenzposition” auf der Einfahrseite bestimmt. Siehe Beispiel

unten.
(-}-Richtung O/I\¢‘/\O—> (+)-Richtung
0 5 10 [mm]

Dieses Beispiel zeigt die auf 10 mm eingestellte Zielposition. Der Tisch des Card Motors bewegt sich auf
10 mm ausgehend von der Referenzposition.

11.5 Relative Positionierung
Die Zielposition wird basierend auf der aktuellen Position bestimmt. Siehe Beispiel unten.

+3 +3

(-)-Richtung < I u/\d)/\‘u i » (+)-Richtung
2 5

0 8 10 [mm]

Dieses Beispiel zeigt die auf +3 mm eingestellte Zielposition. Der Tisch bewegt sich +3 mm ausgehend
von der aktuellen Position.

Wenn das Ziel das Hubende Uberschreitet (siehe Abb. unten), wird die Tischbewegung am Hubende
begrenzt und das INP- bzw. INFP-Signal wird nicht ausgegeben (es wird kein Alarm ausgelost).

Begrenzung am Hubende

+3 +3
(-)-Richtung+ i d)/\uf\‘(tr)‘ » (+)-Richtung
8 1
0 5 10 (Hubende) [mm]

Der Card Motor fihrt die relative Positionierung wie unten dargestellt aus, wenn der Tisch auf einer
Position aufRerhalb des Software-Hubbereichs beginnt. Beispiel: wenn der Tisch im Schubbetrieb den
mechanischen Endanschlag erreicht hat oder wenn er durch eine externe Kraft bewegt wurde, ohne
dass der Card Motor bestromt ist.
- Wenn die Zielposition innerhalb des Software-Hubbereichs liegt:
- Der Tisch bewegt sich Uber die eingestellte Reichweite, ausgehend von der aktuellen Position.
- Wenn die Zielposition aufierhalb des Software-Hubbereichs liegt:
- Im Positionierbetrieb behalt der Tisch die aktuelle Position bei.
- Im Schubbetrieb fihrt der Tisch den Schubbetrieb mit dem eingestellten Schub-Sollwert in
Schubrichtung ausgehend von der aktuellen Position aus.
Wenn die Zielposition im Schubbetrieb auBerhalb des

Software-Hubbereichs liegt, fiihrt der Card Motor den

Der Tisch leibt i ktuellen Positi
er Tisch verbleibt in der aktuellen Position, Schubbetrieb in Ausfahrrichtung ausgehend von der

Der Tisch bewegt sich, wenn die Zielposition wenn die Zielposition auerhalb des o
innerhalb des vgrfl'jgbaren Hubbereic‘;s liegt. verfligbaren Hubbereichs liegt. aktuellen Position aus.
- ————~.Schubbetrieb
*0.9 +0.2 402
(-)-Richtung (+)-Richtung  (-)-Richtung ¢ ~"4-. ( A

+)-Richtung (-)-Richtung (+)-Richtung
0 [mm] —0.3 0 [mm] —0.3 [mm]

—0.3

/!\Achtung

Bei der relativen Positionierung bleibt die Abweichung bestehen. Aufgrund dieser
Abweichung kann sich die Tisch-Zielposition verschieben.

Vor dem Beginn einer relativen Positionierung muss daher die Ausgangsposition des Card Motors
sorgfaltig gepriift werden.




11.6 Ansprechzeit fur die Controller-Eingangssignale
Folgende Faktoren fiihren zu einer verzdgerten Ansprechzeit der Controller-Eingangssignale:
(1) Verzogerte Erfassung des Controller-Eingangssignals
(2) Verzdgerung aufgrund einer Eingangssignal-Analyse
(3) Verzogerte Befehlsanalyse
Sowohl die SPS- als auch die Controller-Verarbeitung verursachen Verzégerungen. Ein Intervall von min.
2 ms zwischen Eingangssignalen vorsehen und den Signalstatus mindestens 2 ms lang beibehalten.
Die zeitliche Einstellung der Eingangssignal-Bedingungen entsprechend den Antwort-Ausgangssignalen
vornehmen.

11.7 Methoden fiir eine Unterbrechung des Betriebs
Es gibt zwei Methoden zur Unterbrechung des Betriebs und zum Stoppen des Antriebs wahrend des
Positionier- und Schubbetriebs, die im Folgenden beschrieben werden.
Der Status andert sich nach einem Stopp, daher muss die Methode entsprechend der Anwendung gewahlt
werden.
- Stopp durch das DRIVE-Signal
Wenn das DRIVE-Signal wahrend des Betriebs ausgeschaltet wird (OFF), wird die Stopp-Position
gehalten, nachdem die Antriebsbewegung verzogert wird und der Antrieb stoppt.
- Stopp durch das SVON-Signal
Wenn das SVON-Signal wahrend des Betriebs ausgeschaltet wird (OFF), wird die
Spannungsversorgung des Antriebs unterbrochen und der Tisch bewegt sich frei.

AWarnung

Bei einem Not-Aus, Alarm oder Stromausfall kann es zu unerwarteten Bewegungen des Card
Motors kommen.

Wenn bei einem Not-Aus keine Spannung zugefiihrt wird oder das SVON-Signal ausgeschaltet ist
(OFF), wird der Tisch im Falle eines Alarms (wenn die Temperatur des Card Motors 70 °C
Uberschreitet) oder eines Stromausfalls nicht in seiner Position gehalten und kann von extern
einwirkenden Kraften bewegt werden. Wenn der Card Motor vertikal oder in einem Winkel montiert
ist, fallt der Tisch hinunter.

Die Card Motor-Anwendung muss derart konzipiert werden, dass durch unerwartete
Tischbewegungen keine Verletzungen oder Schaden an der Ausristung entstehen kénnen.

/\Achtung

Die Hubenden keiner StoReinwirkung durch das Werkstiick aussetzen (auBer bei der

Riickkehr zur Referenzposition) und keiner Geschwindigkeit aussetzen, die hoher ist als die

spezifizierte Schubgeschwindigkeit wahrend des Schubbetriebs.
Der Card Motor ist mit einem Stopper ausgestattet, der verhindert, dass der Tisch sich l6st und
dafir sorgt, dass der Tisch bei leichten StoReinwirkungen bei der Riickkehr in die
Ausgangsposition oder wahrend der Beférderung innerhalb der spezifizierten Grenzen geschitzt
ist. UbermaRige externe Krafte oder StoReinwirkungen kénnen den Card Motor beschadigen.
Einen separaten, externen Stopper installieren, wenn dies aufgrund der Betriebsbedingungen
erforderlich ist.

Card Motor (Boden )| O O
Fihrungsschiene | ° O
(o] O
Stopper O
o o (@)
49 -



Fiir Schubvorgiange die Zielposition min. 1 mm von der Position entfernt einstellen, an der der
Tisch oder das Schubwerkzeug in Kontakt mit dem Werkstiick kommt.
Andernfalls kann der Tisch mit einer Geschwindigkeit auf das Werkstiick prallen, die die
spezifizierte Schubgeschwindigkeit von 6 mm/s Ubersteigt, wodurch das Werkstlick und der Card
Motor beschadigt werden konnten.

Der Card Motor darf nicht Uberhitzen.

Der Temperaturanstieg des Card Motors hangt von den Umgebungsbedingungen und dem Betrieb
ab. Folgende GegenmalRnahmen treffen, wenn die Temperatur des Card Motors so hoch ansteigt,
dass ein Temperaturalarm ausgelost wird:

- Schub-Sollwert reduzieren.

- Einschaltdauer durch Erh6hen der Zykluszeit reduzieren.

- Fur eine verbesserte Warmeubertragung der Montageflache und der Umgebung sorgen.
(Siehe Punkt 16. ,Alarmabfrage“ (S. 81) flr ndhere Details).

Den Verfahrbereich des Card Motors frei von Hindernissen halten.
Hindernisse stéren den Card Motor und beschadigen ihn.
Bei einer Stérung durch Hindernisse kann es zu einem Uberstrom im Card Motor kommen, was
eine Uberhitzung verursachen kann.
Vor der Inbetriebnahme sicherstellen, dass keine Hindernisse vorhanden sind.

Die vom Card Motor erzeugte Schubkraft variiert in Verbindung mit dem ,,Schub-Sollwert“ je
nach Tischposition, Schubrichtung und Umgebungsbedingungen.
Bei dem ,Schub-Sollwert® in den Schrittdaten handelt es sich um einen Nennwert. Der
~Schub-Sollwert“ muss daher entsprechend den Ist-Bedingungen der Anwendung kalibriert werden.

Bei einem Stopp-Befehl liber das SVON-Signal schaltet sich das BUSY-Signal aus (OFF) und
die OUTO0- und OUT1-Signale sind aktiviert bzw. schalten sich ON/OFF, wie unten dargestelit.
Wenn die AREA A- und AREA B-Funktionen OUTO und OUT1 zugeordnet wurden, schalten sich
diese weiterhin ON/OFF, je nachdem, wie der AREA A- und AREA B-Positionsbereich im
Verhaltnis zur Tischposition eingestellt wurde.
Wenn OUTO und OUT1 eine weitere Funktion zugeordnet wurde, schalten sie sich aus (OFF).




12. Betrieb Beispiele und Prozesse

12.1 Beispiel fiir die Riickkehr zur Referenzposition
Nachdem Spannung zugefiihrt wird, kehrt der Tisch in seine Referenzposition zurlick. Dies geschieht
ausgehend von seiner urspriinglichen Position 5 mm entfernt von der Einfahrseite ohne Last.

- Beispiel fiir die Grundeinstellungen
Methode der Riickkehr zur
Referenzposition

0 Referenzposition auf der
Einfahrseite

Pos.

4" Flussdiagramm (Referenz) "7

' Controller :
i Parallel-Eingangs-/ 1 i i
| Ausgangs-Signale | |( ) Alle Eln?angs&gnale auf OFF schalten.|
| Signalbe- | Ausfiih- i ISpannungsversorgung einschalten (ON)|
(1)3) ! |zeichnung | rung [ |
—>| I . .
: SVON ! 2) ALARM-Ausgang schaltet sich ein (ON)]
(14 ;| DRIVE i |
(1) | INO ! (3) Den SVON-Eingang einschalten (ON).
—— _ ! (Motor wird bestromt.)
(1) ! IN1 Eingang |
—_—» |
o (1) i IN2 i (4) DRIVE-Eingang einschalten (ON))
o > ! |
n 1 : IN3 i Der Card Motor beginnt die Riickkehr zur
—»i ALARM i Referenzp(isition in Einfahrrichtung.
2 l :
4% oUTO i (5) BUSY-Ausgang schaltet sich ein (ON). |
7) ! Ausgang | I
— (INP) ! (6) BUSY-Ausgang schaltet sich aus (OFF)]
©5G) || BUSY : !
0 | (7) OUTO-Ausgang (INP) schaltet sich ein (ON))
! : l
______________________ (8) DRIVE-Eingang ausschalten (OFF),
L
Die Riickkehr zur Referenzposition in
Einfahrrichtung ist abgeschlossen.

Referenzposition auf der
e Einfahrseite (Beispiel)

Tisch

) N

Fihrungsschiene L

0mm 5mm
Referenzposition

/
e



12.2 Beispiel fur den Positionierbetrieb

Schritt-Nr. 1: Der Tisch wird von der Einfahrseite innerhalb von 0,2 Sekunden ohne Last auf die absolute
Position 5 mm bewegt.

Schritt-Nr. 2: Der Tisch wird innerhalb von 0,1 Sekunden von der absoluten Position 5 mm auf die absolute
Position 10 mm bewegt.

- Beispiel furr die Schrittdaten-Einstellung

Target Positioning
) Movement . ) Load mass
Step No. Operation position time

MOD [g]

[mm] [s]

0 - - - -
Positioning ABS 5,00 0,20 0
2 Positioning ABS 10,00 0,10 0

Flussdiagramm (Referenz)
Controller

i _ (1) ,SVON*-Eingang einschalten (ON).
' Parallel-Eingangs-/ (Motor wird bestromt.)

' Ausgangs-Signale

Il
(2) Wahl/Eingabe Schritt-Nr. 1:
,INO“-Eingang einschalten (ON) und ,IN1“-Eingang
ausschalten (OFF).

Signalbe- | Ausflih-

) zeichnung| rung T
3)8)(10 SVON [(3) DRIVE-Eingang einschalten (ON)
__()e)10) !
(2)) DRIVE . Der Card Motor beginnt mit der Bewegung auf die in
o I INO Eingang Schritt-Nr. 1 eingestellte Position.
209 ! _
» IN1 [(4) OUTO0-Ausgang (INP) schaltet sich aus (OFF))

]
13)(11)(6)(4) OouTOo [(5) BUSY-Ausgang schaltet sich ein (ON)]
(INP) | Ausgang

14)(12)(7)(5) BUSY

!
[(6) OUT0-Ausgang (INP) schaltet sich ein (ON).|

!
[(7) BUSY-Ausgang schaltet sich aus (OFF))

!
Die Bewegung auf die in der Schrittdaten-Nr. 1

Schritt-Nr. 1 Positionierbetrieb (Beispiel) || eingestellten Position ist abgeschlossen.

i |
Tisch ! [(8) DRIVE-Eingang ausschalten (OFF))]
| .
\., , : (9) Wahl/Eingabe Schritt-Nr. 2:
' [ . ! | ,INO“-Eingang ausschalten (OFF) und
f | L,IN1“-Eingang einschalten (ON).

]
. [(10) DRIVE-Eingang einschalten (ON)

FUhrungsschiene

I
Der Card Motor beginnt mit der Bewegung auf die in
Schritt-Nr. 2 eingestellte Position.

Omm 5mm

Refere

_________________________________________

1
: — : — [(11) OUTO0-Ausgang (INP) schaltet sich aus (OFF))
Schritt-Nr. 2 Positionierbetrieb (Beispiel) ||

|
[(12) Der BUSY-Ausgang schaltet sich ein (ON))

Anm.) Bevor eine Ausflhrung der Schrittdaten
moglich ist, muss die Ruckkehr zur
Referenzposition erfolgen.

i Tisch i |

: : [(13) Der OUTO-Ausgang (INP) schaltet sich ein (ON)]
| , o : !

i I | .ol l : [(14) Der BUSY-Ausgang schaltet sich aus (OFF)]

| i |

! / | Die Bewegung auf die in der Schrittdaten-Nr. 2
| Fiihrungsschiene - i eingestellten Position ist abgeschlossen.

_________________________________________




12.3 Beispiel fur den Schubbetrieb

Schritt-Nr. 1: Der Tisch wird von der Einfahrseite innerhalb von 0,5 Sekunden mit einer Last von 500 g auf
die absolute Position 9 mm bewegt.
Ab dieser Position wird die Geschwindigkeit auf 6 mm/s gebremst. Der Tisch beriihrt das
Werkstlck mit dieser Geschwindigkeit und schiebt es mit einem Schub-Sollwert von max. 2.
Schritt-Nr. 2: Ab der Position, an der der Tisch das Werkstuick schiebt, bewegt sich der Tisch ausgehend
von der Referenzposition innerhalb von 0,1 Sekunden auf die absolute Position 5 mm.

- Beispiel fiir die Schrittdaten-Einstellung

. Positioning )
Step i Movement Target position . Thrust setting Load mass
Operation time
No. MOD [mm] Is] value [al
0 - - - - - -
1 Pushing ABS 9,00 0,50 2 500
2 Positioning ABS 5,00 0,10 - 500
ntroller ;
r?_o_ _t_? e . . Flussdiagramm (Referenz) "—
i Parallel-Eingangs-/ | 4y SVON-Signal einschalten (ON). (Motor wird bestromt.]
1 Ausgangssignale ! ]
| ' (2) Wahl/Eingabe Schritt-Nr. 1: ]
i Signalbe- | Ausfiih- i (Ollzﬁ? -Eingang einschalten (ON) und ,IN1“-Eingang ausschalten
| zeichnung rng | !
(1) > 1 | [BYDRIVE-Eingang einschalten (ON)]
' SVON 1 |
(3)(6)(10)(13)(18) | ! Der Card Motor beginnt mit der Bewegung auf die in Schritt-Nr. 1]
> | DRIVE Eingang ! eingestellte Position.|
| ! .
(2) (12) > INO | [(4) OUTO0-Ausgang (INP) schaltet sich aus (OFF)]
! IN1 i I
8 (2) (12) > oUTo ! [(5) BUSY-Ausgang schaltet sich ein (ON)|
7] | ! L —
(16)(14)(7)(6)(4) : (INP) i [(6) OUTO—Aus?anq (INP) schaltet sich ein (ON)]
1 ouT1 A ! Der Card Motor drosselt die Geschwindigkeit, um sich langsam
: usgang|, mit 6 mm/s ausgehend von der in Schritt Nr. 1 eingestellten
< 11(9) i (INF) : Position weiter zu bewegen.
‘[ BUSY | s -
! i [(7) OUTO0-Ausgang (INP) schaltet sich aus (OFF)]
(17)(15)(8)(5) . ! |
: ' Der Card Motor schiebt das Werkstiick mit der Schubkraft, die

durch den Schub-Sollwert spezifiziert wird.

!
[(8) BUSY-Ausgang schaltet sich aus (OFF)]

Tisch

-

>

/

FUhrungsschiene

Schubbetrieb
mit Schub-
Sollwert

0Omm 9mm

Refer

_________________________________________

|
[(9) OUT1-Ausgang (INF) schaltet sich ein (ON)]

|
Die Bewegung auf die in_der Schrittdaten-Nr. 1 eingestellten|
Position ist abgeschlossen.

!
[(10) DRIVE-Eingang ausschalten (OFF)|

!
[(11) OUT1-Ausgang(INF) schaltet sich aus (OFF)]
|

(12) WahI/Eing:abe Schritt-Nr. 2:
,INO“-Eingang ausschalten (OFF) und ,IN1“Eingang einschalten (ON).

[13) DRIVE-Eingang einschalten (ONY]

|
Der Card Motor beginnt mit der Bewegung auf die in Schritt-Nr. 2|

Schritt-Nr. 2 Positionierbetrieb (Beispiel)

eingestellte Position |

Tisch

5mm 10 mm

4.___

!
[(14) OUT0-Ausgang (INP) schaltet sich aus (OFF),

|
[(15) BUSY-Ausgang schaltet sich ein (ON),

|
[(16) OUT0-Ausgang (INP) schaltet sich ein (ON)|]

|
[(17) BUSY-Ausgang schaltet sich aus (OFF)]

|
Die Bewegung auf die in der Schrittdaten-Nr. 2 eingestellten|
Position ist abgeschlossen.|

Anm.) Bevor eine Ausfiihrung der Schrittdaten méglich ist,
muss die Ruickkehr zur Referenzposition erfolgen.




13. Hinweise zur Bedienung

13.1 Uberblick iiber den Betrieb

Der Card Motor wird durch Auswahl der im Controller voreingestellten Schrittdaten unter Verwendung von
Digital-1/0O-Signalen betrieben.

Zur Steuerung des Card Motors mit Parallel-1/O-Signalen, in den Uberwachungsmodus schalten oder die
Controller-Software ausschalten.

Beim Starten der Controller-Software (aufer im Uberwachungsmodus) bzw. beim Einschalten der
Spannungsversorgung des Controllers werden alle aktiven Parallel-I/O-Signale ignoriert, um Umfalle zu
vermeiden.

13.2 Prozesse des Parallel-l/O-Betriebs
Siehe nachfolgende Angaben zur ,Vorgehensweise® und zum ,Ablaufdiagramm?® fiir Details zur Riickkehr
zur Referenzposition, den Betriebsarten und dem Signal-Timing.

(1) Spannungsversorgung ON und Riickkehr zur Referenzposition
- Vorgehensweise -
(i) Alle Eingangssignale auf OFF schalten.

-Ablaufdiagramm-

I:-SVON—Eingang auf ON schalten,;; :E)e;rb;r:trioﬁeirﬁeistidTeii

l gsobald der ALARM-Ausgang ON ist. I jzugeordnete Schrittdatennummer
. . A) \ H
(ii) Spannungsversorgung einschalten (ON). |spannungsversorgung [ x 7 23\\//
1
l T ON
. . INO~3 X AN
(iii) ALARM-Ausgang schaltet sich ein (ON).  |Eingangs- T i OFF
ignal
l signal SVON i
iv) SVON-Eingang einschalten (ON). 4 .
(V) gang (ON) DRIVE ; | L]
! i 3 ON
(v) Schrittdaten-Nr. fir Referenzposition BUSY I | OFF
. (Ausgangs-| H
zuordnen: signal ouTo \ I,
Alle Schrittdaten-Nr.-Eingange ausschalten (INP) ¥ :':
(OFF) (INO bis IN3). ALARM - ’ !
/ LU
l rN y o
. . . Geschwindigkeit — ™1 Omm/s
(vi) DRIVE-Eingang einschalten (ON). | 7777 / o, N\ ;o
. . Der Alarmausgang schaltet sich ein,;
> Der Controller liest die ‘nachdem der Controller gestartet wurde. _1Rjjckkehr in die Ausgangsposition ll :

Schrittdaten-Nr.-Eingange (INO bis IN3).
!

1

*ALARM wird negativ logisch angezeigt. _ I'sobald die Riickkeh

r

I Der INP-Ausgang schaltet auf O_N1|

zur

(vii) BUSY-Ausgang schaltet sich ein (ON). ! Referenzposition abgeschiossen ist. |

(Start der Riickkehr zur Referenzposition.)
l
(viii) Wenn der OUTO-Ausgang (INP) auf ON
schaltet und der BUSY-Ausgang auf OFF, ist
die Riickkehr zur Referenzposition
abgeschlossen.

A Achtung

Der Controller wird initialisiert, nachdem die Spannungsversorgung und der ALARM-Ausgang
eingeschaltet wurden (ON). Sicherstellen, dass keine Fahrbefehl-Eingangssignale aktiviert sind,
bevor der ALARM-Ausgang auf ON schaltet.

Bevor der Controller mit Spannung versorgt wird sicherstellen, dass die SVON- und DRIVE-Signale
ausgeschaltet sind (OFF).

Wenn Spannung zugeflhrt wird, wahrend die SVON- und DRIVE-Signale eingeschaltet sind (ON),
kann es bei der Riickkehr zur Referenzposition zu einem Fehler kommen.




[2] Positionierbetrieb

- Vorgehensweise - -Ablaufdiadramme=c - - - - - - - - - - - - .,
g AbIandlagramm Der Controller liest die zugeordnete Schrittdaten-Nr. !
. _ ISchrittdaten-Nr. f'e;tﬂeaén' T : LT TTTTTTT T
i. DRIVE-Eingang ausschalten (OFF) und =772 77"""~ SR ; e
INO bis IN3 einstellen. _ N 2y
(Die passende Kombination aus high und low RN
Zustand fiir die Schrittdaten-Nr.- Eingange INO~3 g':F
festlegen (INO bis IN3).) Engang | syon R :
l signal iy
ii. DRIVE-Eingang einschalten (ON). DRIVE U
Schrittdaten-Nr. lesen (Eingange INO bis IN3) BUSY ON
und Positionierbetrieb starten. Ausgang I i+ OFF
l signal ouTo 7
iii. Wenn der Motor den Betrieb startet, schaltet (INP) "

sich der BUSY-Ausgang ein (ON).

iv. Wenn sich der OUT0-Ausgang (INP) in der Gese Positionierbetrieb ' 0 mmis
Nahe der Zielposition einschaltet (ON) und T J
der Motor dann mit max. der spezifizierten \Wenn die aktuelle Tischposition innerhalb!
Geschwindigkeit (2 mm/s) fahrt, schaltet sich jdes INP-Bereichs der ,Zielposition” ~der,

Iaktiven Schrittdaten liegt, schaltet sich der:
der BUSY-Ausgang aus (OFF). |OUTO-Ausgang ein (ON). Wenn dies nichi

Ider Fall ist, bleibt er OFF.

/N\Achtung

Wenn sich das DRIVE-Signal ausschaltet (OFF), stoppt der Tisch unabhangig von der Zielposition
der Schrittdaten an diesem Punkt und der Card Motor behalt die Tischposition bei. Zum Lesen des
Eingangssignals der nachsten Schrittdaten muss das DRIVE-Signal einmal aus- (OFF) und wieder
eingeschaltet werden (ON). (Zur Erkennung der Startflanke.) Das DRIVE-Signal darf jedoch erst
dann ausgeschaltet werden (OFF), sobald das nachste Betriebssignal eingegeben wird, um die in
den Schrittdaten eingestellte Zielposition beizubehalten.

(3) Schubbetrieb

- Vorgehensweise - -Ablaufdiagramm-

i Den DRIVE-Eingang ausschalten (OFF) und |_Ssrlrgt(_ja_te_n_lljr‘fest|eqen , Ii)e_r_an_troIIer liest die zugeordnete Schrittdaten-Nr. :

INO bis IN3 einstellen. =S r— - 24V
(Die passende Kombination aus high und low Spannung o ov
Zustand fir die Schrittdaten- Nr.-Eingange NO~3 ; ON
wahlen (INO bis IN3).) £ OFF

l ol SVON A .
signal

ii. DRIVE-Eingang einschalten (ON). Ly :
Schrittdaten-Nr. lesen (Eingénge INO bis IN3) DRIVE U L.
und den Schubbetrieb starten. BUSY _|——| ON

- A A OFF

iii. Wenn der Motor den Betrieb startet, schaltet Azisgnzrl‘g ouTo :
sich der BUSY-Ausgang ein (ON). o (INP) o v

ouT1 K ,’ | |

iv. Wenn der Tisch im Positionierbetrieb in die N ’ ,' 4 A
Nahe der Zielposition bewegt wurde, startet
der Schubbetrieb.

l . . 0 mm/s

v. Wenn der Tisch gegen das Werkstuck
geschoben wird, schaltet sich der
BUSY-Ausgang aus (OFF) und der in den o e o ot/ i

ider lisc en ereic er ,Zlelposition” aer aktiveni 1 !
Schrittdaten (Schub-SoIIwert) eingestellte |Schrittdaten erreicht. Wenn der pTlsch jedoch den; /[ .
Schub wird erzeugt. .INF;1 Berglch der ,Zielposition“ (berfahrt, schaltet en ! !
(OFF). ' |
Wenn der Schub den Grenzwert (iberschreitet, fion viec fr-a-uf----_-_-_-_-_-_-_-_-_-_-_-_-_-_-_-_-_-_-_-_a_l L.,
i i |D OUT1-Al INF haltet h ein (ON), diet
schalte sich der OUT1-Ausgang (INF) en (ON e e e O it
iiberschreitet. !

:Der OUT1-Ausgang (INF) schaltet sich aus (OFF), wenn das:
IDRIVE-Signal ausgeschaltet wird (OFF), weil der Card Motor!
:in diesem Moment zum Positionierbetrieb umschaltet.



vi. Wenn der DRIVE-Eingang sich ausschaltet (OFF),
stoppt der Card Motor den Schubbetrieb und der

Tisch verbleibt in der Position.

OUT1-Ausgang (INF) schaltet sich aus (OFF).

(4) Zuricksetzen des Alarms

- Vorgehensweise -

(i) Ein Alarm wurde ausgelost.
(Der ALARM-Ausgang ist OFF.)

!
(i) SVON-Eingang auf OFF schalten.

!
(iii) SVON-Eingang auf ON schalten.

!
(iv) ALARM-Ausgang schaltet auf ON.

-Ablaufdiagramm-

1Zuriicksetzen des Alarms

AY

v

En | syoN — 1

gang

Aus-

\4
ALARM
gang l—l\ -
T

________________

* ALARM wird logisch negativ angezeigt.

ON
OFF

ON
OFF

/\Achtung

mindestens 2 ms lang aufrechthalten.

Ein Intervall von min. 2 ms zwischen Eingangssignalen vorsehen und den Signalstatus

Siehe Abschnitt 11.6 Ansprechzeit des Controller-Eingangssignals (S. 49)flr Details.




14. Card Motor-Controller-Software

14.1 Einstellung der Controller-Software

(1) Installation der Software
Die Ausfihrungsdatei ,LATC_Configurator.exe“ auf den Computer-Desktop kopieren.
Siehe Installationshandbuch fir Details.

(2) Start-up
Durch Doppelklick auf das unten gezeigte Icon fiir den ,LATC_Configurator” wird das Dialogfeld ,Please
select COM port No.“ aufgerufen.

LTy

LATC_Configurator.exe

/\Achtung

Sicherstellen, dass der Controller an den Card Motor und an alle Kabel angeschlossen ist.

(3) Auswahl des COM-Anschlusses
Die COM-Anschlussnummer wahlen, an die der Controller angeschlossen ist und auf [OK] klicken.

Please select COM port No.

COM port |COM3 v

Cancel

[Dialogfeld ,Please select COM port No.“]

Nach einem erfolgreichen Anschluss wird derselbe COM-Anschluss bei jedem Start-up automatisch
wieder gewahlt. (Das Dialogfeld ,Please select COM port No.“ erscheint nicht mehr.)

Wenn der spezifizierte COM-Anschluss nicht gefunden wird, erscheint der unten dargestellte Fehler auf
der Anzeige.

Sicherstellen, dass das Controller-Einstellkabel korrekt angeschlossen ist und dass der USB-Treiber
korrekt installiert ist.

Please select COM port No.

COM port |Not Available =

Wenn der COM-Anschluss nicht gedffnet werden kann, wird die unten dargestellte Fehlermeldung
angezeigt und die Software beginnt das Start-up im Offline-Modus.
Im Offline-Modus kénnen nur die Funktionen [Step data setup], [Save] und [Open] ausgefiihrt werden.

V= Al
LATC_Configurator l&J

Cannot open COM port.
! % Please start the software offline.




(4). Zuordnung der Controller-ID
Die ID ist im Controller gespeichert. (Werkseitige Einstellung: 1)
[Start Search] anklicken, um die ID des Controllers zu suchen, der an den PC angeschlossen ist. Nach
Abschluss des Suchvorgangs die ID des Controllers auswahlen, der angeschlossen werden soll, und
auf [Connect] klicken.
i. Controller-Suchbereich

/ i Spezifikation des ID-Bereichs, in dem

(Search and selection of controller ID ) geSL_jCht werden soll.
ii Ist die ID des Controllers, der angeschlossen

// .
1. Select the range of controlle) 0 be searched: werden SO”, bekannt, die Zahlen angeben
fi =T- I =] (z.B. von 1 bis 1).
* Ifthe range is large, it may take several minutes to search *Wenn ein Bereich angegeben wird, z.B.
Llipeseeniomatesline e zwischen 1 und 3, erfolgt die Suche nach
2. Select ID of the controller to be connected. der ID der an den PC angeschlossenen
[Search first to enable connection | Controller in diesem Bereich zwischen 1
und 3.
_ Cancel | ii. Start search

L Die ID des an den PC angeschlossenen
[Vor der ID-Suche] Controllers wird gesucht und das Ergebnis

wird angezeigt in

iii. ID des Controllers, der angeschlossen werden
soll Angabe der ID des Controllers, der
angeschlossen werden soll.

iv. Connect
(Search and selection of controller ID ) Verbindung mit dem Controller mit der
gewahlten ID.
1. Select the range of controller ID to be searched. v. Search automatically next time.
[ =] - ~] o Wenn dieses Késtchen markiert ist, wird der
* Ifthe range is large, it may take several minutes to search / gewéhlte Bereich ab dem nachsten Mal
B ermn el el e s, nach der Wahl des COM-Anschlusses
2. Select f the controller to be connected. / v aUtomatiSCh geSU Cht
[1 (Factory default value) v Connect :|’ I vi. Cancel
Vi. Durch Drucken dieser Taste wahrend der
: i Suche wird diese abgebrochen.
Select ID of the controller to be conmgcted and click "Connect Wenn diese Taste aullerhalb eines
) Suchvorgangs gedriickt wird, wird die
v Verbindung  unterbrochen und  die
Konfigurationssoftware startet, ohne dass
[Nach der ID-Suche] der Controller verbunden ist.

Wenn der Controller nicht mit dem PC verbunden werden kann, weil der COM-Anschluss zwar gedffnet
werden kann, die Controller-Spannungsversorgung jedoch OFF ist, dann kann der Controller nicht
gefunden werden und die Controller-ID wird nicht in (4)iii angezeigt.

In diesem Fall sicherstellen, dass der Controller mit Spannung versorgt wird und dass die Einstellkabel
korrekt an den COM-Anschluss angeschlossen sind, damit es mdglich ist, die Controller-ID zu finden
und in (4)iii anzuzeigen.



/\Achtung

Controller mit derselben ID nicht gleichzeitig mit einem PC verbinden.
Wenn eine Anderung der Controller-ID erforderlich ist, bitte einen SMC-Ansprechpartner
kontaktieren.

Eine Einstellsoftware mit der passenden Version fiir den Controller verwenden.
Die Einstellsoftware kann von der folgenden Website herunterladen werden:

https://www.smcworld.com/actuator/cardmotor.jsp

Tabelle 1. Tabelle fir die Zuordnung der passenden Version fiir Controller und Einstellsoftware

Controller-Version | Einstellsoftware-Version | Kompatibel Anm.
Ver 2.0 Ver 2.0 o
Ver 2.1 Ver 2.1 o)
Ver 2.1 Ver 2.0 A Einstellung des
LAT3*-50 nicht moglich.
Ver 2.0 Ver 2.1 x Verwendung nicht
moglich Anm),

Anm.: Wenn die Einstellsoftware der Version 2.1 bei Anschluss eines Controllers der Version 2.0
an den PC gestartet wird, erscheint die Meldung ,Unsupported controller is connected®.




(5) Auswahl der Eingangsart

Wenn das Dialogfeld ,Select control signal type“ erscheint, die Schrittdaten-Eingabe-Ausfiihrung

wahlen.

Select control signal type

(¢ Step Data Ihput type

" Pulse Input type

Cancel |

*\Wenn die Controller-Eingangsart bereits eingestellt ist, wird diese Maske nicht angezeigt.

Wenn die Eingangsart gedndert werden muss, den Controller initialisieren und erneut Spannung

zufiihren (siehe hierzu Abschnitt 14.6 Bestatiqung der Version und Initialisierung (S. 74)).

(6) Hauptfenster

i. Das Hauptfenster wird angezeigt. Die verbundene COM-Anschluss-Nr. und Controller-ID werden in

der Titelleiste angezeigt.

ii. Einen Reiter entsprechend der Anwendungssituation wahlen.

Card Motor Product Number

LATS |Nil v] - [— ~ |

Card Motor Mounting Oriantation

[Horzontal (0 to 45 degree) |

Return to Origin Method

¢ Retracted End Position (Connector Side)
(Recommend)

Extended End Position
(Opposite side of the connector)

C

tup) button after all parameters have been set *

[B} Card Motor Controller Configuration Soﬁw@MS / @m:w@ Lo -t
~
[Conn (e ]

Horizontal
Installation considered as Horizontal (0 to 45 degree)

Horizontal
installation
anglerange D »
- A
o g
o~ ®<, Ceiling
K 045 S22 installation
< Degree :/

)
e
-

e Horizontal
Ceilinginstaliation A wall
et installation

tion

/!\Achtung

Controller abziehen.

wiederherzustellen.

angeschlossen ist.

Bei laufender Anwendung der Controller-Software die Spannungsversorgung des Controllers nicht
ausschalten und das Controller-Einstellkabel nicht anschlie®en oder entfernen.
Die Spannungsversorgung des Controllers ausschalten und das Controller-Einstellkabel vom

Wenn bei laufender Anwendung der Controller-Software die Spannungsversorgung des Controllers
ausgeschaltet wird, die Spannungsversorgung sofort wieder einschalten, um die Software

Wenn das Kabel nicht angeschlossen ist, die Controller-Software neu starten, wenn das Kabel




14.2 Fenster fur die Einstellung der Grundparameter

Die Einstellung der Grundparameter des Antriebs (Card Motor) registrieren.
Bei einem fehlerfreien Anschluss des Controllers werden die im Controller registrierten Daten direkt nach
dem Start der Software im Fenster ,Basic Parameter Set up* angezeigt.

Wird die Taste [Setup] gewanhlt, nachdem einer der Parameter geandert wurde, werden die Einstellwerte in
dem Controller gespeichert, der mit dem PC verbunden ist.

\'
r B
[&]} Card Motor Controller Configuration Software <<COM3 / Controller ID1>> [ = ' /&J
I/0 Setup Basic Parameter Setup | Step Data Setup ] Monitor/Test I //—— Vi.
I -
* Click the [Setup] button after all parameters have been set. * Setup

Card Motor Product Number

LATS |Nil ~ | - [ ~

Card Motor Mounting Orientation

|Horizontal (0 to 45 deeres)  ~ |

n N f — Return to Origin Method

¢ Retracted End Position (Connector Side)
(Recommend}

~ Extended End Position
(Opposite side of the connector)

=
\

iv —{| #FStep Data input type

& Cycle Time Entry Method (Recommend)

(" Speed Entry Method

Horizontal
Installation considered as Horizontal (0 to 45 degree)
Horizontal

installation
anglerange

Ceiling
installation

0~45
Degree

Horizontal
wall

c Ceilinginstallation v )

=) P installation

]

w©

> 1

=

=

2

= 7 Floor

S A4 Slope installation & = installation

S | S — i -

Jc_g TIITIIIIIIIIIIIIIIITE «":Moving
| :Gravity

Floorinstallation

[Fenster fir die Einstellung der Grundparameter]

i. Produktnummer Card Motor

Die Bestell-Nr. des Card Motors wahlen, der an den Controller angeschlossen ist.

ii. Einbaulage Card Motor

Die Einbaulage des Card Motors wahlen (horizontal oder vertikal).

iii. Methode der Riickkehr zur Referenzposition

Die Methode der Riickkehr zur Referenzposition auswahlen. (Wahl der Sensor-Referenzposition

nur moglich bei LAT3E-~*)

iv. Ausfihrung mit Schrittdaten-Eingang

Cycle Time Entry Method: Die [Zielposition], [Positionierzeit] und [bewegte Masse] fir den

Betrieb des Card Motors angeben.

Speed Entry Method:

und [bewegte Masse] fiir den Betrieb des Card Motors angeben.

Die [Zielposition], [Geschwindigkeit], [Beschleunigung], [Abbremsung]



v. Comm (Kommunikation)
Wird die Kommunikation unterbrochen, wahrend die Controller-Software aktiv ist, kann die
Kommunikation durch Klicken auf die ,Comm®“-Schaltflache wiederhergestellt werden.
Die Kommunikation kann jedoch erst dann wieder hergestellt werden, wenn die Ursache fiir die

Unterbrechung der Kommunikation behoben ist.

vi. Setup
Die eingestellten Grundparameter werden an den Controller gesendet, der an den PC

angeschlossen ist.

/\ Achtu ng

Um die Einstellung abzuschlie3en, den Controller zurticksetzen, bevor der Card Motor in Betrieb
genommen wird (siehe unten).

r P
LATC_Configurator lﬁj

. ‘ Configuration change complete.
Do not turn off the controller.
The controller must be reset to reflect the configuration change.

Start Reset?

[Bestatigungsmeldung Controller-Reset]

/\ Achtung

Wenn die Kommunikation wahrend der Ubermittlung der Grundparameter unterbrochen wird,
werden die Daten moglicherweise nicht korrekt gespeichert.

Wenn dies geschieht, sieht es moglicherweise so aus, als seien die Daten korrekt gespeichert
worden, wenn die Software neu gestartet wird und die eingestellten Daten aus dem Controller in die
Software eingelesen werden. Tatsachlich werden die Daten in einem solchen Fall jedoch nicht im
Controller gespeichert.

Den Controller wieder mit Spannung versorgen und die Daten erneut einstellen und wieder an den

Controller senden.




14.3 1/O-Einstellfenster
Die Parallel-1/0-Signale kénnen geprift und die Ausgangssignal-Funktionen konfiguriert werden.

r Rl
IE[]] Card Motor Controller Configuration Software <<COM3 / Controller ID1> > El_[-s;_hj
I/O Setup I Basic Parameter Setup I Step Data Setup ] Monitor/ Test ] VL.
|| Setup N
N .
1/0 Status Manual Output Area Range (Position limits for the AREA A and B outputs) Vil
Tnput Output (Click button to enable} Position 1 Position 2
_ _ the output)
INO L BUSY 9 |7E;USY AREA & [T0000 [P] - [0000 [F]
IN1 (=] ALARM ] T
i @ *Disabled during AREAB: [0000 ={[P] - [ 0000 ::||E|mm
alarm NN
IN3 (=} * Enter values according to the actuator type into ~— |||
DRIVE @ ouTo @ ouTo Areal and Area2
_ _ Threshold Force Value
SVON (=] ouTt (=] ouT1
— = INF: 07 * Threshold Force Value setting range
& ON & :OFF 0.5to 5.0 (0.1 increments). N
v

Configuration of Output Signals (The function of each output signal can be madifi
» BUSY : |BUSY L‘ BUSY: Enabled during opreration.

ALARM: Disabled during alarm (Normally Closed)

a5l IHLHHM —| INP: Enabled when the current actuator position is within the set "INP” target position range
INF: Enabled when the pushing force exceeds the set “Threshold Force Value”
e IINP L' INFP: Enabled when the current actuator position is within the Card Motor "Positioning
repeatability” range.
AREAA: Enabled when the current actuator position is within the set "Area A" range
OUT1: [INF =

AREA B: Enabled when the current actuator position is within the set "Area B" range

[I/O-Einstellfenster]

i. I/O-Status
Zeigt den momentanen Eingangs-und den Ausgangssignal-Status an.
Bestatigen, dass die Eingangssignale entsprechend den Signalen ON und OFF schalten, die aus dem
Gerat ausgegeben werden, das an den Paralleler I/O-Stecker angeschlossen ist.

ii. Manual Output
Die einzelnen Ausgangssignale kdnnen unabhangig von ihrem aktuellen Status manuell ON und OFF
geschaltet werden, um die Anschlisse zwischen dem Controller und einem Master-Steuergeréat (z.B.
SPS) zu prifen und zu verifizieren.
In der Regel ist der ALARM-Ausgang OFF, wenn ein Alarm erzeugt wurde. Der ALARM-Ausgang kann
jedoch auch durch Driicken der ALARM-Schaltflache manuell ON geschaltet werden.
Manuelle Ausgange werden geldscht, sobald ein anderes Fenster gewahlt wird.
Bestatigen, dass die Eingangssignale entsprechend den Signalen ON und OFF schalten, die aus dem
Gerat ausgegeben werden, das an den Paralleler I/O-Stecker angeschlossen ist.



iii. AREA-Range
Die Positionierbereiche fiir die AREA-Ausgangssignale kénnen konfiguriert werden.
Fir bis zu zwei Ausgange konnen individuelle Positionierbereiche eingestellt werden: ,AREA A“ und
~AREA B
Die Auflosung der Einstellungen fiir ,Position 1 und ,Position 2 variiert je nach Card Motor-Modell.

Card Motor-Ausfuhrung | Auflésung
LAT3-* 0,03 mm

LAT3M-* 0,005 mm
LAT3F-~* 0,005 mm

Die Positionierbereiche wie folgt einstellen: Position 1 < Position 2.
Die aktuelle Tischposition des Card Motors kann nach Abschluss der Riickkehr zur Referenzposition
durch Dricken der P-Taste gelesen werden.

* Wenn die Bestell-Nr. des Card Motors geandert und im Fenster fiir die Einstellung der Grundparameter
in den Controller heruntergeladen wird, werden die aktuellen AREA-Bereicheinstellungen storniert.
Wenn eine abweichende Card Motor-Bestell-Nr. eingegeben wird, miissen die AREA-Bereichswerte

neu eingestellt werden.

iv. Threshold Force Value
Legt die Bedingung fest, unter der das INF-Signal aktiviert wird.
Das INF-Signal schaltet auf ON, wenn die Schubkraft, die der Card Motor erzeugt, den Sollwert
Ubersteigt.
Der ,Kraft-Grenzwert“ und der ,Schub-Sollwert” in den Schrittdaten sind unabhangig voneinander. Der
INF-Ausgang wird nicht aktiviert, wenn der ,Kraft-Grenzwert* groRer ist als der ,Schub-Sollwert in den
Schrittdaten, da so die ,Kraft-Grenzwert” nicht erreicht werden kann.
Wenn die Bestell-Nr. des Card Motors im Fenster fiir die Einstellung der Grundparameter geandert wird,
wird der Kraft-Grenzwert auf den werkseitigen Wert (0,7) gesetzt. Nach einer Anderung der Card
Motor-Bestell-Nr. muss der Kraft-Grenzwert erneut im 1/O-Einstellfenster eingestellt werden.

v. Configuration of Output Signals
Die Funktion der Parallel-I/O-Ausgangssignale OUTO und OUT1 kann ausgewahlt werden.
Eine weitere Signalfunktion kann zudem der BUSY-Ausgangsklemme zugeordnet werden. Es ist moglich,
dieselbe Funktion fiir mehr als eine Ausgangsklemme zu verwenden.
Siehe 7.4 Parallel-l/O-Signale (Schrittdaten-Eingabe-Ausfiihrung) (S. 27) fir Details zu den
Ausgangssignalen.

vi. Comm (Kommunikation)
Wird die Kommunikation unterbrochen, wahrend die Controller-Konfigurationssoftware aktiv ist, kann die
Kommunikation durch Klicken auf die [Comm]-Schaltflache wiederhergestellt werden.
Die Kommunikation kann jedoch erst dann wieder vollstandig hergestellt werden, wenn die Ursache fiir
die Unterbrechung der Kommunikation behoben ist.

vii. Setup
Geanderte Werte werden an den Controller gesendet, der an den PC angeschlossen ist.
Der Status ,Manual Output® wird jedoch nicht gespeichert.



14.4 Schrittdaten-Einstellfenster
Der Betrieb des Antriebs (Card Motor) kann mit bis zu 15 Arbeitsprozessen (Schritten) durchgefiihrt werden.
Wenn [Upload] (Hochladen) % ausgefihrt wird, werden die verwendbaren im Controller registrierten

Daten in der Listenansicht angezeigt.

Wenn [Download] (Herunterladen) %@

nach einer Anderung der Einstellung ausgefiihrt wird, werden die

Einstellwerte an den Controller gesendet, der an den PC angeschlossen ist.

ii. Befehlstasten

N

-
[El} Card Motor Controller Configuration Software < <COM3 / Controller ID1>> =)
1/0 Setup | Basic Parameter Setup St& Data Setup | Monitor/Test |
f Editing of step data Get Posn —File Operation —  Up/Download to Controller
oo P a2
| | | | A Pasitioning Time & Distance &
\o Whenthe Cycle Time Entry Method
(triangular movement profile) is
[ —Step Data- used,the shortest posttioning time
No. 1 is displayed for various distances.
: Movement Target Positioning Load g\et ﬂ’{a pgﬁitigni;g timsﬁllor!ger
i it an the Orest posmoning
Operation MOD Position  Time Mass time in the graph below
l Position | Absolute [mm] [s] [0 Ex) Positioning distance: 15mm
Load Mass: 200g
— | i | jmm oo | o [ o | o | 10 fo ~] Posttioning time should be set
ine e longer than 0.13s
\ Editbox 030
—_ Load M: 00,
. litthe ab e distance from the origin position to the position where the tableis  » 025 0 alsss i
Eingangsformular e 4008 ) 7
seumgTange-uto-10 mm (0.001mm increments) The connector side is considered as absolute 0. = 020 AN —
Docitinning rensatahilite 1 AT2.* +.0 00mm | AT2E-* +.0 005mm 2 300e ?/
: = A s _|E3|
No. | Operation Move M | Position Time Speed | Accel | Decel Thrust Mass = 015 7
[~ [ Pos [ ABs [ 0000 000 0] 0 g //(5‘%2005
2 Pos ABS 0.000 0.00 0 0 Cut 0 % 010 e
3 Pos ABS 0.000 000 0 T B xR
4 Pos ABS 0.000 0.00 Copy 0 |2 .44 i
5 Pos ABS 0.000 0.00 Paste 0 |2 A Toe
6 Pos ABS 0.000 0.00 0
7 Pos ABS 0.000 0.00 0 00
8 Pos ABS 0.000 000 Get Pos. 0 0 5 _10[i5] 20 25 30
9 Pos ABS 0.000 0.00 v 0 |Gousion s{"'s‘a‘_";e_'"“;!‘ _
e Sl €51 posiioning ime 1s a
P om o o w D [
12 Pos ABS 0.000 0.00 10 0 | S ot tapment and
13 Pos ABS 0.000 0.00 10 0 | accordingly.
14 Pos ABS 0000 000 10 0
15 Pos ABS 0.000 0.00 10 0
e
4 4

Listenansicht

iii. Popup-Menu

[Schrittdaten-Einstellfenster]
i. Listenansicht und Eingangsformular

Wenn eine Position in der Listenansicht ausgewahlt wird, kann deren Inhalt ber das Eingangsformular

(i) bearbeitet werden.

Mit Hilfe einer der folgenden Methoden kénnen andere Schrittdatenzeilen ausgewahlt und bearbeitet

werden:
a) Schrittdatenzeile in der Listenansicht auswahlen.

b) Eingabetaste driicken, um zur nachsten Datenzeile in der Listenansicht oder im

Eingangsformular zu springen.

c) Die AUF- oder AB-Pfeiltasten (1) in der Listenansicht oder im Eingangsformular driicken.

Den Inhalt der geanderten Schrittdaten im Controller speichern, indem die Download-Taste a

Bereich der Befehlistasten (ii) gedriickt wird. Die Daten im Eingangsformular kénnen durch Driicken der

ESC-Taste storniert werden.

im



a) Operation
Wahl zwischen [Position] (Positionierbetrieb) oder [Pushing] (Schubbetrieb) (Die Taste des
gewahlten Betriebsmodus erscheint grau.)
Bei Wahl des [Positionierbetriebs] kann kein [Schub-Sollwert] eingegeben werden.
Bei Wahl des [Schubbetriebs] kann ein [Schub-Sollwert] eingegeben werden.

b) Movement MOD (Move MOD)
»+Absolute” fir absolute Positionierung und ,Relative” fir relative Positionierung anklicken.
Absolute: Der absolute Abstand ausgehend von der Referenzposition.
Relative: Der relative Abstand ausgehend von der aktuellen Position.

ABS (absolute Positionierung)

Die Position wird in Verbindung mit der ,Referenzposition bei eingefahrenem Tisch® bestimmt.
REL (relative Positionierung)

Die Position wird in Verbindung mit der ,aktuellen Tischposition® bestimmt.

c) Target position
Die Zielposition entsprechend dem Betriebsmodus eingeben.
Der Einstellbereich ist je nach Hub des Card Motors 0 bis 10 mm, 0 bis 20 mm, 0 bis 30 mm bzw. 0
bis 50 mm, in Schritten von 0,001 mm.
Nur im relativen Positioniermodus kénnen negative Werte eingegeben werden. Der Tisch bewegt
sich in Einfahrrichtung mit negativen Werten.
Je nach aktueller Tischposition ist es moglich, dass die Zielposition im relativen Positioniermodus
aullerhalb des Betriebsbereichs des Card Motors liegt. In diesem Fall wird die Zielposition durch das
Hubende des Card Motors begrenzt und die INP- und INFP-Signale werden nach Abschluss der
Tischbewegung nicht ausgegeben.

-Beispiel fiir Hub 10 mm-
9,[ Die Ausfahrendlage wird 10 und die Einfahrendlage wird 0.

0 10

d) Positioning time
Einstellung der erforderlichen Zeit flir das Erreichen der [Zielposition] ausgehend von der aktuellen
Tischposition. Der Einstellbereich liegt zwischen 0 und 60 Sekunden.
Die Stellungsregelung wird nicht ausgefiihrt, wenn die Positionierzeit auf ,0“ eingestellt wird.
(Die Positionierzeit kann eingegeben werden, wenn [Cycle Time Entry Method] in [Step Data Input
Method] im Fenster fir die ,Einstellung der Grundparameter* ausgewahlt wurde.
Die Positionierzeit kann in Schritten von 0,001 Sekunden eingestellt werden.)

e) Speed
Einstellung der Geschwindigkeit, die fiir die Phase mit gleichmaRiger Bewegung erforderlich ist, um
die [Zielposition] zu erreichen. Der Einstellbereich liegt zwischen 1 und 400 mm/s.
Die Geschwindigkeit kann eingegeben werden, wenn [Speed Entry Method] in [Step Data Input Method]
im Fenster fur die ,Einstellung der Grundparameter® ausgewahlt wurde.
Die Geschwindigkeit kann in Schritten von 1 mm/s eingestellt werden.

f) Accel
Einstellung der Beschleunigung, um ausgehend vom Start die [Geschwindigkeit] zu erreichen. Der
Einstellbereich liegt zwischen 1 und 60000 mm/s?.
Die Beschleunigung kann eingegeben werden, wenn [Speed Entry Method] in [Step Data Input Method]
im Fenster fur die ,Einstellung der Grundparameter® ausgewahlt wurde.
Die Beschleunigung kann in Schritten von 1 mm/s? eingestellt werden.
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g) Decel
Einstellung der Abbremsung, um ausgehend von der [Geschwindigkeit] den Stopp zu erreichen. Der
Einstellbereich liegt zwischen 1 und 60000 mm/s?.
Die Abbremsung kann eingegeben werden, wenn [Speed Entry Method] in [Step Data Input Method] im
Fenster fir die ,Einstellung der Grundparameter* ausgewahlt wurde.
Die Abbremsung kann in Schritten von 1 mm/s? eingestellt werden.

h) Thrust Setting Value (Thrust)
Einstellung der max. Kraft fur den Schubbetrieb. Der Einstellbereich ist je nach Hub des Card Motors
1 bis 5, 1 bis 4,8, 1 bis 3,9 bzw. 1 bis 2,0.
Der Schub-Sollwert kann ausgewahlt werden, wenn [Pushing] als [Operation] im Fenster fir die
,Einstellung der Grundparameter” ausgewahlt wurde.
Der Schub-Sollwert kann in Schritten von 0,1 mm/s? eingestellt werden.
* Der Schub-Sollwert muss kleiner sein als die zulassige Schub-Einstellkraft des verwendeten
Card Motors.
Siehe Betriebsanleitung der Serie LAT3 (Card Motor) fiir die zulassigen Sollwerte der Schubkraft.

i) Load Mass (Mass)
Einstellung des Werts der ,bewegten Masse” des Werkstiicks, das am Card Motor montiert wird. Der
Einstellbereich liegt zwischen 0 und
1000 g in Schritten von 50 g.

* Bei der ausgewahlten bewegten Masse handelt es sich lediglich um einen Nennwert. Daher
muss der Betrieb bei der Einstellung und vor der Verwendung des Card Motors und des
Controllers ausreichend geprift werden.

* Der Controller verwendet den Wert der bewegten Masse, der fir die Riickkehr zur Referenzposition
und fir den Hand- und Tippbetrieb in ,Step Data No.1“ eingestellt wurde. Sicherstellen, dass die
bewegte Masse fir ,Step Data No.1“ der Riickkehr zur Referenzposition und/oder dem Handbetrieb
und Tippbetrieb entspricht.

/\ Achtung

Den Wert fiir die ,,bewegte Masse“ in den Schrittdaten so einstellen, dass er so nahe wie
moglich an der am Antrieb montierten bewegten Masse liegt. Die bewegte Masse nicht
andern, wahrend der Antrieb in Bewegung ist.

Der Antrieb kann vibrieren, wenn ein groRer Unterschied zwischen der in den Schrittdaten
eingestellten ,bewegten Masse“ und der am Tisch montierten bewegten Masse besteht.

ii. Befehlstasten

&  Cut (Ausschneiden)

Die ausgewahlten Schrittdaten werden ausgeschnitten.
* In der Listenansicht kénnen Schrittdaten durch Rechtsklick und Auswahl der Option [Cut] im dem
Popup-Menl ausgeschnitten werden.

) Copy (Kopieren)

Die ausgewahlten Schrittdaten werden kopiert.

* In der Listenansicht kdnnen Schrittdaten durch Rechtsklick und Auswahl der Option [Copy] im dem
Popup-Menu kopiert werden.

1 Paste (Einfigen)

Die kopierten oder ausgeschnittenen Daten kénnen in die ausgewahlten Schrittdaten eingefiigt

werden.

* |n der Listenansicht konnen Schrittdaten durch Rechtsklick und Auswahl der Option [Paste] im dem
Popup-Meni eingefligt werden.



Get Posn (Position)

P

Die aktuelle Position des Card Motor-Tisches kann gelesen werden. Der gelesene Wert wird als
LZielposition“ eingestellt.
* Dieser Vorgang gilt nur fur Schrittdaten, bei denen der Betriebsmodus auf ,absolute
Positionierung” eingestellt ist.
Die aktuelle Tischposition des Card Motors wird bei Schrittdaten, deren Betriebsmodus auf ,relative
Positionierung® eingestellt ist, nicht gelesen.

/i\Achtung

Die aktuelle Position kann erst gelesen werden, wenn die Rulckkehr zur Referenzposition
abgeschlossen ist.

Nach dem Download (Speichern) der Schrittdaten in den Controller muss die Ruickkehr zur
Referenzposition erneut durchgefihrt werden, bevor die aktuelle Position gelesen werden kann.

8 Save (Speichern)
Speichern der Schrittdaten als Textdatei im PC.

)  Open (Offnen)

Die Schrittdaten werden aus der gespeicherten Textdatei gelesen und in der Listenansicht (i) angezeigt.

%_[E Upload

Die im Controller gespeicherten Daten werden in die Einstellsoftware (PC) hochgeladen und im
Fenster der Einstellsoftware (Controller -> PC) angezeigt.

%@ Download

Die Daten werden aus der Einstellsoftware (PC) in den Controller heruntergeladen (PC -> Controller).

/N\ Achtung

Wenn der Prozess wahrend des Upload-Vorgangs der Daten aus dem Controller unterbrochen wird,
werden die Daten mdglicherweise nicht korrekt in der Controller-Software angezeigt.

Wenn dies der Fall ist, mUssen die Daten erneut hochgeladen werden.

Wenn der Prozess wahrend des Download-Vorgangs der Daten aus der Controller-Software
unterbrochen wird, werden die Daten méglicherweise nicht korrekt im Controller gespeichert.
Wenn dies geschieht, sieht es moglicherweise so aus, als seien die Daten korrekt gespeichert
worden, wenn die Software neu gestartet wird und die eingestellten Daten aus dem Controller
eingelesen werden. Tatsachlich werden die Daten in einem solchen Fall jedoch nicht im Controller
gespeichert.

Die Spannungsversorgung des Controllers aus- und wieder einschalten und die Daten erneut
einstellen und speichern.

Popup-Menu

Das Popup-Menu wird per Rechtsklick in der Listenansicht angezeigt.

|
Copy
Paste



14.5 Uberwachungs-/Test-Fenster

Dieses Fenster dient der Uberwachung des Eingangs- und Ausgangsstatus des Controllers, wenn dieser
an eine SPS angeschlossen ist und der Ausfiihrung von Betriebstests des Card Motors unter Verwendung
der eingestellten Schrittdaten.

r N
[Elj Card Motor Controller Configuration Software <<COMS3 / Controller ID1> > [E=R

L/O Setup | Basic Parameter Setup | Step Data Setup  Monitor/Test I . ii

Step Data Test
No. 0 Position | 0000 mm  Speed 0 mm/s  Force

i 11 Status
\| I N N T I T D T |E
Alarm reset - iii

Mode

v TN (™

ching #f Step Data Operation )
- - ; . (Test the performance of a single step.)
Servo On ) e ) e
{Connector Side) (Opposite Side) {Connector Side) (Opposite Side) I- Select a step data number - v

Browse

Return to Origi

reumto [+ 7
Origin | Speed :l “Simm /S

i Operation Operation
Travel Distance | 0.005 5- mm Start | End (Stop) )

I viii
VI. /7 Continuous Operation (Test the perform multiple steps in a continuous cycle) N
' Step ep Data No. Operating Time*1) *1) Operating Time: The time from the start of a step data ‘
—_ —_ " operation to the start of the next step dsta operation. Do not
/‘/IREtum to Origin Position ‘ﬂ Browse - [£] set the "Operating Time" shorter than the travel time
V” —1 L required to move the table to the selected target position
One Time Ope | Step | Step Data No. [ Operating Time | | |Selest the transition mode to the next Step Data.
Return to 0r| in Position — ; _
E_-Q- ________ g ________ = INP signal Operating time
e ——— B ——— = -
; D E“d T Input the No. of cycles to be performed.
ix — O o =======s BNt =
O § ====—=— End-—————— = Number of cycles: 0
O 6 0 —————— End-———-———- - [~ Cycle continuously
O ? """"""" End-—-————- - Operation Operation End
O B ======= Endessses = - Start {Power Off)
[Uberwachungs-/Test-Fenster]
i. Statusanzeige

Aktueller Parallel-1/0O-Status, aktuelle Schrittdaten-Nr., Position, Geschwindigkeit und Schubkraft werden

auf dem Computer angezeigt (nach Abschluss der Riickkehr zur Referenzposition). Bei allen Werten auf

dieser Anzeige handelt es sich lediglich um Richtwerte.

* Nach einer Rickkehr zur Referenzposition wird die Schrittdaten-Nr. als ,99“ angegeben, bis das
Produkt mit den nachsten Schrittdaten betrieben wird.

. Alarmfenster

Der aktuellste Alarmstatus bzw. die aktuellste Alarmhistorie kann gepruft werden. Der Hintergrund ist in

der Regel grau. Bei einem Fehler wechselt dieser zu rot und zeigt den aktuellen Alarmstatus an. Wenn

der Hintergrund grau ist, wird die Alarmhistorie so lange angezeigt, bis sie gel6scht wird.

Die Alarmhistorie kann durch Dricken der [Alarm reset]-Taste darunter geloscht werden.

*Die Alarmhistorie wird durch Ausschalten der Spannungsversorgung nicht zuriickgesetzt. Wenn ein
Alarm ausgeldst wurde, diesen beheben und im Anschluss die Historie zurlicksetzen. (Siehe Punkt 16.
Alarmabfrage (S. 81).)




iii. Test mode/Monitor mode
Durch Umschalten in den Uberwachungsmodus (Monitor Mode) ist es méglich, den Card Motor (ber
externe I/0O-Signale zu betreiben und den Betriebsstatus zu tiberwachen. (Im Uberwachungsmodus kann
der Betrieb nicht mit der Controller-Software gesteuert werden.)
Vor dem Umschalten in den Uberwachungsmodus alle Eingangssignale auf OFF schalten.
Sobald in den Uberwachungsmodus umgeschaltet wurde, muss vor der Verwendung mit Hilfe der SPS
eine Ruckkehr zur Referenzposition ausgefihrt werden.
Hinweis: Beim Umschalten zwischen Uberwachungsmodus und Testmodus (Test Mode) werden alle
Regelfunktionen abgebrochen.

iv. Servo
Durch Anklicken dieser Schaltflache wird ein Befehl zur Bestromung des Card Motors an den Controller
gesendet.
Durch erneutes Anklicken dieser Schaltflache wird ein Befehl zur Unterbrechung der
Spannungsversorgung des Card Motors an den Controller gesendet.

v. Return to Origin
Durch Klicken auf diese Schaltflache wird sofort ein Befehl fiir die Riickkehr zur Referenzposition an den
Controller gesendet.
Nach Abschluss der Riickkehr zur Referenzposition wird diese Schaltflache automatisch deaktiviert.
Aus dem Menl der [Return to Origin Method] im Fenster fiir die Einstellung der Grundparameter die
Methode fiir die Riickkehr zur Referenzposition auswahlen.

vi. Jog (Handbetrieb)
Wahrend diese Schaltflache gedriickt wird, bewegt sich der Antrieb mit der Geschwindigkeit, die in der
Listenbox ,Speed” oder Uber die Schiebetaste eingestellt ist. Wird diese Schaltflache wieder geldst,
stoppt der Card Motor-Tisch den Betrieb. Die rechte Taste entspricht der (+)-Richtung (in Richtung des
ausgefahrenen Endes) und die linke Taste der (-)-Richtung (in Richtung der Einfahrseite).

vii. Inching (Tippbetrieb)
Wahrend diese Schaltflache gedriickt wird, bewegt sich der Card Motor-Tisch Uiber die Strecke, die in der
Listenbox ,Move Distance“ eingestellt ist. (Die ,Geschwindigkeit” ist die gleiche wie die fir den
Handbetrieb eingestellte Geschwindigkeit.) Der Tisch bewegt sich in (+)-Richtung (in Richtung des
ausgefahrenen Endes), wenn die (+)-Taste gedrickt wird und in (-)-Richtung (in Richtung der
Einfahrseite), wenn die (-)-Taste gedriickt wird.

/N\Achtu ng

Die ,Strecke” so einstellen, dass die Zielposition innerhalb des Hubbereichs liegt. Wird die
~Strecke” auf einen Wert aufderhalb der Zielposition eingestellt, halt der Card Motor am Hubende an.

Vor dem Umschalten in den Uberwachungsmodus die SVON- und DRIVE-Signale auf OFF schalten.
Andernfalls kann ein Fehler bei der Riickkehr zur Referenzposition auftreten.




viii. Step Data operation

Die Schrittdaten kénnen durch Auswahl der Schrittdaten-Nr. und Driicken der Taste [Operation Start]
zum Start des Betriebs und [Operation End (Stop)] zum Beendigen des Betriebs ausgeflihrt werden.
[Operation Start] entspricht dem DRIVE-Signal ON und [Operation End (Stop)] entspricht dem
DRIVE-Signal OFF. Durch Verwendung dieser Signale kann der Betrieb mit Parallel-I/O-Signal
zusammen mit der Schrittdaten-Auswahl simuliert werden.

* Wenn der Testbetrieb des Card Motors zeitweise angehalten werden muss, die Taste [Betriebsende
(Stopp)] driicken. Wenn der Testbetrieb des Card Motors angehalten werden muss, die Taste
[Operation End (Stop)] und im Anschluss die Taste [Servo Off] driicken, um die Spannungsversorgung
des Card Motors zu unterbrechen.

Mit Hilfe der [Browsel]-Taste ist es mdglich, die Schrittdaten auszuwahlen und gleichzeitig die
einzelnen Parameter aufzurufen, die im Controller gespeichert sind.

<
Please select the step data i
No. | Operati Move M | Posit Time | Speed | Accel | Decel | Thrust M
_-R-—__Il __é]_

cocooocoococoococooo |

[Schrittdaten-Referenzfenster]

Im Popup-Fenster die Schrittdaten-Zeile per Doppelklick aufrufen, die ausgefiihrt werden soll.

(Wenn die [Browse]-Taste verwendet wird, muss ein [Upload] bzw. [Download] wie in Abschnitt 14.4
Schrittdaten-Einstellfenster (S. 65) beschrieben erfolgen, um die Schrittdaten in den Controller
hochzuladen bzw. aus dem Controller herunterzuladen.)

/\Achtung

Zum Andern der Schrittdaten, die ausgefiihrt werden sollen, die Taste [Operation End (Stop)]
dricken.

ix. Continuous Operation
Mehrere Schrittdaten werden automatisch kontinuierlich ausgefiihrt, und zwar in dem Zyklus und der
Reihenfolge, die spezifiziert wurden.
Eine kontinuierliche Betriebspriifung kann durchgefiihrt werden.

a) One Time Operation
Bei Wahl dieser Schrittdaten-Position (einmaliger Betrieb) wird dieser Schritt nur wahrend des
Anfangszyklus ausgefiihrt und bei nachfolgenden Zyklen tibersprungen.

b) Step
Bestimmt die Reihenfolge, in der die Schrittdaten ausgefiihrt werden sollen.

c) Step Data No.
Auswahl der Schrittdaten-Nr. oder der Riickkehr zur Referenzposition oder des Endbetriebs aus dem
Pulldown-Menu.
(Mit Hilfe der [Browse]-Taste (wie in (vi) beschrieben) ist es mdglich, die Schrittdaten auszuwahlen.)
Wenn [End] gewahlt wird, werden die darauffolgenden Eingangswerte der Schrittdaten ungdiltig.



d)

Operating Time

Einstellung der zuldssigen Zeit, in der der Controller den Schrittdaten-Betrieb durchflihren muss
(kleinste Einheit: 0,1 Sekunde).

Der nachste Schritt wird ausgefiihrt, sobald der Controller geantwortet hat, dass der vorherige Schritt
abgeschlossen und die eingestellte Betriebsdauer abgelaufen ist.

Fir die einzelnen Schritte muss eine Betriebsdauer eingegeben werden, die langer ist als die Zeit,
die flir den Abschluss des Schrittdaten-Betriebs bendtigt wird und die kleiner oder gleich 60,0
Sekunden ist.

Ubergangsbedingung

Die Ubergangsbedingung von einem Schritt zum néchsten Schritt auswahlen.

- INP signal
Der nachste Schritt wird 0,1 Sekunden nach dem Einschalten des INP-Signals des zuvor
ausgefiihrten Schrittes ausgeflihrt. Die Zielposition des nachsten Schritts muss auRerhalb des
INP-Signal-Ausgangsbereichs der Zielposition des zuvor ausgefiihrten Schritts liegen. Wenn die
Zielposition des nachsten Schritts im INP-Signal-Ausgangsbereich liegt, wird dieser Schritt nicht
ausgefiihrt, sondern der darauffolgende Schritt wird 0,1 Sekunden danach ausgefiihrt.
Bei Ausfiihrung im relativen Modus und des Schubbetriebs [Operating time] wahlen.
Wenn die Zielposition eines relativen Arbeitsgangs den fiir den Card Motor verfligbaren
Hubbereich Uberschreitet, wird das INP-Signal nicht ausgegeben und der Betrieb stoppt. Das
INP-Signal schaltet sich ein (ON) und der nachste Schritt startet, sobald der Tisch im Schubbetrieb
die Zielposition erreicht.

- Operating time (Betriebsdauer)
Der nachste Schritt wird ausgefiihrt, sobald der Controller geantwortet hat, dass der vorherige
Schritt abgeschlossen und die eingestellte ,Betriebsdauer® abgelaufen ist. Fir die
,Betriebsdauer’ einen Wert eingeben, der min. 0,1 Sekunden langer ist als die fur die einzelnen
Schrittdaten eingestellte ,Positionierzeit”.

Number of cycles

Eingabe der Zahl der gewahlten Abfolge von Schritten (Zyklen), die nacheinander in einer
kontinuierlichen Zyklusserie ausgefiihrt werden sollen. Nur positive Zahlen zwischen 0 und 100
konnen eingegeben werden.

Wenn der Zyklus nur einmalig ausgefuhrt werden soll, muss die Zahl der Zyklen auf ,0“ gesetzt
werden.

Cycle continuously

Wenn dieses Kastchen markiert ist, wird die gewahlte Abfolge der Schrittdaten so lange ausgefiihrt,
bis [Operation End (Power Off)] angeklickt wird.

In diesem Betriebsmodus wird der in ,Number of cycles“ eingegebene Wert ignoriert.

Operation Start
Startet die Ausflihrung der gewahlten Schrittdaten.

Operation End (Power Off)
Stoppt den Betrieb und schaltet die Spannungsversorgung des Card Motors aus (OFF).



/\ Achtung

Wenn die ,Betriebsdauer” auf 0,2 Sekunden oder weniger eingestellt wird, wird das Parallel-I/O-Signal,
die ausgefiihrte Schrittdaten-Nr. oder die Position bedingt durch die Kommunikation nicht angezeigt.

Wenn ein Alarm erzeugt wird
Wenn die [ALM]-LED vorne am Controller rot leuchtet
oder blinkt, wurde ein Alarm ausgelost.
Ein SVON-Reset ausflihren, um den Alarm zu
stornieren, nachdem die entsprechenden Mallnahmen
und Uberpriifungen durchgefiihrt wurden.

LED[PWR]: Griin
LED[ALM]: Rot

SVON-Reset
Zunachst [Servo On] und dann [Servo Off] anklicken.

Servo Servo

Servo On |:> Servo Off

Anm.) Die Alarmart kann anhand der Kombination des Einschalt- oder Blink-Status der ALM- und
PWR-LEDs abgefragt werden. Siehe Punkt 16. ,,Alarmabfrage” (S. 81) fiir ndhere Details der
Alarminhalte.

Wenn die Zielposition aufgrund eines wiederholten Betriebs im relativen Modus auRerhalb des
Hubbereichs liegt, wird das INP-Signal nicht eingeschaltet (ON) und der Betrieb stoppt.

Bei einer Betriebsdauer von 10 s oder mehr [Operating time passed] wahlen.

Wenn [INP signal] gewahlt wurde und das INP-Signal sich nicht innerhalb von 10 s einschaltet (ON),
nachdem [Operation start] angeklickt wurde, wird ein Fehler ausgeldst.



14.6 Bestatigung der Version und Initialisierung
Die Version der Konfigurationssoftware kann durch Anklicken des Icons in der oberen linken Ecke der

Titelleiste und Wahl von ,About(A)...“ abgefragt werden. Das Fenster mit Informationen zur Version wird
angezeigt.

Die Controller-Version wird durch Klicken auf die Taste ,Details“ angezeigt.

Durch Klicken auf die Taste [Initialize] wird der Controller initialisiert und auf die werkseitigen Einstellungen
zurlickgesetzt. Vor der Initialisierung konnen bei Bedarf bestimmte  Schrittdaten im

Schrittdaten-Einstellfenster als Textdatei gespeichert werden.

' r I h
USI" Car Meatm e Com bl e bl € i About &
= Restore .
/O Move D
S e Card Motor Controller Configuration Software [Ver.2.00]
I -  Minimize
Maximize

oK
=

S| x Close Alt-F4 ’__//‘- m
" ] J ‘ Initialize

Password(P)...
q About(A)... Copyright (C) 2011-2014 SMC Corporation
= T ConnECIor SoEy T eree
[Popup-Mend] [Fenster mit Informationen zur Version]

14.7 SchlieRBen der Software
Die Software kann durch Klicken auf die Taste [Close] rechts oben im Fenster oder tiber das Titelmenii

geschlossen werden (durch Klicken auf das Icon oben links und Auswahl von ,Close®).

/\ Achtu ng

Die Spannungsversorgung des Controllers OFF und wieder ON schalten, bevor der Controller mit

den Parallel-I/O-Signalen betrieben wird, nachdem die Controller-Software beendet wurde.
Siehe Abschnitt 13.1 Uberblick iiber die Betriebsbefehle (S. 54) fiir den Parallel-I/O-Betrieb.




15. Optionen

15.1 1/0-Kabel

(1) Bestellschliissel /0-Kabel (2) Parallel-/0 Kabel-Anschlussklemmen
L A T H * . Klemmen- Is;ﬁ::i:s- Isolierungs- -
T T nummer farbe farbe Punkt Punkt-Farbe

A_L]Kabellén ell 2; (?rZL hellbraun . SCE\AOItaI’Z
1| tm Mo | B e
3 3m ﬁg g:eu!E hellgrtn . SCE\Ao/;rz

5 5m A7 Grau Rot
A8 Grau grau . Schwarz

A9 Grau . Rot
o /O-Kabelausfilhrung /:10 C;rgtn il u ch\gf =
2 ohne B2 Grau hellbraun . . Schwarz
Abschirmung gi ggﬂ gelb HE SCEV?I;I’Z
5 mit s o] "o | B e
Abschirmung b o] o | HE S
BB190 g:ﬁ: VWeifs . . Scﬁv\O/;rz

Siehe Abschnitt 7.6 Verdrahtung Parallel-I/O-Stecker fir Verdrahtungsdetails.

(3) Abmessungen des 1/0-Kabels

i. LATH2-* I/0-Kabel
A10 B10 / J B10
: - : :
X
A1 B1 . . B1
eingegossen eingegossen (10)
Controller-Seite ,
SPS-Seite
4 —
Aderzahl 20
AWG-Grolke AWG28
ii. LATH5-*
A10 B10
1/0-Kabel
Schirmdraht (% @
A1 B1
Stecker fiir CN5 des Controllers Anschluss an SPS usw.
Schirmdraht
Aderzahl 20 Aderzahl 1
AWG-Grolke AWG28 AWG-Grolke AWG24




15.2 Counter-Kabel
(1) Bestellschliissel

LATHS3-|1
l Kabellange (L)
1 m
3 3m
(2) Abmessun 5 5m
Controller-Seite . Multi-Counter-Seite
fffff —— {*%7’******%** — eV
3 Verdrahtungs: ,
Counter-Stecker Klemmen- Slgnalbe— Isolierungs- 80 B
Nr. zeichnung farbe fal PN
1 Phase B Weilt L /\\
2 Phase A Rot - /\\ -
3 GND Hellgrau 4
4 RESET Gelb L. AL L Braw
5 FG Gri I | WL E v
run [ [
\\ I____________\_ /
76 -

Weily
Blau

Rot
Schwarz



15.3 Controller-Einstellset
(1) Bestellschliissel Controller-Einstellset

=
g

:

LATC—W2
| Kommunikationskabel
Controller-Einstellset
TRIEE S b v ——
Controller-Software (=) @ﬂ
(2) Inhalt des Sets USB-Kabel

(i) Controller-Software (CD-ROM) LATC-W2-S

(i) Controller-Einstellkabel (Kommunikationskabel und USB-Kabel)
Kommunikationskabel: LEC-W2-C
USB-Kabel: LEC-W2-U

(3) Umgebungsbedingungen

IBM PC/AT Wandler mit Windows®7 (32 bit), Windows®7 (64 bit), Windows®8.1 (32 bit) oder

Windows®8.1 (64 bit) mit Anschluss USB1,1 oder USB2.0.

Windows®7 ist eine registrierte Handelsmarke der United States Microsoft Corporation.
* Ein Betriebstest dieses Controllers und der Konfigurationssoftware kann durchgefiihrt werden,
indem nur der Controller und die Konfigurationssoftware mit den folgenden Mindestanforderungen
verwendet werden: [CPU-Geschwindigkeit 2,53 GHz, 2 GB RAM, Betriebssystem Windows 7
Professional]. Bitte beachten: Je nach Spezifikationen des verwendeten PCs und den
Betriebsbedingungen ist es méglich, dass der Card Motor nicht in Ubereinstimmung mit der
eingestellten Zeit betrieben wird, selbst wenn die Testbetriebsdauer auf den Mindestwert gesetzt

wird.
/\ Achtu ng
Kompatibilitdt der mit diesem Controller verwendbaren Controller-Einstellkabel.
Bestell-Nr. LEC-W1 LEC-W2 LATC-W1 LATC-W2*
Einstellset
Bestell-Nr. LEC-W2-C LEC-W2-C
EC-W1-X1 LATC-W1P-020A
Einstellkabel LEC 05 LEC-W2-U C 020AS LEC-W2-U
Kompatibilitat x O] O ®
* Dies entspricht dem Kabel, das mit der Ausfiihrung LEC-W2 geliefert wird.
©: empfohlen
O: 0K
x: nicht OK
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15.4 Multi-Counter CEU5

Siehe Betriebsanleitung des Multi-Counters der Serie CEUS fiir nahere Details.

(1) Bestellschliissel Multi-Counter

CEUS _D_;]—D

L Versorgungsspannung

100 VAC bis 240 VAC

D

24 VDC

-

Externer Ausgang

RS-232C

B

RS-232C + BCD

Ausgangstransistor

NPN offener Kollektor Ausgang

P

PNP offener Kollektor Ausgang

(2) Technische Daten

Typ CEUS#x—x*
Gehausemontage (DIN-Schienen- oder
Montageart
Schraubenmontage)
Betriebsmodus, Dateneinstellmodus,
Betriebsarten ] ]
Funktionseinstellmodus

Display-Typ LCD mit Hintergrundbeleuchtung
Angezeigte Stellen 6 Stellen
Zahlgeschwindigkeit 100 kHz

Isolationswiderstand

Zwischen Gehause und AC-Kabel:
500 VDC, 50 MQ oder mehr

Umgebungstemperatur 0 bis 50 °C (kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeit 35 bis 85 % (keine Kondensation)
Gewicht

max. 350 g




(3) Abmessungen

4x045

24xM3x0.5

4| eiaicietskinkis

5253

ot

| — | — | — L — = X N
A_CoM B COM DCRYV GMD | F.& RESET HOLD COM BAMKI BAMK2

5
B8 toz
80

ACHO-240V COM OUTI OUT2 OUT3 |OUT4 OUTE LETOP RD— 80— S&-Re-232C]
— i X X | ——— X i —i

SEEYEIRERS

DD

o\ [RRRP

L u

U
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(4) Verdrahtungsschema

Klemmenleiste des
Multi-Counters CEU5S

355

(DIN-Schienenmontage)

335

: BCD-Ausgangsanschluss

Counter-Stecker fur
den Controller LATC4

Bezeichn- | Isolierungs-
ung farbe
A Rot

COM Schwarz
B Weil}
COM Blau
12 DCV -
GND -
F.G. Griin
RESET Gelb
HOLD -
COM -
BANK1 -
BANK2 -

Isolfn::gggs— Bezeichnung
Weil} Phase B
Rot Phase A
Hellgrau GND
Gelb RESET
Grin FG

Counter-Kabel LATH3-*

Vom Anwender anzuschliel3en.



(5) Bedienung

Beim Ausflihren der Schrittdaten-Nr. 0 (Riickkehr zur Referenzposition) wird das Reset-Signal aus dem
Controller ausgegeben, nachdem [Return to Origin Position] abgeschlossen ist. Mit diesem Prozess wird
der CEU5 zuriickgesetzt und die Position wird sowohl im Controller als auch im Multi-Counter auf Null
gesetzt.

Wenn [Sensor Origin] als [Return to Origin Method] im Fenster fir die Einstellung der Grundparameter
gewahlt wurde, wird die Sensor-Referenzposition auf Null gesetzt. Wenn [Extended End Position] als
Referenzposition eingestellt wird, wird die Position nach einem Vollhub auf Null gesetzt. Aus diesem
Grund muss ein Offset in der Einstellungsfunktion der Counterposition nach Bedarf hinzugefiigt werden.
Wenn die Referenzposition auf [Retracted End Position] oder [Extended End Position] eingestellt ist, wird
die Referenzposition auf eine Entfernung von ungefahr 0,3 mm vom Tischende eingestellt. Wenn die
Position, an der Tisch und externes Werkstlck in Beriihrung kommen als Null im Counter angezeigt
werden soll, den Counter mit Hilfe der SPS o.A. mit gegen das Werkstiick gedriicktem Tisch separat
zurucksetzen.

/\ Achtu ng
Parametereinstellungen des Multi-Counters CEUS5:
Den Multi-Counter CEU5 in den Funktionsmodus [FUNC.] schalten und die
Vorskalierungsparameter [PRESCL] entsprechend den Angaben in der unten stehenden Tabelle so
einstellen, dass sie mit dem angeschlossenen Card Motor-Typen bereinstimmen.

LAT3-0O LAT3F-O
Encoderaufldsung [um] 30 5 | 25 | 125%™
angeschlossenes MANUELL
Modell

Multiplikator X4 X1 X2 X4
Wert pro 1 Impuls 00,0300 0,0050 0,0025 0,00125

Position der *ok Kok ok ok * KA AKX

Dezimalstelle

Eingangsart 2PHASE

Anm. 1) Da der CEU5 Multi-Counter Uber eine 6-stellige Anzeige verfligt, werden die Zehnerstellen nicht angezeigt, wenn die
Auflésung auf 1,25 eingestellt ist.

Bei dem Multi-Counter kann es zu einem Impulsverlust kommen, wenn ein langes Counter-Kabel
verwendet oder der Card Motor bei hoher Geschwindigkeit verfahren wird.
Siehe Betriebsanleitung des Multi-Counters CEUS fir Details zur Einstellung.




16. Alarmabfrage

Die Alarmart kann anhand der Kombination des Einschalt- oder Blink-Status der ALM- und PWR-LEDs
abgefragt werden.
Wenn ein Alarm erzeugt wird, fihren Sie zunachst eine Fehlersuche durch und beheben Sie den Fehler,

bevor Sie den Alarm deaktivieren. Siehe hierzu Kapitel ,16.2 Alarme und GegenmaRBnahmen‘ (S.82).

Es gibt zwei Alarmtypen. Der erste Alarmtyp kann durch Zurlicksetzen des SVON-Eingangssignals
geléscht werden (ON-OFF-ON). Der zweite kann erst zurlickgesetzt werden, wenn die

Spannungsversorgung des Controllers ausgeschaltet ist.

16.1 Alarm-LED-Anzeige
Der Controller verwendet eine LED-Anzeige zur Unterscheidung des Alarmtyps, wenn ein Alarm erzeugt wird.

LED
Alarminhalt :
PWR ALM Art des Blinkens
Speicherfehler Blinken Blinken Blinkt abwechselnd alle 0,5 Sekunden
Antriebskabel nicht
niriebskabet nic Blinken | Blinken | Blinktabwechselnd 1x pro Sekunde
angeschlossen
Temperaturfehler Blinken Blinken Blinken gleichzeitig alle 0,5 Sekunden
Uberstromfehler Blinken ON PWR blinkt alle 0,5 Sekunden
Impulseingangs-Fehler ON Blinken ALM blinkt 1x pro Sekunde
Parameterfehler ON Blinken ALM blinkt alle 0,5 Sekunden
Fehler, Rickkehr in die
Ausgangsposition nicht ON ON -
ausgefihrt

PWR LED griin
ALM LED rot




16.2 Alarme und GegenmaRnahmen

Wiederhers-
Alarmbe- .
. tellungs- Alarminhalt / GegenmaBnahme
zeichnung
methode
<Fehlerinhalt> Interner Speicherfehler.
Spannungsversor | Prifen, ob die unten beschriebenen Bedingungen zutreffen.
gung (1) Unterbrechung der Spannungsversorgung wahrend des Speicherns der
Memory error OFF und wieder | Daten.
ON (2) Unterbrechung der Versorgungsspannung.
schalten. (3) Rauschen aufgrund gekreuzter Kabel und Stromleitungen.
<Gegenmallnahme> Spannungsversorgung aus- und wieder einschalten.
Spannungsversor | <Inhalt> Wenn ein Betriebssignal in den Controller eingegeben wird und der
gung aus- Card Motor nicht an den Controller angeschlossen ist, kommt es zu diesem
und wieder Fehler.
Actuator cable | einschalten, <Gegenmallinahme> Anschluss des Card Motors und des Antriebskabels
disconnected nachdem der prufen.
Card Motor Den Card Motor mit einem Antriebskabel an den Controller anschlief’en und
angeschlossen den Betrieb erneut starten, nachdem die Spannungsversorgung eingeschaltet
wurde oder das SVON-Signal ausgeschaltet wurde.
<Fehlerinhalt> Die Nenntemperatur wurde Uberschritten, weil die
Motortemperatur angestiegen ist.
Prufen, ob die unten beschriebenen Bedingungen zutreffen.
(1) Verwendung des Produkts an einem Standort, an dem die spezifizierte
Umgebungstemperatur tberschritten wird.
_ | (2) Warmequelle in der Nahe des Card Motors.
Spannungsversor (3) Verwendung des Produkts mit einer Kraft Uber dem zuladssigen
ag Schub-Sollwert.
Temperature OFF und wieder | <GegenmaRnahme> Umgebungstemperatur erneut priifen und den Betrieb
error ON schalten prifen, nachdem erneut Spannung zugefihrt wird oder nachdem das
oder den SVON-Eingangssignal zeitweise auf OFF geschaltet wurde.
SVON-Eingang Achtung
zurticksetzen. Siehe Betriebsanleitung oder Katalog des Antriebs fiir den zulassigen
Schub-Sollwert.
Wenn der Card Motor nicht an den Controller angeschlossen ist, kann
aufgrund instabiler Temperaturinformationen ein Temperaturfehler
erzeugt werden.
Anschluss des Card Motors und des Controllers prifen.
<Fehlerinhalt> Dieser Alarm wird bei einer Uberlastung des Card Motors
erzeugt, was einen Uberstrom durch den Card Motor zur Folge hat. Er wird
Spannungsversor | auch erzeugt, wenn Uberstrom durch die Parallel-Ausgangsklemmen stromt.
gung Prifen, ob die unten beschriebenen Bedingungen zutreffen.
Overcumentermor |~ o qer | (1) Motoriiberlast-Fehler
(Motor overload - Der Card Motor kann wahrend der Positionierung aufgrund von Hindernissen
ON schalten oder . " . .
eror) R die Zielposition nicht erreichen.
(Over current Zurlicksetzen (2) Uberstromfehler
arrer) (Hierzu den - Falscher Anschluss des Ausgangssignals.
SVON-Eingang <Gegenmallinahme> Ausflihrung und Nennwert des Card Motors prifen. Die
verwenden.) Spannungsversorgung aus- und wieder einschalten.
Betrieb erneut prifen, nachdem das SVON-Eingangssignal auf OFF
geschaltet wurde.
Spannungsversor
Pulse input error _Oggggund wieder <Inhalt>Dieser Fehler tritt auf, wenn die Impulssignalfrequenz oder die
(Pulse speed ON schatten oder | 'MPUIsanzahl den spezifizierten Wert Gibersteigt.
error) i <Gegenmallnahme> Impulssignal prifen. Spannungsversorgung oder
zurlcksetzen . . . .
(Pulse overflow (Hierzu den SVOI_\I_—EW?gangs&gnaI OFF und wieder ON schalten und innerhalb der
error) SVON-Eingang Spezifikationen verwenden.
verwenden.)




<Fehlerinhalt> Die Einstellung der Grundparameter und die
Schrittdaten-Einstellung sind nicht korrekt. Priifen, ob die unten
beschriebenen Bedingungen zutreffen.

(1) Referenzposition-Parameterfehler

Fehler in Bezug auf die Daten der Grundparameter - [Card Motor product
number] wurde nicht gewahlt.

Parlalmeter error Spannungsversor | (2) Fehler Schrittdatenparameter
(Origin parameter) Fehler in Bezug auf die Schrittdaten - ,Zielposition“ der Schrittdaten ist
error) OFF und wieder | aufderhalb des Hubbereichs eingestellt oder die ,Positionierzeit”,
(Step Data ON schalten oder | ,Geschwindigkeit®, ,Beschleunigung® oder ,Abbremsung*“ ist auf O eingestellt.
parameter error) | zurlicksetzen (3) Fehler ungiltiger Parameter
(Invalid (Hierzu den - Es ist nicht moglich, die [Target position] und [Positioning time] unter
SVON-Eingang Verwendung der Zykluszeit-Eingabemethode (bzw. die ,Geschwindigkeit®,
parameter ; ; y
verwenden.) .Beschleunigung“ oder ,Abbremsung“ unter Verwendung der
error) Geschwindigkeits-Eingabemethode) fir die nachsten Schrittdaten ausgehend
von der aktuellen Tischposition zu erreichen.
<Gegenmallnahme> Daten der Grundparameter und Schrittdaten prifen.
Betrieb erneut prifen, nachdem die Spannungsversorgung auf OFF und
wieder auf ON geschaltet und das SVON-Eingangssignal auf OFF geschaltet
wurde.
Spannungsversor
Return to gung OFF und <Fehlerinhalt> Der Betrieb wurde unterbrochen, obwohl die Rickkehr zur

origin position
non-execution
error

wieder ON
schalten mit Hilfe
des
SVON-Eingangs
zurlicksetzen.

Referenzposition noch nicht ausgefiihrt wurde.
<Gegenmalinahme> Rickkehr zur Referenzposition nach Ausschalten (OFF)
des SVON-Eingangssignal ausfihren.




17. VorsichtsmaBnahmen fiur Controller und Peripheriegerate
17.1 Konstruktion und Auswahl

& Warnung
1. Die spezifizierte Spannung zufiihren.

Fehlfunktionen und Schaden am Controller kdnnen die Folge sein.

Ist die zugefiihrte Spannung niedriger als die spezifizierte Spannung, wird die Last moglicherweise
aufgrund eines internen Spannungsabfalls nicht bewegt. Bitte berpriifen Sie vor der Verwendung die
Betriebsspannung. Bei einer zu niedrigen Spannung ist der Card Motor u. U. nicht in der Lage, die max.
Kraft zu erzeugen, oder es kénnen Fehlfunktionen auftreten.

2. Das Produkt nicht auBerhalb der angegebenen Betriebsbereichsgrenzen betreiben.
Andernfalls kénnen Brande, Stérungen oder Beschadigungen des Produktes die Folge sein. Lesen Sie
vor dem Gebrauch sorgfaltig die Spezifikationen.

3. Einen Not-Aus-Schaltkreis installieren.
Den Not-Aus-Schalter auflerhalb des Gehduses installieren, damit der Systembetrieb unverziglich
unterbrochen und die Spannungsversorgung abgeschaltet werden kann.

4. Um moglicherweise durch einen Ausfall verursachte Schiaden und Fehlfunktion dieses Produkts
zu vermeiden, ist es sinnvoll, vor dem Einsatz ein Sicherheitssystem (Systembackup) vorzusehen,
wie z.B. Multiplexing der Bauteile und Anlage, ausfallsicheres System usw.

5. Wird bei unerwartet hoher Wirmeentwicklung oder Entziindung, Rauchentwicklung o.A. des
Produkts ein Brand oder die Gefahr von Personenschaden befiirchtet, ist sofort die
Spannungszufuhr fiir das Produkt und das System abzuschalten.

A Achtung

1. SMC-Produkte sind nicht fiir den Einsatz als Geréte im gesetzlichen Messwesen bestimmt.
Die von SMC gefertigten bzw. vertriebenen Messgerate wurden keinen Prifverfahren zur
Typgenehmigung unterzogen, die von den Messvorschriften der einzelnen Lander vorgegeben werden.
Daher diirfen SMC-Produkte nicht fir diejenigen Arbeiten bzw. Zertifizierungen eingesetzt werden, die
gemal den Messvorschriften der einzelnen Lander ordiniert sind.

17.2 VorsichtsmafBnahmen

A Warnung
1. Das Innere des Controllers / der Endstufe nicht beriihren.

Dies kann zu Stromschlag oder Schaden am Controller fihren.

2. Das Produkt nicht mit nassen Handen in Betrieb nehmen oder einstellen.
Es besteht die Gefahr eines Stromschlags.

3. Das Produkt nicht verwenden, wenn es beschadigt ist oder ein Bauteil fehit.
Elektroschock, Brand und Verletzungen kdnnen die Folge sein.

4. Den Controller nicht an andere Antriebe als den Card Motor anschlieBen.
Andernfalls kénnen Antrieb oder Controller beschadigt werden.

5. Achten Sie darauf, nicht von dem Werkstiick erfasst oder geschlagen zu werden, wahrend sich
der Antrieb bewegt.
Es besteht Verletzungsgefahr.

6. Die Spannungsversorgung fiir das Produkt erst einschalten, wenn sichergestellt ist, dass das
Werkstiick sicher in dem Bereich bewegt werden kann.
Die Bewegung des Werkstlicks kann einen Unfall verursachen.
— 84 —
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7. Das Produkt im bestromten Zustand und iiber einen gewissen Zeitraum nach dem Ausschalten
der Spannungsversorgung nicht beriihren, da es heiB ist.
Die hohen Temperaturen kdnnen Verbrennungen verursachen.

8. Uberpriifen Sie vor Installations-, Verdrahtungs- und Wartungsarbeiten die Spannung friihestens
funf Minuten nach dem Abschalten der Spannungsversorgung mithilfe eines Multimeters.
Elektroschock, Brand und Verletzungen kdnnen die Folge sein.

9. Eine falsche Verdrahtung kann zu Fehlfunktionen oder Produktschéaden fiihren. Den Controller
im bestromten Zustand nicht beriihren.
Wenn der Controller im Rahmen von Wartungsarbeiten beriihrt werden muss, ausreichende
MaRnahmen zur Vermeidung statischer Aufladungen treffen.

AAchtung
1. Wenn der Multi-Counter nicht verwendet wird, den Counter-Stecker (mitgeliefert) am

Counter-Anschluss befestigen.
Wenn Fremdkdrper wie z. B. Metallspane in den Counter-Anschluss eindringen, kann ein Kurzschluss entstehen.

2. Vor dem Betrieb des Antriebs unbedingt eine Riickkehr zur Referenzposition durchfiihren.
Wird die Referenzposition nicht eingestellt, funktioniert das Produkt selbst dann nicht, wenn ein
Schrittdatenbefehl gewahlt wurde.

3. Die Positionierzeit, die in die Controller-Software eingegeben und dort eingestellt wird, ist ein
Nenn-Zielwert fiir den Betrieb. Die Positionierzeit kann nicht gewéhrleistet werden.
Der Vorgang ist unter Umstanden noch nicht abgeschlossen, obwohl die eingestellte Positionierzeit
abgelaufen ist. In einem solchen Fall durch Uberwachung der BUSY- und INP-Signale priifen, ob der
Betrieb abgeschlossen ist.

4. Den Wert der bewegten Masse in der Controller-Software entsprechend dem ungeféhren Gewicht
der am Card Motor angebauten Vorrichtungen oder Werkstiicke einstellen.
Wenn der Wert, der in der Controller-Software gewahlt wird und das Gewicht des Werkstiicks
unterschiedlich sind, kann das Produkt vibrieren oder die Positioniergenauigkeit kann abnehmen.

5. Wenn die am Card Motor angebaute Last klein ist (z.B. 100 g oder leichter) und der Card Motor in einer
Zielposition angehalten hat, ist es je nach Betriebsbedingungen méglich, dass der Card Motor
innerhalb des Positioniergenauigkeitsbereichs kontinuierlich nach der Zielposition sucht (Vibration).
Bitte setzen Sie sich mit einem SMC-Ansprechpartner in Verbindung, um dies zu verbessern.

6. BUSY-Ausgangssignal
Das BUSY-Ausgangssignal schaltet auf ON, wenn der Card Motor den Betrieb startet, und es schaltet
auf OFF, wenn die Geschwindigkeit 2 mm/s oder weniger erreicht.
Wenn der Card Motor jedoch mit einer Geschwindigkeit von unter 5 mm/s in Betrieb ist, schaltet sich das
BUSY-Signal eventuell iberhaupt nicht ein.

7. INP-Ausgangssignal.
Sowohl im Positionier- als auch im Schubbetrieb schaltet sich das INP-Signal ein (ON), wenn der
spezifizierte INP-Positionierbereich der eingestellten Zielposition erreicht wird.
Wenn der Tisch im Schubbetrieb den INP-Bereich der Zielposition Uberfahrt und aufierhalb des
spezifizierten INP-Positionierbereichs verbleibt, schaltet sich das INP-Signal wieder aus (OFF).

INP-Signal-Ausgangsbereich

Typ Ausgangsbereich (mm)
LAT3F-~* +/-0,05
LAT3M-* +/-0,1
LAT3-~* +/-0,3




17.3 Installation

& Warnung
1. Den Controller und die Peripheriegerite auf feuerfestem Material installieren.
Bei einer direkten Installation auf bzw. in der Nahe von entziindlichem Material kann ein Brand entstehen.

2. Das Produkt nicht an einem Ort installieren, an dem es Vibrations- und StoBkraften ausgesetzt ist.
Es kann zum Produktausfall und Fehlfunktion kommen.

3. Den Controller und die Peripheriegerate nicht mit einem groBen elektromagnetischen Schiitz
oder sicherungslosen Schalter, der Vibrationen erzeugt, auf derselben Fliche montieren. Auf
verschiedenen Flachen montieren oder den Controller und die Peripheriegerate fern von solchen
Vibrationsquellen halten.

Es kann zum Produktausfall und Fehlfunktion kommen.

4. Den Controller und die Peripheriegerate auf einer ebenen Flache installieren.
Eine verzogene oder unebene Montageflache kann eine UbermaRige Krafteinwirkung auf das Gehause
usw. und somit Probleme verursachen.

17.4 Spannungsversorgung

A Warnung
1. Verwenden Sie zwischen den Leitungen sowie zwischen Spannungszufuhr und Masse eine

Spannungsversorgung mit geringen elektromagnetischen Stoérsignalen.
Bei starken elektromagnetischen Stérsignalen verwenden Sie einen Trenntransformator.

2. Die Spannungsversorgung fiur Controller und 1/O-Signal sollte getrennt sein. Keine
einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung verwenden.
Wird eine einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung verwendet, kann es wahrend der
Beschleunigung oder Abbremsung des Antriebs zu einem Spannungsabfall kommen.

3. Geeignete MaBnahmen zum Schutz vor durch Blitzschlag verursachte Spannungsspitzen treffen.
Erden Sie die Funkenloschung getrennt von Controller und Peripheriegeraten.

4. Die unten stehenden, UL-zertifizierten Produkte fiir direkte Spannungsversorgung (DC) verwenden.
a) Spannungsgeregelter Stromschaltkreis gemar UL508.
Dieser Schaltkreis verwendet die Sekundarspule eines isolierten Wandlers als Spannungsversorgung
und erflllt damit folgende Bedingungen:
- max. Spannung (ohne Last): max. 30 Vrms (Spitzenbelastung 42,4 V)
- max. Stromstarke: max. 8 A (auch bei Kurzschluss)
Mit Kurzschlussschutz (z. B. Sicherung) mit folgenden Werten.

Spannung ohne Last max. Strom (A)
(V Spitze)
0 bis 20 [V] 5,0
. : 100
uber 20 [V] und bis zu 30 [V] Spilzenspannung

b) Schaltkreis (Klasse 2) mit max. 30 Vrms (42,4 V Spitzenspannung), mit Klasse 2-Spannungsversorgung
gemal UL1310 oder Klasse 2-Trafo gemaR UL1585 als Spannungsversorgung.

17.5 Erdung

& Warnung

1. Sicherstellen, dass das Produkt geerdet ist, um die Storungsfestigkeit des Controllers zu gewahrleisten.
Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen, Schaden, Elektroschock oder Brand kommen.
Nicht zusammen mit Ausrustung erden, die starke elektromagnetische Storsignale erzeugt.



2. Einen separaten Erdungsanschluss verwenden.
Erdung der Klasse D verwenden. (Erdungswiderstand maximal 100 Q)

3. Der Erdungsanschluss sollte so nah wie moéglich am Controller liegen und die Erdungskabel
sollten so kurz wie méglich sein.

4. Fiir den eher unwahrscheinlichen Fall, dass der Erdungsanschluss Fehlfunktionen verursacht,
kann er entfernt werden.

17.6 Verdrahtung

A Warnung
1. Vorbereitung zum Anschluss

Vor der Verdrahtung und vor dem Anbringen und Entfemen des Steckers die Spannungsversorgung ausschalten.
Bringen Sie nach erfolgter Verdrahtung eine Abdeckung an den Klemmen an.

2. Die digitalen 1/O-Signaldrahte und Anschlusskabel nicht zusammen verlegen.
Werden die Kabel fiir digitales 1/0-Signal und die Anschlusskabel zusammen verlegt, kénnen die
dadurch entstehenden Fehlfunktionen Rauschen verursachen.

3. Vor dem Einschalten der Spannungsversorgung die korrekte Verdrahtung sicherstellen.
Eine fehlerhafte Verdrahtung fuhrt zu Funktionsstérungen oder kann den Controller bzw. dessen
Peripheriegerate beschadigen, je nach Schwere des Verdrahtungsfehlers.
Vor dem Einschalten der Spannungsversorgung sicherstellen, dass die Verdrahtung korrekt ist.

4. Ausreichend Platz fiir die Kabelverlegung vorsehen
Werden die Kabel mit Gewalt in eine Position gezwungen, kénnen Kabel und Stecker beschadigt werden,
wodurch sie sich I6sen und einen Kurzschluss oder Funktionsstérungen verursachen konnen.
Die Kabel in der Nahe der Stecker oder an der Anschlussstelle des Produkts nicht tiber scharfe Kanten biegen.
Das Kabel so nah wie mdglich an den Steckern befestigen, damit kein mechanischer Zug einwirkt.

17.7 Betriebsumgebung

A Achtung
1. Das Produkt nicht in Umgebungen verwenden, in denen es Staub, Metallstaub, Metallspéinen bzw.

Wasser-, Ol- oder Chemikalienspritzern ausgesetzt sein konnte.
Es kann zu einem Ausfall oder Fehlfunktion kommen.

2. Das Produkt nicht im Wirkungsbereich von Magnetfeldern einsetzen
Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder zu Fehlfunktion kommen.

3. Das Produkt nicht in Umgebungen installieren, in denen brennbare, explosive oder atzende Gase,
Flissigkeiten oder sonstige Substanzen vorhanden sind.
Dies kann zu Branden, Explosionen oder Korrosion fiihren.

4. Strahlungswarme vermeiden, die von starken Warmequellen wie direkter Sonneneinstrahlung
oder Ofen ausgeht.
Dies kann einen Produktausfall des Controllers oder der Peripheriegerate verursachen.

5. Das Produkt nicht in Umgebungen mit extremen Temperaturschwankungen verwenden.
Dies kann einen Produktausfall des Controllers oder der Peripheriegerate verursachen.



6. Nicht in Umgebungen einsetzen, in denen Spannungsspitzen auftreten.
Wenn sich Gerate, die Spannungsspitzen erzeugen (z. B. elekiromagnetische Heber,
Hochfrequenzinduktionséfen, Motoren usw.) in der Nahe des Sensors befinden, kann dessen innerer
Schaltkreis beschadigt oder zerstoért werden. Keine Erzeuger von Spannungsspitzen verwenden und auf
ordnungsgemafe Verdrahtung achten.

7. Weder der Card Motor noch die Controller sind mit einem Blitzschutz ausgestattet.

8. Das Produkt nicht in einer Umgebung installieren, an dem es Vibrationen oder StoRen ausgesetzt ist.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder zu Fehlfunktionen kommen.

9. Bei Verwendung des Produkts mit einem Relais oder Elektromagnetventil miissen diese mit einer
integrierten Funkenléschung ausgestattet sein.

10. Das Produkt keinen starken Lichtquellen wie z.B. direkter Sonneneinstrahlung aussetzen.
Der Card Motor verwendet einen optischen Sensor zur Erfassung der Position. Wird dieser einer starken
Lichtquelle wie direkter Sonneneinstrahlung ausgesetzt, kénnen Fehlfunktionen auftreten. In einem
solchen Fall ein Abschirmblech zum Schutz vor Lichteinstrahlung montieren.

17.8 Wartung

A Warnung
1. Fiihren Sie regelméBige Wartungsarbeiten durch.

Sicherstellen, dass sich die Verdrahtung und Schrauben nicht gelést haben.
Lose Schrauben oder Kabel kénnen zu Funktionsstorungen fiihren.

2. Nach Beendigung der Wartungsarbeiten einen geeigneten Funktionstest durchfiihren.
Bei einem nicht einwandfreien Betrieb (wenn der Antrieb sich nicht bewegt usw.), den Betrieb des
Systems stoppen.
Andernfalls kann es zu einer unerwarteten Fehlfunktion kommen und die Sicherheit kann nicht mehr
gewahrleistet werden.
Zur Bestatigung der Sicherheit der Ausriistung einen Not-Aus-Befehl eingeben.

3. Den Controller und die Peripheriegerate nicht demontieren, modifizieren oder reparieren.

4. Das Innere des Controllers fern von leitfahigen oder entziindlichen Stoffen halten.
Brand oder Explosion kann die Folge sein.

5. Den Isolationswiderstand und die Prifspannung an diesem Produkt nicht priifen.

A Achtung

1. Ausreichend Platz fiir Wartungsarbeiten vorsehen.
Bei der Konstruktion des Systems ist ausreichend Platz fur Wartungsarbeiten vorzusehen.



18. Fehlersuche

Siehe nachstehende Tabelle fur die Fehlersuche.
Wenn keine der genannten Ursachen gefunden wird und der normale Betrieb durch Austauschen eines
Teils wieder aufgenommen werden kann, ist davon auszugehen, dass der Fehler im Produkt liegt.

Das Produkt kann u. U. durch die Betriebsbedingungen (Probleme mit der Anwendung) beschadigt werden.
Bitte setzen Sie sich mit SMC in Verbindung, um geeignete MaRnahmen zu besprechen.

18.1 Betriebsfehler

Mogliche | Suchmethode und Identifizierung
Fehler . GegenmaRnahmen
Ursache moglicher Ursachen
Spannungs- Versorgungsspannung und -strom des Controllers
. . prufen.
- 2 ?
]\c/er:Isorgungs Leuchtet die griine Controller-LED* ", 4. Externe Anschliisse (S. 20)
enier. — 5. CN1: Spannungsversorgungsstecker (S. 22)
Stérung der Priifen, ob die an den Controller L. Siehe Betriebsanleitung des Controllers und
angeschlossene SPS korrekt funktioniert. :
externen Testbetrieb des Controllers mit Hilfe der treffen Sie entsprechende Malinahmen.
Ausriistung Controller-Software. — 7.4 Parallel-1/O-Signale (S. 27 F)
Verdrahtung korrigieren und priifen, ob der
Korrekte Verdrahtung priffen Eingangs-/Ausgangsanschluss der einzelnen
Siehe Betriebsanleitung des Controllers zur S!gnale korrekt ist. .
fehlerhafte Priifung der Verdrahtung und sicherstellen Eine getrennte Spannungsversorgung fiir CN1
Verdrahtung dass kgi ne beschadiaten Drahte oder " | (Controller-Spannungsversorgung) und CN5
Kurzschiiisse vorlie zn (I/0-Signal-Spannungsversorgung) vorsehen.
gen. — 4. Externe Anschliisse (S. 20)
—7.6 Verdrahtung Parallel-I/O-Stecker (Beispiel) (S. 32)
Prifen, ob der Controller einen Alarm
erzeugt hat. Alarmtyp prifen.
S:\edhtereBﬁeetrrlleSti)?er:teslturrég:ee: d(éontrollers Siehe Betriebsanleitung des Controllers und
Alarm wird MaRnahmen P treffen Sie entsprechende Malinahmen.
erzeugt Wenn ein Temperaturfehler erzeugt - lGEi‘la:r:azf;ag; (S 81()8 20)
wurde, obwohl der Card Motor nicht — 4 EXIeTne ANSChUsse (.
Kein Betrieb Ubermafig heil} ist, die Verdrahtung des
salich Card Motors zu Uberprufen.
maogiich. Prifen, ob die Einstellung der Die korrekte Bestell-Nr. und Einbaurichtung des
Fehlerhafte Grundparameter im Controller (Bestell-Nr| angeschlossenen Card Motors einstellen.
Spezifikation | des Card Motors und Einbaurichtung) — 14.2 Fenster fiir die Einstellung der Grundparameter
korrekt ist. (S.61)
. . . ,Monitor Mode* im Uberwachungs-/Test-Fenster der
Duplizierte :\Dﬂlce) dz??lllt?\igle/r?_\?vg’r?felﬁ dw(;aireden im, Test Controller- Software wahlen oder Software beenden.
Fahrbefehle Controller—Soft\’Nare estartet wird — 13.1 Uberblick {iber die Betriebsbefehle (S. 54)
9 ’ — 14.5 Uberwachungs-/Test-Fenster (S. 69)
Die Parallel-1/0O-Signale aktivieren, bevor die
Die Parallel-I/O-Signale wurden aktiviert, | SPannungsversorgung eingeschaltet (ON) und
- i | das ALARM-Signal aktiviert wird.
32??&"&3&%2322“"gi"ir:c‘;:gl‘t‘gtg U"d| Wenn das DRIVE-Signal wahrend des Betriebs
wurden (ON) gang eing ausgeschaltet (OFF) wird, stoppt der Card
Signal-Timing Das DRIVE—éi nal ist wihrend des Motor-Tisch und hélt die Position.
Botiohs us é’schaltet (OFF) (auper | Solle dies erforderlich sein, das DRIVE-Signal
wenn der Ca? d Motor eine erst dann ausschalten (OFF), wenn der
Schubanwendung ausfiihrt) Arbeitsgang abgeschlossen ist.
’ — 13.2 Prozesse des Parallel-1/0O-Betriebs (S. 54)
— 7.4 Parallel-I/O-Signal (S. 27)
Antriebskabel . _ Den Card Motor mit einem Antriebsk.abel an den
nicht ~Actuator cable disconnected” wird im Controller anschlieen und den Betrieb erneut
Fehlerfenster angezeigt. starten, nachdem die Spannungsversorgung des
angeschlossen

Controllers unterbrochen wurde.




Prifen, ob der Controller einen Alarm

Siehe Betriebsanleitung des Controllers und

Al i
eri;m \;wrd erzeugt hat. treffen Sie entsprechende Malinahmen.
ug Alarmtyp prufen. — 16. Alarmabfrage (S. 81 F)
Verdrahtung korrigieren und prtifen, ob der
Korrekte Verdrahtung priffen. E!ngangs—/Ausg.angsanscthss der einzelnen
. . . Signale korrekt ist.
f Siehe Betriebsanleitung des Controllers . .
ehlerhafte - Eine getrennte Spannungsversorgung fur CN1
Verdraht zur Prifung der Verdrahtung und stellen (Controller-Spannungsversorgung) und CN5
creraniing | sie sicher, dass keine beschadigten (I/O—SignaI—SF[:))annun%sversor%un%) vorsehen
Drahte oder Kurzschlisse vorliegen. ", 4. Externe Anschliisse (S. 20)
—7.6 Verdrahtung Parallel-I/O-Stecker (Beispiel) (S. 32)
Die Erdung korrekt vornehmen, Siehe Bgtrlebsanleltung des Controllers und
Rauschen . - treffen Sie entsprechende Malinahmen.
Kabel nicht biindeln.
— 3.4 Montage (S. 18)
Falsche Prifen, ob die Parameterwerte korrekt sind.| ~. . . .
. s : . Die Parameter andern und den Betrieb prifen.
Eingangspara- | Erneut bestatigen, wenn ein geeigneter 9.3 Einstellen der Grund ter (S. 35
meter Controller fiir den Antrieb verwendet wird,| ~ 7> —'S elen dersrundparame er (S. 35)
Der Betrieb Prufen, ob mdglicherweise ein momgntaner
stoppt Spannungsabfall verursacht durch eine
zeitweise. Spannungs- | Zeitweiser Spannungsabfall in der uhangemessene s .
abfall Spannungsversorgung. Spannungsversorgungskapazitat vorliegt oder ob
eine einschaltstrombegrenzte
Spannungsversorgung verwendet wird.
— 3. Technische Daten Controller (S. 15)
Spezifikati Prifen, ob die Einstellung der Die korrekte Bestell-Nr. und Einbaurichtung des
pezifikation Grundparameter im Controller (Bestell-Nr,| angeschlossenen Card Motors einstellen
;::;;net des Card Motors und Einbaurichtung) — 14.2 Fenster fiir die Einstellung der Grundparameter
korrekt ist. (S.61)
Eine Prozessverzégerung der SPS oder
Scanning-Verzégerung des Controllers kann
Signal-Timing | D€ Zeitliche Einstellung der Signale aus Elllrftl'g:]enSSFI:;:’iir\\:ca):!é(r);: .r:].dzdn;s éwlicﬁnt
9 91 der SPS zum Controller prufen. ngangssig enu Ignaistatus
mindestens 2 ms lang beibehalten.
— 11.6 Ansprechzeit der Controller-Eingangssignale
(S. 49)
Die ,Operating Time“ im Menu
Einstellungs- | ,Continuous Operation (Test of multiple | Die Einstellung der ,Operating Time“ &ndern.
fehler steps in a continuous cycle)“ der — 14.5 Uberwachungs-/Test-Fenster (S. 69)
Controller-Software ist zu kurz eingestellt,
Spezifikation | Prufen, ob die Einstellung der Die korrekte Bestell-Nr. und Einbaurichtung des
. Grundparameter im Controller .
nicht angeschlossenen Card Motors einstellen. — 14.2
. (Bestell-Nr. des Card Motors und Fenster fiir die Einstellung der Grund ter (S. 61
geeignet Einbaurichtung) korrekt ist. enster fur die Einstellung der Grundparameter (S. 61)
Die Parameter kénnen durch Andern der
Schrittdaten-Einstellungen abgeandert werden.
Der Card Den Wert fir ,Load Mass* so einstellen, dass er
Motor so nahe wie méglich am Gewicht des am Card
. Prufen, ob die Parameter-Werte Motor montierten Werkstiicks liegt. Wenn der
vibriert. . . . L .
Falsche geeignet sind und das Programm Card Motor weiter vibriert, den Wert fir ,Load

Parameterein-
gabe

korrekt ist.

Prifen und sicherstellen, dass die Werte
fur Zielposition, Positionierzeit und
bewegte Masse korrekt sind.

Mass* reduzieren.

Sobald alle méglichen Ursachen behoben
wurden, die Spannungsversorgung aus- und
wieder anschalten.

Die Parameter nach Bedarf andern und den
Betrieb prufen.

— 9.4 Schrittdaten-Eingabe-Ausfiihrung (S. 36)
— 9.6 Schrittdaten-Einstellung (S. 39)




Der Card
Motor oder
das
Werkstlick
ist lose.

Prufen, ob sich ein Element geldst hat
und sicherstellen, dass der Card Motor
korrekt montiert ist und dass das
Werkstick korrekt am Card Motor-Tisch
montiert ist.

Den Card Motor und das Werkstlck sicher
festziehen. Siehe Betriebsanleitung des Card
Motors LAT3 fiir Details zu den
Anzugsdrehmomenten und zur Fixierung.

Es kann
keine
Kommunika
tion mit dem
Controller
aufgebaut
werden.
(LATC-W2)

USB-
Treiber nicht
installiert

Prifen, ob der USB-Treiber des Wandlers
installiert ist.

Wenn der USB-Treiber nicht installiert wurde,
startet die Treiberinstallation automatisch, sobald
der Wandler an den PC angeschlossen wird.

Fir Details zur Vorgehensweise bei der
Installation siehe
~Software-Installationshandbuch fiir die
Controller-Software LATC-W2*.

* Der USB-Treiber muss fir jeden einzelnen
COM-Anschluss individuell installiert werden.

* Wenn die Installation nicht startet, sobald der
Umsetzer an den PC angeschlossen wird, ist der
USB-Treiber moglicherweise bereits installiert.
Jedem einzelnen Umsetzeranschluss ist eine
spezifische COM-Anschlussnummer zugeordnet.
Prufen, dass die COM-Anschlussnummer mit
dem COM-Anschluss Ubereinstimmt, an den der
Umsetzer angeschlossen ist.

Die COM-Anschlussnummer kann mit dem
Geratemanager des PCs Uberprift werden. Fir
Details zur Prifungsmethode des
COM-Anschlusses siehe ,Installationshandbuch
der Controller-Software LATC-W2*.

Falsche
COM-
Anschluss-
Einstellung

Sicherstellen, dass der korrekte
COM-Anschluss in der
Controller-Software eingestellt ist.

Der COM-Anschluss, der dem Umsetzer
zugeordnet ist, ist je nach verwendetem PC
unterschiedlich. Die COM-Anschlussnummer mit
dem Umsetzer vergleichen, der am PC
angeschlossen ist, und bestatigen. Die
COM-Anschlussnummer kann mit dem
Geratemanager des PCs Uberprift werden. Fir
Details zur Prufung und Einstellung des
COM-Anschlusses siehe ,Installationshandbuch
der Controller-Software LATC-W2".

Anschluss-
fehler

Anschlussstatus bestatigen.

Prifen, dass das Kommunikationskabel, der
Wandler, das USB-Kabel und der PC des
LATCA-Controllers korrekt angeschlossen sind.
Die Kommunikation ist beispielsweise nicht
mdglich, wenn ein Stecker beschéadigt ist.

Prifen, ob die Spannungsversorgung des
Spannungsversorgung des Controllers (LATCA)
eingeschaltet ist (ON).

Die Kommunikation kann bei ausgeschalteter
Spannungsversorgung nicht hergestellt werden.
Jegliche anderen externen Ausristungen (SPS
und Messhardware) aul3er dem
LATCA-Controller, die an den PC angeschlossen
sind, entfernen. (Es besteht die Mdglichkeit, dass
die andere Ausrustung Interferenzen bei der
Kommunikation verursacht.)

Die PC-CPU
ist belegt
oder
Uberlastet

Bestatigen, dass aul3er der
Controller-Software des Card Motors
keine sonstigen Anwendungen in Betrieb
sind und sicherstellen, dass die CPU des

PCs nicht Uberlastet ist.

Alle sonstigen Anwendungen aufder der
Controller-Software des Card Motors beenden.




18.2 Fehler in Position-Geschwindigkeit-Schubkraft

Mogliche Suchmethode und Identifizierung
Aol Ursgache moglicher Ursachen SEERMIEISTE TE
Prufen, ob der Card Motor-Tisch die
Verfahrbewegung zur Referenzposition
Falsche abschlielden kann, wenn die Rickkehr zur . . ) )
Referenzpo- Referenzposition sowohl in Ausfahr- als Den /.-\ntrlebsbetneE) prufen (auf Fremdkorper
sition auch in Einfahrrichtung ausgefiihrt wird. usw. im Produkt prufen).
Die Rickkehr zur Referenzposition
wiederholt durchfiihren, um die
Referenzposition zu prufen.
Prifen, ob die Parameter-Werte und das
Falsche Programm korrekt sind. Alle Paranjeter nach Bedarf &ndern und den
Parameter Prufen und sicherstellen, dass die Werte | Betrieb priifen.
flr Zielposition, Positionierzeit und — 9. Controller-Start-up (S. 34)
Der Antrieb bewegte Masse korrekt sind.
ist von der I Priifen, ob die Einstellung der Die Bestell-Nr. und die Einbaurichtung des Card
Referenzpo- S.pezmkatlon Grundparameter im Controller (Bestell-Nr. | Motors einstellen bzw. korrigieren.
sition nICh.t des Card Motors und Einbaurichtung) — 14.2 Fenster fir die Einstellung der
verschoben geeignet korrekt ist. Grundparameter (S. 61)
Betrieb in Sicherstellen, dass der Card Motor keiner Ein Licht-Abschirmblech zum Schutz
einer starken | starken Lichtquelle ausgesetzt ist, wie z. installieren.
Lichtquelle. B. direktes Sonnenlicht.
Bei der relativen Positionierung bewegt sich der
Eii;Sifu';ﬂ::c;;i;egciif;;; r:?BI:aet:’eb Tisch Uber die eingest.elllte Strecke, ausgehend
auszuflihren, wahrend der Tisch des Card :ic::rr\]:geaslt((t;l(taI\::/a:ﬂ;c;sﬁ;c;r;.slz?ger muss
Signal-Timing II\EAiztcr);lsaESZ? ;Zgg;vrigf;;rﬁ) wurde Tisch-Startposition tatsachlich dqn ist, wo sich
. . . der Tisch vor dem Start des relativen
ausgehend von elngr Position mit elPer Positionierbetriebs befinden soll.
bestehenden Abweichung durchgefuhrt. — 9.4 Schrittdaten-Eingabe-Ausfiihrung (S. 36)
Verdrahtung korrigieren und priifen, ob der
. Eingang/Ausgang der einzelnen Signale korrekt
KF)rrekte Vfardrahtu.ng prufen. ist.
fehlerhafte Siehe .I.3etr|ebsanle|tung des Controllers Eine getrennte Spannungsversorgung fiir CN1
zur Prifung der Verdrahtung und stellen
Verdrahtung Sie sicher, dass keine beschadigten (Contr.oller—Spannungsversorgung) und CN5
Drahte oder Kurzschliisse vorliegen. (I/O-Signal-Spannungsversorgung) vorsehen.
— 4. Externe Anschlisse (S. 20)
—7.6 Verdrahtung Parallel-I/O-Stecker (Beispiel) (S. 32)
Prifen, ob die Einstellung der Die Bestell-Nr. und die Einbaurichtung des Card
Der Card Spezifikation | Grundparameter im Controller (Bestell-Nr. | Motors einstellen bzw. korrigieren.
Motor nicht geeignet | des Card Motors und Einbaurichtung) — 14.2 Fenster fir die Einstellung der
bewegt sich korrekt ist. Grundparameter (S. 61)
. Eine Prozessverzégerung der SPS oder
n!cht auf Scanning-Verzégerung des Controllers kann
(:)'e I.(tc.)rrekte auftreten. Ein Intervall von min. 2 ms zwischen
osition

Signal-Timing

Die zeitliche Einstellung der Signale aus
der SPS zum Controller prufen.
Sicherstellen, dass das DRIVE-Signal
wahrend der Ausfiihrung der Schrittdaten
nicht ausgeschaltet ist (OFF).

Eingangssignalen vorsehen und den
Signalstatus beibehalten.

Wenn das DRIVE-Signal ausgeschaltet wird
(OFF), stoppt der Card Motor-Tisch und halt die
Position.

Das DRIVE-Signal erst dann ausschalten (OFF),
wenn der Arbeitsgang abgeschlossen ist.

— 11.6 Ansprechzeit der Controller-Eingangssignale
(S. 49)

— 7.4 Parallel-I/O-Signale (S. 27)




Prufen, ob die Daten (Schrittdaten,

Die Spannungsversorgung aus- und wieder
einschalten. Die korrekten Daten erneut

Die D P korrek i .
e aterlm grameter) orrekt gespeichert werden eingeben (Schrittdaten, Parameter) und den
wurden nicht | Die Controller-Spannungsversorgung Betrieb priifen
korrekt nicht abschalten und das Kabel nicht 328 pt | ('S 16)
gespeichert. | entfernen, wahrend die Daten = pauere (.
. — 9. Controller-Start-up (S. 34)
gespeichert werden. ) .
— 14.4. Schrittdaten-Einstellfenster (S. 65)
Prifen, ob die Parameterwerte korrekt
Falsche sind. Die Parameter nach Bedarf andern und den
Priufen und sicherstellen, dass die Werte | Betrieb priifen.
Parameter .o . . . . .
flr Zielposition, Positionierzeit und — 9.6 Schrittdaten-Einstellung (S. 39)
bewegte Masse korrekt sind.
Prif e korrek —— -
rfen, dass die korre t? Positionierzeit Die Positionierzeit reduzieren oder die Werte
. und bewegte Masse basierend auf der . .
Betriebsmuster| e . . der bewegten Masse in den Schrittdaten
. . aktuellen Position in Verbindung mit der ..
nicht geeignet. | _. " ) erhéhen.
Der Card Zielposition des Card Motors eingegeben . 9.6 Schrittdaten-Einstellung (S. 39)
Motor wurde. ' '
erreicht
nicht die T Prifen, ob die Einstellung der Die Bestell-Nr. und die Einbaurichtung des Card
Spezifikation . . .
erforderliche| iht Grundparameter im Controller (Bestell-Nr. | Motors einstellen bzw. korrigieren.
Geschwin- ceianet des Card Motors und Einbaurichtung) — 14.2 Fenster fir die Einstellung der
L geelg korrekt ist. Grundparameter (S. 61)
digkeit.
Prufen, ob moglicherweise ein momentaner
Spannungsabfall verursacht durch eine
Spannungs- | Zeitweiser Spannungsabfall in der unangemessene o .
Spannungsversorgungskapazitat vorliegt oder
abfall Spannungsversorgung. . -
ob eine einschaltstrombegrenzte
Spannungsversorgung verwendet wird.
— 3. Technische Daten Controller (S. 15)
Prifen, ob die Parameterwerte korrekt in gifrizzrsgl?;ir nach Bedarf andern und den
hri fi . .
Falsche den Schrittdaten fr den Schubbetrieb |t o' Schubbetrieb die Geschwindigkeit auf
eingestellt sind. . . .
Parameter . . . einen Wert von min. 1 mm/s einstellen.
Prifen, dass in den Schrittdaten der . )
. . — 9.6 Schrittdaten-Einstellung (S. 39)
Schubbetrieb gewahlt wurde. .
— 11.3 Schubbetrieb (S. 46)
Der Schub I Priifen, ob die Einstellung der Die Bestell-Nr. und die Einbaurichtung des Card
. . Spezifikation ) . .
erreicht nicht| nicht Grundparameter im Controller (Bestell-Nr. | Motors einstellen bzw. korrigieren.
den Schub- | geeianet des Card Motors und Einbaurichtung) — 14.2 Fenster fir die Einstellung der
geelg korrekt ist. Grundparameter (S. 61)
Sollwert.
Prufen, ob mdglicherweise ein momentaner
Spannungsabfall verursacht durch eine
Spannungs- | Zeitweiser Spannungsabfall in der unangemessene o .
Spannungsversorgungskapazitat vorliegt oder
abfall Spannungsversorgung.

ob eine einschaltstrombegrenzte
Spannungsversorgung verwendet wird.
— 3. Technische Daten Controller (S. 15)




18.3 Konfigurationssoftware

Problem

Moagliche Ursache
fiir die Fehlfunktion

Suchmethode und
Identifizierung moglicher
Ursachen

GegenmafRnahmen

COM-Anschluss
deaktiviert oder
COM-Anschluss
kann nicht

geoffnet werden.

Kommunikationskabel
nicht an PC
angeschlossen.

Prifen, ob das
Kommunikationskabel an den
PC angeschlossen ist.

Den Controller mit Hilfe des
Controller-Einstellkabels und des
USB-Kabels am PC anschliefien und die
Konfigurationssoftware neu starten.

Anschluss eines
nicht
unterstutzten
Controllers.

Falsche
Controller-Version.

Sicherstellen, dass die
Controller-Version 2.1 oder
hoher ist.

Die Controller-Software der Version 2.0 oder
die Controller-Version 2.1 oder hoher
verwenden.

Kein Controller
ist fur die
Kommunikation
verfligbar oder
keine Antwort
aus dem
Controller.

Der Controller ist
nicht eingeschaltet.

Leuchtet die griine
Controller-LED?

Sicherstellen, dass der Controller mit
Spannung versorgt wird.

— 4. Externe Anschlisse (S. 20)

— 5.CN1: Spannungsversorgungsstecker (S. 22)

Kommunikationskabel
nicht an PC
angeschlossen.

Prifen, ob das
Kommunikationskabel an den
PC angeschlossen ist.

Das Kommunikationskabel an CN3 des
Controllers anschlie3en.
— 2.3. Aufbau des Produkts (S. 12)

Controller-ID nicht im

Prifen, ob die Controller-ID im
Suchbereich der

Suchbereich der Konfigurationssoftware
derart festlegen, dass die Controller-ID

Suchbereich. Konfigurationssoftware . . .

. . . inbegriffen ist.

inbegriffen ist.

Sicherstellen, dass die Die Konfigurationssoftware der Version 2.0
Falsche

Controller-Version.

Controller-Version 2.0 oder
hoher ist.

oder die Controller-Version 2.0 oder héher
verwenden.

Falscher
COM-Anschluss des
PCs, an den das
Kommunikationskabel
angeschlossen ist.

Sicherstellen, dass das
Kommunikationskabel an den
COM-Anschluss
angeschlossen ist, der in der
Konfigurationssoftware
ausgewahlt wurde.

Mit Hilfe der Konfigurationssoftware den
COM-Anschluss wahlen, an den das
Kommunikationskabel angeschlossen ist.
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