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LECAG6 Serie/Controller
1. Sicherheitshinweise

Diese Sicherheitshinweise sollen vor gefahrlichen Situationen und/oder Sachschaden schitzen.

In den Sicherheitshinweisen wird die Gewichtung der potenziellen Gefahren durch die Warnhinweise
»2Achtung®, ,Warnung“ oder ,Gefahr" bezeichnet.

Diese wichtigen Sicherheitshinweise miissen zusammen mit interationalen Sicherheitsstandards (ISO/IEC), den
japanischen Industriestandards (JIS)*1) und anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden*2).

*1) ISO 4414: Fluidtechnik - Allgemeine Regeln und sicherheitstechnische Anforderungen an Pneumatikanlagen und deren Bauteile

Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittlerem Risiko, die schwere Verletzungen oder den I
Warnung

ISO 4413: Fluidtechnik - Ausfiihrungsrichtlinien Hydraulik

IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen - Elektrische Ausriustung von Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)
ISO 10218-1992: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen

JIS B 8370: Grundsatze fir pneumatische Systeme

JIS B 8361: Grundsatze fir hydraulische Systeme

JIS B 9960-1: Sicherheit von Maschinen - Elektrische Ausriistung von Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)

JIS B 8433-1993: Industrieroboter, Sicherheitsanforderungen usw.

*2) Gesetze zur Gesundheit und Sicherheit am Arbeitsplatz usw.

Achtung verweist auf eine Gefahr mit geringem Risiko, die leichte bis mittelschwere:
Achtung

Verletzungen zur Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird. -
L}
Tod zur Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird. 1
Gefahr verweist auf eine Gefahr mit hohem Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur _
Gefahr - o
Folge hat, wenn sie nicht verhindert wird.

Wamung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitidt bzw. Eignung des Produkts ist die Person, die das System erstellt oder

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

. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau einzelner Komponenten diirfen erst dann

4, Bitte wenden Sie sich an SMC und treffen Sie geeignete Sicherheitsvorkehrungen, wenn das Produkt unter

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 tberprift wird.

Die Erfillung 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 Gberpriifen und dabei im
Zuge der Systemkonfiguration alle Moglichkeiten eines Gerateausfalls ausreichend berticksichtigen.

Das hier beschriebene Produkt kann bei unsachgemaler Handhabung gefahrlich sein.
Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und Anlagen, einschlieRlich der Produkte von SMC, diirfen
nur von entsprechend geschultem und erfahrenem Personal vorgenommen werden.

vorgenommen werden, wenn die Sicherheit gewahrleistet ist.

Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen durfen erst dann ausgefihrt werden, wenn alle Malinahmen
Uberpriift wurden, die ein Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen Objekts verhindem.

Vor dem Ausbau des Produkts missen vorher alle oben genannten Sicherheitsmalinahmen ausgefihrt und die
Stromversorgung abgetrennt werden. Auflerdem missen die speziellen Sicherheitshinweise fur alle entsprechenden Teile
sorgfaltig gelesen und verstanden worden sein.

Vor dem emeuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MalRhahmen zu treffen, um unvorhergesehene Bewegungen des
Produkts oder Fehifunktionen zu verhindem.

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 Kemenergie, Eisenbahnen, Luft- und
Raumfahrttechnik, Schiffen, Kraftfahrzeugen, militarischen Einrichtungen, Verbrennungsanlagen, medizinischen Geraten oder
Freizeitgerdten eingesetzt werden oder mit Lebensmitteln und Getranken, Notausschaltkreisen, Kupplungs- und
Bremsschaltkreisen in Stanz- und Pressanwendungen, Sicherheitsausriistungen oder anderen Anwendungen in Kontakt
kommen, die nicht fiir die in diesem Katalog aufgefiihrten 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 regelmaRige Funktionspriifung erfordem.
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Serie LECAG6 / Controller
1. Sicherheitshinweise

VAN Achtung

Das Produkt wurde fiir die Verwendung in der herstellenden Industrie konzipiert.

Das hier beschriebene Produkt wurde fir die friedliche Nutzung in Fertigungsunternehmen entwickelt.
Wenn Sie das Produkt in anderen Wirtschaftszweigen verwenden mdochten, missen Sie SMC vorher
informieren und bei Bedarf entsprechende technische Daten aushandigen oder einen gesonderten Vertrag
unterzeichnen.

Wenden Sie sich bei Fragen bitte an SMC.

Haftungsausschluss/Bestimmungserfillung

Das Produkt unterliegt den folgenden Bestimmungen zu ,Gewahrleistung und Haftungsausschluss® und
zur ,Einhaltung von Vorschriften®.

Lesen Sie diese Punkte durch und erklaren Sie |hr Einverstandnis, bevor Sie das Produkt verwenden.

Beschrankungen der Gewahrleistung und Haftungsausschluss

Die Gewahrleistungsfrist betrdgt ein Betriebsjahr, gilt jedoch maximal bis zu 18 Monate nach
Auslieferung dieses Produkts. *3)

Das Produkt kann zudem eine bestimmte Haltbarkeit oder Reichweite aufweisen oder bestimmte
Ersatzteile bendtigen. Bitte erkundigen Sie sich bei lhrer ndchstgelegenen Vertriebsniederlassung.

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

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

Lesen Sie vor der Verwendung von SMC-Produkten die Gewahrleistungs- und Haftungsausschluss-
bedingungen sorgfaltig durch, die in den jeweiligen spezifischen Produktkatalogen zu finden sind.

*3) Diese 1-Jahres-Gewihrleistung gilt nicht fiir Vakuumsauger.
Vakuumsauger sind VerschleiBteile, fiir die eine Gewahrleistung von 1 Jahr ab der Auslieferung gilt.
Diese Gewabhrleistung wird auch nicht wirksam, wenn ein Produkt innerhalb der Gewahrleistungsfrist
durch die Verwendung eines Vakuumsaugers verschleiBt oder aufgrund einer Zersetzung des
Gummimaterials ausfallt.

Einhaltung von Vorschriften

Beim Export des Produkts sind die Vorgaben des japanischen Ministeriums flr Wirtschaft, Handel und
Industrie (Kontrollgesetze zu Transaktionen in auslandischer Wahrung) strikt zu beachten.

-5-
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2. Uberblick iiber das Produkt

2.1 Produktmerkmale

Es folgt ein Uberblick tiber die wichtigsten Funktionen des Controllers:

B Antriebssteuerung

Durch Steuerung des Motors ist das Positionieren und der Betrieb mit einer spezifischen Geschwindigkeit und
einer spezifischen Antriebskraft maoglich.

Bl Betrieb mit spezifischer Kraft

Steuerung der Schubkraft und der Haltekraft des Antriebs.

B Getrennte Spannungsversorgung

Gefrennter ~ Spannungsversorgungseingang  fir  Anfriebs-Spannungsversorgung  und  Steuerungs-
Spannungsversorgung. Selbst wenn die Spannungsversorgung flir den Antrieb ausgeschaltet ist, geht die
Information Uiber die Encoderposition nicht verloren, wahrend die Steuerungs-Spannungsversorgung eingeschaltet ist
und die serielle Kommunikation verfuigbar ist.

W Rickkehr zur Referenzposition

Der Antrieb wird in seine Referenzposition zurtickgebracht, indem ein einzelnes Signal gesandt wird.

B Alarm-Erfassungsfunktion

Erfasst automatisch anormale Bedingungen und gibt das entsprechende Alarmsignal Uber die serielle Schnittstelle
und den parallelen /O aus. Die Alaminformation (max. letzten 8 Alarme) werden im Controller-Speicher
gespeichert.

B 64 Schrittdaten
Controller-Steuerung anhand der Schrittdaten, die per Parallel-/O-Eingabe spezifiziert werden.
Fir jedes Betriebsmuster konnen verschiedene Parameter eingestellt werden.

B Area-Ausgang
Der Area-Ausgang wird aktiviert, wenn die Antriebsposition innerhalb des als ,Area1“ und ,Area2” spezifizierten
Bereichs in den Schrittdaten liegt.

B Dateneingabe-Methode

Parametereinstellung, Statustiberwachung, Testlauf und Alarm-Reset Uber die serielle Kommunikation
entweder mit einem PC (mit installierter Controller-Software) oder der Teaching Box maglich.

B _Easy Mode* und ,Normal Mode*

Die Controller-Software und die Teaching Box kénnen in zwei Modi betrieben werden. Im ,Easy Mode® ist fir
den Betrieb nur das Einstellen von Geschwindigkeit, Position usw. erforderich. Im ,Normal Mode* hingegen ist

eine detaillierte Einstellung mdglich.

/\ Achtung

Die Bedienungsanleitung so aufbewahren, dass jederzeit Einsicht genommen werden kann. Diese Anleitung und die
Anleitungen der Teaching Box sowie der Controller-Software enthalten wichtige Hinweise zur Installation und Fehlersuche.

-6-
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2.2 Bestellschliissel

Die Bestell-Nr. dieses Produkts lautet wie folgt:
LECAGNLILI—L]

Controller &—

kompatibler Motor ¢—— Bestell-Nr. Antrieb
A | Servomotor (24 V DC) (,LE" bis ,Hub“ der Antriebs-Bestell-Nr.)
Zahl der Schrittdaten e— Beispiel: Wenn ,LESH16RAJ-50BS-R16N1D*
6 | 64 Daten die vollstandige Bestell-Nr. ist, muss hier
Parallel-/0-Ausfihrung -,LESH16RAJ-50" eingetragen werden.
N | NPN l/O-Kabelldnge @—
P | PNP - | ohne
1 1,5m
8 3m e DIN-Schiene
o om - Montage nicht méglich

Montage moglich

/\Achtung

Controller und Antrieb werden werkseitig eingestellt. Sicherstellen, dass die Kombination aus

Controller und Antrieb korrekt ist.

<Vor der Verwendung folgende Punkte prifen.>
(1) Prifen, ob die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes
Diese muss mit der des Controller-Typenschilds tbereinstimmen.
(2) Prufen, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). / ”
(1) 4
{ LESH16RAJ-50 J

(2)

-7-
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2.3 Produktkonfiguration

Der Controller ist wie folgt konfiguriert:

(*1)

eElektrischer Antrieb

1)

eController

;’:oAntriebskabeI
. (Robotikkabel)

Bestell-Nr: LE-CA-

(*3)

Controller-Spannungs-
versorgung 24V DC

e Spannungsversorgungsstecker
<verwendbar Kabelgroe>
AWG20 (0,5 mm?)

(*1)

"o 1/0-Kabel
Bestell-Nr.: LEC-CN5-o

. (*3)
Spannungsversorgung
24V DC

e Teaching Box
(mit 3 m-Kabel)

Bestell-Nr:
LEC-T1-3EGO

e Kommunikations-
kabel

eUmsetzer

. (*2)
Einheit

e USB-Kabel
(A-miniB)
eController-Software-Set
(Controller-Software
Kommunikationskabel,
Umsetzer und
USB-Kabel sind inbegriffen.)

Bestell-Nr.: LEC-W2

(*1) Diese Artikel sind inbegriffen, wenn sie tUber den Bestellschliissel ausgewahlt werden.
(*2) Die aktuelle Version der Controller-Software verwenden.

Aktualisierung die neueste Version auf der SMC-Webseite  http:/mww.smcworld.com/ herunterladen.

(*3) In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit

einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

/!\Warnung

Die Anschliisse wie in Abschnitt 4 und in den Zeichnungen auf Seite 16 erlautert prifen. Dabei
besonders auf die Hinweise in Abschnitt 13, Seite 53 achten.
Den Anschluss per USB-Kabel Giber den Umsetzer an das PC-Kommunikationskabel vornehmen.

Die Teaching Box nicht direkt an den PC anschlief3en.
Fir den Anschluss des Controllers kein LAN-Kabel verwenden, da ansonsten der Controller
beschadigt wird.

-8-
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2.4 Inbetriebnahme
Vor der Verwendung des Controllers die Kabel anschlief3en und folgende Schritte zur Inbetriebnahme beachten.
(1) Verpackungsinhalt priifen

Beim erstmaligen Offnen des verpackten Produkts: Verpackungsinhalt priifen und sicherstellen, dass
Controller, Typenschildangaben, Zubehérmenge usw. korrekt sind.

Position Anzahl
Controller (LECA6ooo-o) 1Einheit |  Controller 1/0-Kabel
Spannungsversorgungsstecker | 1 Stk. | B
I/0-Kabel®) (LEC-CN5-0) 1 Stk. Antriebskabel
Antrieb(" 1Einheit B F— Y
Antriebskabel) 1 Stk. = o=y
(LE-CA-o-n)

() Diese Positionen sind enthalten, wenn ein Set mit Controller und Antrieb bestellt wurde.

Option Teaching Box
'"ﬁ Controller-Einstellset
Teaching Box (Bestell-Nr.: LEC-T1-30Go) ﬁ*-i‘*
Controller-Einstellset (Bestell-Nr.: LEC-W2) .:ﬁ .
[Controller-Software, Kommunikationskabel, id

& iy
-

E

USB-Kabel und Umsetzer sind inbegriffen.]

* Bei fehlenden oder beschadigten Teilen bitte das Vertriebsbliro kontaktieren.

(2) Installation

Siehe ,,3.4 Installation (Seite 14)“

(3) Verdrahtung und Anschluss

Kabel usw. an den Stecker (CN1 bis CN5) des Controllers anschlie3en.

Siehe ,,4 Schema externe Verdrahtung (Seite 16)“ fir die Verdrahtung der Stecker.

.

Stecker



(4) Alarm ,,Power ON" (Fehler)
Sicherstellen, dass der Not-Aus-Schalter nicht aktiviert ist und 24 V DC Spannung zufthren.

LED-Farbe Status Funktion

gran normal POWER
rot Fehler ALARM

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

Wenn jedoch die LED [ALM] rot leuchtet, ist der Controller-Status im Alarmstatus (Fehler).

AAchtung

Bei Alarmzustand (Fehler):

Einen PC oder die Teaching Box an die CN4 Kommunikationsschnittstelle anschlieRen und die
Alarmdetails priifen. Anschlielend die Fehlerursache beheben, siehe hierzu ,,12. Alarmerfassung
(Seite 48)“.

* Siehe Anleitungen der Controller-Software oder Teaching Box fiir Einzelheiten zum Alarm.

(5) Einstellen des Betriebsmusters
Das Betriebsmuster (Schrittdaten, grundlegende Parameter und Ruckkehr zur Referenzposition)

mithilfe eines PCs (Controller-Software) oder der Teaching Box einstellen.

B PC (Normal Mode) | Teaching Box
TEAGHING BoX (L2

Siehe Anleitungen der Controller-Software oder Teaching Box flr Einzelheiten zum Einstellen des
Betriebsmusters.

(6) Testbetrieb (Antriebseinstellung)
Siehe Anleitungen der Controller-Software oder Teaching Box fir Einzelheiten zur Durchfihrung vom
Testbetrieb.



3. Angaben zum Produkt

3.1 Technische Daten

Der Controller hat folgende technische Daten:

Position

Technische Daten

kompatibler Motor

Servomotor (24 V DC)

Spannungsversorgung ")
(*3)

Versorgungsspannung: 24 V DC +/- 10 %
max. Leistungsaufnahme: 3 A (Spitze 10 A) (2
(fir Motorantriebsleistung, Steuerungsleistung,

Motorbremse)

Paralleleingang

11 Eingange (Optokoppler)

Parallelausgang

13 Ausgange (Optokoppler)

kompatibler Encoder

inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/ Umdrehung)/Z-Phase

Serielle Kommunikation

Erfullt RS485.

Speicher EEPROM
LED-Anzeige 2 LEDs (griin und rot)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fir Zwangsentriegelung
I/O-Kabel: max. 5 m
Kabellange .
Antriebskabel: max. 20 m
Klhlsystem natirliche Luftkihlung

Betriebstemperaturbereich

0 — 40 °C (nicht gefroren)

Luftfeuchtigkeitsbereich

max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)

Temperaturbereich/Lagerung

-10 — 60 °C (nicht gefroren)

Lager-Luftfeuchtigkeit

max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)

Isolationswiderstand

zwischen externen Klemmen und Gehause:
50 mQ (500 V DC)

Gewicht

150 g (Schraubenmontage)
170 g (DIN-Schienenmontage)

(*1) Die Spannungsversorgung des Controllers darf nicht einschaltstrombegrenzt sein.

(*2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell.
Siehe Technische Daten des jeweiligen Antriebs flir weitere Informationen.
(*3) In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und
Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.




3.2 Bauteile

Im Folgenden werden die einzelnen Bauteile beschrieben:

Seite (Controller-Version)

(@ec™T]
oo H—(2)
=
o | LH—(3)
} o —Ev_1]
(5) r SL850009!
C¥2
w =111 (6)  Schid mitder Controller-Version
R ‘all Beispiel: Controller-Version ,SV1.00
s [ T——(7)
_J t\_A )
(10) T Anschluss seitlich
Nr. | Symbol Bezeichnung Beschreibung
Spannungsversorgung eingeschaltet/Kein Alarm:
leuchtet grun.
Daten schreiben (Schrittdaten, Parameter) Schreiben
/blinkt grin
] PWR Spannungsverﬁorgungs- | A Achtung |
LED (grin) Die Controller-Eingangsspannungsversorgung nicht
abschalten und das Kabel nicht entfernen, wahrend
die Daten geschrieben werden (LED blinkt griin).
*Die Daten (Schrittdaten, Parameter) werden
ansonsten nicht korrekt geschrieben.
2 ALM Spannungsversorgungs-LED (rot) | Spannungsversorgung eingeschaltet/Alarm: leuchtet rot.
3 CN5 Parallel-l/O Fur den Anschluss der SPS mit dem I/O-Kabel.
Stecker (26 Pins) (11 Eingadnge und COM, 13 Ausgange und COM)
Serieller 1/0 . .
4 CN4 Stecker (8 Pins) Fir dem Anschluss von Teaching Box, PC usw.
5 CN3 Encoder-Stecker (16 Pins)
Motor-Spannungsstecker Fir den Anschluss des Antriebskabels.
6 CN2 .
(4 Pins)
Fir den Anschluss der
Controller-Spannungsversorgung (24 VV DC) an den
7 CNA Spannungsversorgungsstecker | Spannungsversorgungsstecker.
(7 Pins) COM-Spannung (-), Motorspannung (+),
Steuerungsspannung (+), EMG (+), Motorbremse (+),
regenerativer Ausgang (+), regenerativer Ausgang (-)
8 ) Typenschild flr kompatiblen Das Typenschild gibt das jeweilige Antriebsmodell an.
Antrieb Zeigt auch die Art des parallelen 1/0 an (PNP/NPN).
9 - Controller-Schild Das Typenschild gibt die Bestell-Nr. des Controllers an.
10 ) FG Funktionserde
12 -




3.3 AuBenabmessungen

Die AuRenansicht des Produkts ist wie folgt:
(1) Schraubenmontage (LECA6o0-0)

(81.7
Bas 35 66
fir 31 s
Gehausemontage
©

150
132
141

L 48
fur Gehausemontage

(2) DIN-Schienenmontage (LECA600D-0)

(81.7) (115)
66
Sl
- b
5
= ©
S | o
€0 .
o | €
c 1.
o <
=
c P -
2EEE
857" |5
5% i
S8 g
° 3 j
Q)&
,E ) 0>.> 35 mm DIN-Schienenmontage mdglich
o o
5 !§ ®
2is %
o
1 i
-
(91.7)




3.4 Installation
(1) Installation
Es gibt zwei Montagearten fir den Controller: Schraubenmontage und DIN-Schienenmontage.

Es folgt eine Beschreibung der Installation fir beide Arten:

(1) Schraubenmontage (LECA600-0) (2) DIN-Schienenmontage (LECA600D-0)
(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene)

DIN-Schiene

Erdungskabel ist verriegelt.

Erdungskabel Erdungskabel

Einschraubrichtung |:>

1

DIN-Schiene

ﬂI

Einschraubrichtung :ﬁ'

Den Controller in die DIN-Schiene einhaken
und den Hebel in Abschnitt A zum Verriegeln
in Pfeilrichtung drlicken.

(2) Erdungsanschluss
Das Erdungskabel wie in der Abb. gezeigt mit einer Schraube festziehen.

= M4-Schraube

.~ Kabel mit Quetschkabelschuh
@y Zahnscheibe

Controller

/\ Achtung

Die M4-Schraube, das Kabel mit Quetschkabelschuh und die Zahnscheibe miissen separat bereitgestellt werden.

Den Controller zum Schutz vor elektromagnetischen Storsignalen erden.




/\ Achtung

(1) Die Erdung muss Uber einen separaten Erdungspunkt erfolgen. Die Funktionserdung darf einen

Widerstand von 100 Q nicht tGberschreiten.

(2) Der Querschnitt des Erdungskabels muss groRer als 2 mm? sein.
Der Erdungspunkt sollte so nah wie moglich am Controller liegen, um die Aderlange so kurz wie
moglich zu halten.

Controller anderes Gerat Controller anderes Gerat
T T @)
empfohlene Erdung fehlerhafte Erdung

(3) Installationsort

Den Controller an einem geeigneten Ort installieren, an dem die Umgebungstemperatur 40 °C nicht
Uberschreitet.

Wie die nachfolgenden Zeichnungen zeigen, muss der Controller an einer vertikalen Wand mit einem Freiraum von
min. 30/50 mm ober- und unterhalb des Controllers installiert werden. Den Controller vertikal an der Wand
montieren. Dabei auf der Ober- und Unterseite des Controllers einen Freiraum von min. 60 mm zum AnschlieRen
und Entfernen des Kabels vorsehen. Zwischen der Vorderseite des Controllers und der Abdeckung (Deckel)
einen Freiraum von min. 60 mm vorsehen, um die Tasten und Schalter betatigen zu kénnen.

Nicht in Schalttafeln einbauen, in denen starke Vibrationsquellen (z. B. groRer elektromagnetischer Schiitz oder

Leistungsschalter) montiert sind.

min. 0 mm: AntriebsgréRe 16 oder kleiner *
min. 10 mm: Antriebsgrof3e 25 oder gréRer

% W //// / ] Abdeckung (Deckel) NN\
5 - . N\
B N

Controller
1M
\
\
N
a ted — = "?\
Controller min. 30 mm (Schraubenmontage) min. 60 mm
min. 50 mm (DIN-Schienenmontage)
% Z al N
/N Achtung

Das Produkt auf einer flachen Oberflaiche montieren. UbermaRige Krafteinwirkung auf das Gehause
beschadigt den Controller.




4. Schema externe Verdrahtung

Es folgt eine Darstellung der Anschlisse der einzelnen Stecker (CN1 bis CN5).

4.1 CN1: Spannungsversorgungsstecker

Controller Controller-Spannungs-
versorgung 24 V DC
Netzanschlusskabel
CN1 EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEENS

(Die Spannungsversorgung 24 VV DC und das Anschlusskabel sind separat bereitzustellen.)

* Siehe ,,56. CN1: Spannungsversorgungsstecker (Seite 18)“ fiir die Verdrahtung des CN1-Steckers.

/N\Achtung

Die Spannungsversorgung des Controllers (24 V DC) darf nicht einschaltstrombegrenzt sein.

4.2 CN2: Motor-Spannungsstecker und CN3: Encoder-Stecker

Den Controller und den Antrieb mit dem Antriebskabel (LE-CA-o-o) anschliel3en.
Controller

CN3 I Zylinder
I Antriebskabel
Motor
CN2 _I

4.3 CN4: Kommunikationsschnittstelle
(1) Anschluss an die Teaching Box

Controller [:]

(3 m-Kabel inbegriffen)

Teaching Box

CN4



(2) Anschluss an PC

*Controller-Einstellset
(Controller-Software, Kommunikationskabel,
USB-Kabel und Umsetzer sind inbegriffen.)

Controller Umsetzer
\ USB-Kabel
Kommunikations (A-miniB-Stecker) ,
o kabel —
| |
PC

(Der PC ist separat bereitzustellen.)

4.4 CN5: Paralleler 1/0-Stecker

Controller
SPS usw.

I/O-Kabel

CN5

(Die SPS usw. ist separat bereitzustellen.)

* Siehe ,,6.4 Verdrahtungsbeispiel Parallel-1/O (Seite 27)“ fiir die Verdrahtung des CN5-Steckers.
* Siehe ,,6.3 Details Parallel-/O-Signal (Seite 24)“ flr nahere Angaben zu den einzelnen

Parallel-1/0-Signalen.



5. CN1: Spannungsversorgungsstecker
5.1 Technische Daten Spannungsversorgungsstecker
Der Spannungsversorgungsstecker hat folgende technische Daten.

Spannungsversorgungsstecker )

-
- .‘I"I»‘

A
==
oggg
=0

Klemmen

Funktion

Bezeichnung

ov

gemeinsame Masse (-)

M24V,C24V,EMG und BKRLS

Positive Spannung fur die Spannungszufuhr

M24V Motorspannung (+) ) .
des Antriebsmotors uber den Controller
cav Steuerungsspannung (+) | Positive Steuerungsspannung
EMG Stopp-Signal(+) Positive Spannung fiir Stopp-Signal Freigabe
BKRLS Entriegelung (+) Positive Spannung flr Entriegelung der Motorbremse
RG+ regenerafiver Ausgang (+) | Keine Anschliisse erforderlich
RG- regenerativer Ausgang (-) | (Risiko von Produktschéaden)

5.2 Technische Daten elektrischer Anschluss
Der elektrische Anschluss muss die folgenden Spezifikationen erflllen:

(“Hersteller: Phoenix Contact K.K. (Bestell-Nr.: FK-MCO0.5/7-ST-2.5)

Position Technische Daten
verwendbare | AWG20 (0,5 mm?): Einzelleitung, keine Isolierungshiilse, verdrillter Draht mit
. Klemmenschiene
KabelgroRe * Nenntemperatur fur Isolierungsbeschichtung: 60 °C oder héher.
abisolierter 7 7777
Kabelabschnitt max. @25 1 g >
8 mm

* Nur den abisolierten Abschnitt des Elektrokabels in den Spannungsstecker einflhren.

/\ Achtung

Nicht mehr als ein Elektrokabel an eine Klemme anschlieRen.

Nach Abschluss der Verdrahtung des Spannungsversorgungssteckers, diesen an den CN1-Stecker des

Controllers anschlieRen.

Siehe ,,5.3 Anschluss des Spannungsversorgungssteckers (Seite 19)“ fir nahere Angaben zur
Verdrahtung des Spannungsversorgungssteckers.

Controller

Spannungsversorgungsstecker

angeschlossen an CN1




5.3 Verdrahtung des Spannungsversorgungssteckers

Den Spannungsversorgungsstecker an die 24 V DC-Spannungsversorgung des Controllers anschlief3en
(siehe Schritte (1) (2) und (3)). Im Anschluss den Spannungsversorgungsstecker in den CN1-Stecker des
Controllers einfuhren.

(1) Anschluss der Spannungsversorgung

Den Pluspol der 24 VV DC-Spannungsversorgung des Controllers an C 24 VV und M 24 V anschliel3en.
Den Minuspol dieser Spannungsversorgung an die 0 V-Klemme anschlieRen.

@_Offnen/SchlieRen-Hebel

Diese Hebel mit einem Spezialschraubendreher o.
A. driicken und die Elektrokabel in die Offnungen
einfuhren

Spannungsversorgungsstecker *Phoenix-Spezialschraubendreher (empfohlen)
(Bestell-Nr.: SZS 0,4 x 2,0)

Kabeleingang

RG-
RGH
BK RLS
EMG

[¥)

Cc24v
M 24V
0V

2 1

24\  Spannungsversorgung
D oV des Controllers

aooooann

/N\Achtung

Als Controller-Eingangsspannungsversorgung (24 V DC) eine Spannungsversorgung mit einer Kapazitat
verwenden, die min. der ,momentanen max. Leistung“ der Antriebsspezifikation entspricht. Keine
einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung verwenden.

(2) Verdrahtung des EMG-Anschlusses

Der EMG-Anschluss wird vom Benutzer installiert und dient dazu, den Antrieb unter anormalen Bedingungen
zu stoppen.

Siehe ,,5.4 Not-Halt (Seite 20)“ fiir Verdrahtungsbeispiele fir EMG-Anschluss.

(3) Verdrahtung der Bremsenfreigabe

Einen Entriegelungsschalter fiur das Einstellen von Antrieben mit Motorbremse und das Zurticksetzen im Notfall
verwenden.

* Der Schalter (24 V DC, Kontaktbelastbarkeit: min. 0,5 A) muss separat bereitgestellt werden.

Eine Klemme des Entriegelungsschalters muss an die 24 V DC-Spannungsversorgung angeschlossen werden
und die andere an die BK RLS-Klemme. Bei Aktivierung dieses Schalters wird die Entriegelung der Motorbremse
erzwungen.

Spannungsversorgungsstecker

RG-
RG+
BK RLS
EMG

= Entriegelungsschalter

c24v
M24V
ov

[
24\ Spannungsversorgung des

oV Controllers

aooann

o

/\ Achtung

1. Bei Antrieben ohne Motorbremse ist es nicht erforderlich, die BK RLS-Klemme zu verdrahten.

2. Der BK RLS-Klemme (Entriegelung) wahrend des normalen Betriebs keine Spannung zufiihren.
Die 24 V DC-Versorgung der BK RLS-Klemme (Entriegelung) ist nur fiir die Einstellung und das Zuriicksetzen
im Notfall erforderlich.




5.4 Not-Halt-Schaltkreise
eDer Controller kann eine kontrollierte Ausschaltung durch Unterbrechen der 24 V DC-Spannungsversorgung
von der EMG-Klemme herbeifihren. Bei einer kontrollierten Ausschaltung verzdgert der Controller den
Antrieb mit dem jeweils max. Verzogerungswert fir jeden Antrieb.
eDer Stopp-Schalter an der Teaching Box flhrt bei Aktivierung eine kontrollierte Ausschaltung herbei.

eUm eine Not-Ausschaltung vorzunehmen, die 24 VV DC-Spannungszufuhr zum Motor (M 24 V) unterbrechen.

(1) Beispiel Schaltkreis 1 - einzelner Controller mit Teaching Box

Wenn die Teaching Box an den Controller angeschlossen ist, wird der Stopp-Schalter an der Teaching

Box wirksam.
Teaching Box
Controller (mit 3 m-Kabel)
Teaching Box ist
angeschlossen. Stopp-Schalter
L CN4| &t
H d ‘
|| Stopp-Signal [« |
""" Teaching Box |
i ist nicht !
' angeschlossen. |
CN1
E oy externe Not-Aus-Schaltung
—E EMG  ~
d Sy C 24V L
M24 Vv 24\  Spannungsversorgung
(=
35;2?;32933_ g oY ov des Controllers
stecker
/!\Warnung

Der Stopp-Schalter der Teaching Box ist nur fir den Controller wirksam, an den sie angeschlossen ist.
Wenn der Befehl zum Abschalten eingeht, stoppt der Controller mit max. Verzégerungsgeschwindigkeit

und der Motor wird ausgeschaltet.




(2) Beispiel Schaltkreis 2 - mehrere Controller (Stopp-Relaiskontakt (1))

Wenn das System, in dem der Controller installiert ist, Gber einen Not-Aus-Schaltkreis fir das gesamte
System verfugt, oder wenn das System mehrere Controller mit individueller Spannungsversorgung hat,
sind Relaiskontakte zwischen der 24 V DC-Spannungsversorgung des Controllers und der EMG-Klemme

des Spannungsversorgungssteckers erforderlich.

(Schaltkreisbeispiel) *Die nachfolgende Abb. zeigt den Stopp-Zustand.

24V DC 0
Reset-Schalter Ry
fur Stopp
"hl-\_ > °
Stopp-— w
Schalter
Ry - Funkenldschung

Spannungsversorgungsstecker
(der 1. Controller)

RG- |g
RG+ | ()

BKRLS | Ry
EMG |

C24V
M 24V | = 24\ Spannungsversorgung

oV D oV des Controllers

Spannungsversorgungsstecker
(der 2. Controller)

RG- |4
RG+|Q (=)
BK RLS | Ry
EMG LC
Cc24V v}
M 24 V 5 24\ Spannungsversorgung
ov|g =) ov des Controllers
Spannungsversorgungsstecker '
(der 3. Controller) !
RG- |G E
RG+|C =) '
BK RLS | Ry
EMG |
c24v|g [
M 24 V| 24\  Spannungsversorgung
ovlg o) oV des Controllers

Bei dem Relais muss es sich um ein Sicherheitsrelais handeln oder es muss von einem Sicherheitsrelais
Uuberwacht werden.

/\ Achtung

Wenn der Befehl zum Abschalten eingeht, stoppt der Controller mit max. Verzdgerungsgeschwindigkeit

und der Motor wird ausgeschaltet.




(3) Beispiel Schaltkreis 3 — Abschaltung Motor-Spannungsversorgung (Relaiskontakt (2))
Wenn ein Schaltkreis zur externen Abschaltung der Motor-Spannungsversorgung erforderlich ist, dann ist
ein Relaiskontakt zwischen der 24 V DC-Spannungsversorgung des Controllers und der M 24 V- und

EMG-Klemme des Spannungsversorgungssteckers nétig.

(Schaltkreisbeispiel) *Die nachfolgende Abb. zeigt den Stopp-Zustand.
24V DC 0

Reset-Schalter Ry

fiir St
T T >Topp .

L -
Stopp- .
Schalter

-~

R
y Funkenloschung
Spannungsversorgungsstecker !

(der 1. Controller)

RG- [0 |
RG+|Q [ i
BK RLS | |
EMG | '
c24Vv|dg O
M 24 vie Ry . 24V  Spannungsversorgung
ovig =) oV des Controllers
Spannungsversorgungsstecker
(der 2. Controller) !
rRG- [d '
RG+| o !
BK RLS | !
EMG |
c24Vv|g O
M 24 v|d] Ry . 24\  Spannungsversorgung
ovid =) oV des Controllers
Spannungsversorgungsstecker E
(der 3. Controller) i
RG- |G |
RG+|d (=) |
BK RLS |
EMG g '
c24V [}
M 24V g Ry : 24V  Spannungsversorgung
ov|g O ov des Controllers

Bei dem Relais muss es sich um ein Sicherheitsrelais handeln, oder es muss von einem Sicherheitsrelais
Uberwacht werden.

/N\Warnung

1. Ein Relaiskontakt zwischen der 24 VV DC-Spannungsversorgung des Controllers und der M 24 V- und
EMG-Klemme des Spannungsversorgungssteckers ist erforderlich. Der Antrieb kann eine unerwartete
Bewegung ausfiihren.

2. Die Ruickkehr zur Ausgangsposition (SETUP-Eingang ein), wenn die Motor-Spannungsversorgung (M 24 V)
nicht angeschlossen ist. Der Controller kann die korrekte Ausgangsposition nicht finden, wenn der Befehl
zur Ruickkehr zur Ausgangsposition bei unterbrochener Motor-Spannungsversorgung (M 24 V) eingeht.

3. Der BK RLS-Klemme keine Spannung zufihren, wenn die Motor-Spannungsversorgung (M 24 V) extern
unterbrochen werden muss.

Da die BK RLS-Klemme an M 24 V im Controller angeschlossen ist, kann der Antrieb unerwartet den
Betrieb starten. Die EMG-Klemme ausschalten, wenn der BK RLS-Klemme bei unterbrochener
Motor-Spannungsversorgung Spannung zugefiihrt wird.




6. CN5: Parallel-1/O-Stecker

6.1 Technische Daten Parallel-l/O
* Eingangsspezifikationen

* Ausgangsspezifikationen

Nr. Position Technische Daten Nr. Position Technische Daten
1 Eingangs- interner Schaltkreis und 1 Ausaanasschaltkreis interner Schaltkreis und
schaltkreis Optokopplerisolierung gang Optokopplerisolierung
2 A'nza"hl der 11 Eingénge 2 Anzahl der Ausgange | 13 Ausgénge
Eingange -
max. Spannung zwischen c
3 Spannung 24V DC+10 % 3 Klemmen 30vD
4 Elr?gangsstrom 35mA+ 20 % (bei 24 V DC) 4 max. Ausgangsstrom 10 mA Versorgung/Sink
bei ON 5 Sattigungsspannung 2,0 V (max.)
Eingang niedrige
5 Spannung 11V bei 1,5 mA
Schwellenwert

6.2 Parallel-l/O-Ausfuhrung (NPN/PNP)

Es gibt zwei parallele Eingangs-/Ausgangsarten fiir diesen Controller: NPN (LECA6Noo-o) und PNP
(LECA6Poo-0).

(1) Parallel-l/O-Eingangsschaltkreis (gleich fiir NPN und PNP)

NPN .
aullen im Controller
(a) [COM+] (A1)
(b) | INO (A3) -SVON (A13) @ |0
PNP 6,80 e G
b 1
(a) [COM-] (A2) ®)1G
(b) | INO (A3) -SVON (A13)
(2) Parallel-/O-Ausgangsschaltkreis
NPN
im Controller i Anschlussseite
g p— , o| OuTo (B1)
frd s -ALARM (B13)
10Q
Frrrramras, TIPS & - L1 O ’—COM-J
L1 (A2)
PNP
im Controller i Anschlussseite
. 1 [COM+]
100 (A1)
o outo @1
' || -ALARM (B13)
23 -



6.3 Details Parallel-l/O-Signal

B1. Al Al
I/O-Kabel v
%Hﬁ——y——r- — _— % iz,
B13. Al3., '\'EIS..
-—
Stecker fiir CN5 des Controllers Anschluss an SPS usw.
- Eingangsklemme-

Nr. Funktion Beschreibung

A1 COM+ Klemme fiir 24 V DC-Spannungsversorgung des |/O-Signals.

A2 COM- Klemme fiir 0 V DC-Spannungsversorgung des |/O-Signals.

A3 INO Bit-Nr. zur Spezifizierung der Schrittdaten

A4 INT (Spezifizierung der Nr. durch Kombination von Ein/Aus Zustand der Eingange.)

Beispiel: (Bit-Nr. zur Spezifizierung der Schrittdaten 3)

AS IN2 N5 | INa | N3 | N2 | N[ iNo

A6 IN3 OFF | OFF| OFF | OFF| ON | ON

AT IN4 0 0 0 0 1 1 | «— Binarcode

A8 IN5

A9 SETUP Wenn SVRE (B11) eingeschaltet ist, wird der SETUP-Betrieb (Rickkehr zur
Referenzposition) durchgefiihrt. Wahrend des SETUP-Betriebs schaltet sich BUSY
(B7) ein und nach Abschluss des SETUP-Betriebs schalten sich SETON (B9) und
INP (B10) ein.

A10 HOLD Wenn der HOLD-Eingang wahrend des Betriebs eingeschaltet ist, wird die
Geschwindigkeit mit dem max. Verzégerungswert, der als Parameter
eingestellt ist, verringert, bis der Antrieb stoppt. Der Hub wird angehalten, so
lange HOLD eingeschaltet ist und wenn HOLD ausgeschaltet wird, startet der
Antrieb den Verfahrvorgang tiber den verbleibenden Hub.

* Wenn DRIVE oder SETUP eingeschaltet ist:
DRIVE 4y _ _____Hg!_ﬁgni._ __________
s EO'IQSE’ OFF TT
HOLD gFNF """" 1 Iy B
Geschwindigkeit / MNeustart
/\Achtung
1. So lange HOLD eingeschaltet ist, ist der DRIVE-Eingang deaktiviert.
2. Die Ausgangssignale werden wahrend aktivierter Haltefunktion unguiltig.

A1 DRIVE Wenn DRIVE eingeschaltet wird, scannt das System die Eingdnge INO bis IN5 und
startet den Betrieb des Antriebs. Wenn diese Klemme ausgeschaltet ist, wird die
Anzahl der aktiven Schrittdaten uber die Klemmen OUTO bis OUT5 ausgegeben.

A12 RESET Klemme zum Zurlcksetzen des Alarms und des Betriebs. Nach dem RESET wird
die Geschwindigkeit mit dem max. Verzégerungswert, der als Parameter
eingestellt ist, verringert, bis der Antrieb stoppt. INP und OUTO bis OUT5
schalten sich aus (wenn der Antrieb stoppt jedoch innerhalb des In-Position-Bereichs
stoppt, schaltet sich der INP ein).

A13 SVON Wenn SVON eingeschaltet ist, schaltet sich der Motor ein. Wenn SVON
ausgeschaltet ist, schaltet sich der Motor aus. ")

*1 Wenn der Servomotor nach dem Einschalten der Spannungszufuhr zum ersten Mal eingeschaltet wird, beginnt der
Vorgang zur Findung der Motorphase. Der Vorgang zur Findung der Motorphase erfolgt Uber die max. Distanz der
Antriebsspindellange.



Status des Parallel-1/0O-Signals

S'gnalbezeichnuBedingung SETON SVRE BUSY
SETUP
(Rackkehr zur - ON OFF(*1)
Ausgangsposition)
DRIVE
(BetriebsstartBefenl) | O ON -
(,—" = nicht abhangig vom ON/OFF-Status der einzelnen Ausgangssignale)

*1 Wahrend des Positionierbetriebs ist der SETUP-Eingang deaktiviert, wahrend die Haltefunktion in
Betrieb ist.

/\ Achtung

SETUP und DRIVE sind nur unter den o0.g. Bedingungen zulassig. Unter allen anderen Bedingungen wird

ein Alarm erzeugt. Die Eingangssignal-Kombination min. 15 ms (30 ms wenn maglich) halten.

-Ausgangsklemme-

Nr. Funktion Beschreibung

B1 ouTo Wenn der Betrieb gestartet und DRIVE ausgeschaltet wird, wird die Bit-Nr.

B2 OUT1 entsprechend der Anzahl der aktiven Schritthummer von diesen Klemmen

B3 OouT2 ausgegeben.

B4 OuUT3 Dieses Ausgangssignal wird aktualisiert, wenn die DRIVE-Klemme (A11)
B5 ouUT4 eingeschaltet wird.

B6 ouT5 /!\Achtung

1 Wenn RESET eingeschaltet wird, werden diese Klemmen ausgeschaltet.

2 Bei einem Alarm geben diese Klemmen die Alarmgruppe aus.

3 Wahrend des Schubbetriebs schalten sich diese Klemmen aus, wenn der
Antrieb die definierte Schubbreite tberfahrt.

B7 BUSY Diese Klemme ist wahrend der Antriebsbewegung eingeschaltet (wahrend des

Positionierbetriebs usw.).

/\ Achtung

Wahrend des Schubbetriebs ohne Bewegung (keine Bewegung aber der

Antrieb erzeugt die Schubkraft) ist BUSY ausgeschaltet. Das BUSY-Signal

bleibt min. 50 ms nach Betriebsstart eingeschaltet.

B8 AREA Wenn der Antrieb in den Bereich zwischen Area2 und Area1 in den Schrittdaten

gelangt, schaltet sich diese Klemme ein. Der Bereich ist je nach den aktiven

Schrittdaten unterschiedlich.

B9 SETON | Wenn der Antrieb sich im Status SETON befindet (Bestimmung der
Positionsinformation), schaltet sich diese Klemme ein.

Wenn der Positionsstatus nicht bestimmt wird, schaltet sich diese Klemme aus.




B10 INP Aufgrund des Antriebsvorgangs kann der Antriebsstatus variieren, wenn der

INP-Ausgang eingeschaltet ist.
Am Ursprung innerhalb von + ,werkseitige In-Position“ im Grundparameter.
wahrend des Positionierbetriebs
Das INP-Ausgangssignal schaltet sich ein, wenn der Antrieb sich innerhalb des in
den Schrittdaten definierten Bereichs * ,In pos“ fiir die Zielposition befindet.
LPosition®.
wahrend des Schubbetriebs
Wenn die Schubkraft den in den Schrittdaten als ,Trigger LV* eingestellten Wert
Uberschreitet.
Wenn der Stopp wahrend des Betriebs Uber die EMG- oder RESET-Klemme bzw.
den Stopp-Schalter an der angeschlossenen Teaching Box eingegeben wird, stoppt
der Antrieb.
(,Busy“-Signal schaltet sich aus) Wenn der Antrieb innerhalb des in den Schrittdaten
definierten Bereichs von ,Position“t ,In pos“ stoppt, schaltet sich das
.INP“-Eingangssignal ein.

B11 SVRE Wenn der Motor ausgeschaltet ist, ist SVRE ausgeschaltet. Wenn der Motor
eingeschaltet ist, ist SVRE eingeschaltet. ()

B12 *ESTOPC2 | Wahrend der Aktivierung des Stopp-Schalters der Teaching Box ist diese Klemme
ausgeschaltet. Im normalen Betrieb ist sie eingeschaltet. Die Synchronisierung erfolgt
zur Eingangsklemme fiir das EMG-Signal am Controllerstecker CN1.

B13 *ALARM2 | Wenn keine Alarme aktiviert sind, ist diese Klemme eingeschaltet.

Wenn ein Alarm aktiviert ist, ist diese Klemme ausgeschaltet.

*1 Wenn der Servomotor

nach dem Einschalten der Spannungszufuhr zum ersten Mal eingeschaltet wird,

beginnt der Vorgang zur Findung der Motorphase. Der Vorgang zur Findung der Motorphase erfolgt tber die
max. Distanz der Antriebsspindellange.
*2 ,ALARM" und ,ESTOP* sind negativ-logische Ausgange.

Die nachfolgende Tabelle zeigt die Anderungen des Ausgangssignals in Bezug zum Controller-Status.

Status Ausgangssignal | guysy INP SVRE [Mdobremse | SETON | OUTO-5
Controller abgeschaltet [SVON] ohne Bewegung OFF OFF OFF verriegelt OFF OFF
Controller eingeschaltet [SVON] ohne Bewegung OFF OFF ON entriegelt OFF OFF
Wahrend der Ruckkehr zur Referenzposition .
’ ON OFF ON OFF OFF
[SETUP]. entriegelt
Antrieb an Referenzposition bei Abschluss von ON .
OFF . ON t It ON OFF
[SETUP] (* 1) eniriege
Wahrend der Bewegung im  Positionier- . ON
ON OFF ON ON -
/Schubbetrieb. entriegelt (*2)
Antrieb angehalten [HOLD]. OFF OFF ON entriegelt ON (921)
. o . ON . ON
Bei Abschluss des Positionierbetriebs. OFF (* 4) ON entriegelt ON *2)
Stopp wegen Schubvorgang einer Nutzlast im . ON
OFF ON ON ON -
Schubbetrieb. entriegelt (*2)
Stopp wegen Erfassung einer Nutzlast im Schubbetrieb. OFF OFF ON entriegelt ON OFF
Bei Abschluss der Rickkehr zur Ausgangsposition und OFF . ON
OFF " OFF ON -
dann mit ausgeschaltetem [SVON]. (*4) verriegelt (*3)
EMG-Signalstopp aus dem CN1-Stecker, nachdem OFF OFF OFF verrieqelt ON OFF
der Antrieb zuriick auf der Ausgangsposition ist. (*4) Y

* 1: Ausgang schaltet sich ein, wenn der Antrieb innerhalb des in den Grundparametern definierten Bereichs ist.
* 2: Ausgang wird bei Ubertragung von (ON—OFF) des DRIVE-Eingangssignals aktualisiert.

* 3: Vorheriger Status wird beibehalten.

* 4: Ausgang schaltet sich ein, wenn sich der Antrieb in ,In position® der Schrittdaten befindet.




6.4 Beispiel I/0-Verdrahtung

Bei Anschluss einer SPS o. A. an den CN5 Parallel-I/O-Stecker das 1/0-Kabel (LEC-CN5-0) verwenden.

Die Verdrahtung sollte an die Ausfiihrung der Parallel-1/O (NPN oder PNP) angepasst werden.

Die Verdrahtung unter Berlcksichtigung des nachfolgenden Diagramms vornehmen.

* NPN \  *PNP
|
|
I/O-Signal-Spannungs+ I/O-Signal-Spannungs-v
CN5 versorgung 24 V DC i CN5 ersorgung 24 V DC
COM+ A1 | | coM+ A1 I
COM— A2 . COM— A2
INO A3 i INO A3 — —A
IN1 A4 : IN1 A4 —  —
IN2 A5 ! IN2 A5 — —9
IN3 A6 - i IN3 A6 9
IN4 A7 i IN4 AT — —
IN5 A8 i IN5 A8 —— —o
SETUP A9 - : SETUP AY — —
|
HOLD A10 : HOLD A0 — —
DRIVE AN i DRIVE ANl — —1
RESET A12 i RESET A12 —— 9
SVON A13 i SVON A13
OouTO B1 —‘ i ouTo B1 —b
OouT1 B2 [ Last|— | ouT1 B2 [—[Lastt—¢
ouT2 B3 | Last]— | ouT2 B3 |—[Lastf}——
ouT3 B4 | Last|— i ouT3 B4 |—{ Last] ]
ouT4 B5 [ Last]— i ouT4 B5 [—{Lastl——¢
ouT5 B6 | Last|— i ouTs B6 [— Last}—¢
BUSY B7 | Last |— ! BUSY B7 || Lastl——¢
AREA B8 | Last|— ! AREA B8 |— Last] {
SETON B9 [ Last | i SETON B9 |—| Last] q
INP B10 |[—{ Last|— i INP B10 | Last] ]
SVRE | B11 [ Last]— i SVRE | Bt [—{Last}—¢
#ESTOP | B12 |[— Last]|— ! *ESTOP | B12 [—[Lastt——%
%ALARM | B13 |— Last]— ! *ALARM | B13 |—[ Last}——
|
|
|
|
|
|
|
/\ Achtung

Die 24 V DC-Spannungsversorgung des Controllers fiir CN1 und die 24 V DC-I/O-Spannungsversorgung fir
CN5 miuissen getrennt sein.




7. Schrittdaten einstellen

Um den Antrieb auf eine bestimmte Position zu verfahren, miissen die Betriebsmuster mithilfe eines PCs

(mit der Controller-Software) oder der Teaching Box eingestellt werden. Die Uber die Software

eingegebenen Einstelldaten werden im Controller-Speicher gespeichert.
Sowohl die Controller-Software als auch die Teaching Box kénnen in zwei verschiedenen Modi betrieben

werden (,Easy Mode“ und ,Normal Mode®). Der Modus kann in Abstimmung auf den gewinschten

Vorgang gewahlt werden.

* ,Easy Mode*

Zur Inbetriebnahme des Antriebs im ,Easy Mode" sind nur einige wenige Einstellungen

erforderlich. Diese werden Uber die Controller-Software und die Teaching Box eingegeben.

* Die Kombination der erforderlichen Einstellungen ist je nach Antriebstyp unterschiedlich.

(Auswahl von Datenkombinationen mdglich.)

* Normal Mode

Im ,Normal Mode® ist eine detailliertere Einstellung als im ,Easy Mode“ mdglich
(Bedingungen fiir Antrieb und Controller usw.).
In diesem Modus kdénnen drei

»Schrittdaten®, ,Grundparameter” und ,Parameter fiir die Riickkehr zur Referenzposition”

7.1 Schrittdaten
~ochrittdaten“ sind Einstelldaten, die die Antriebsbewegung definieren. Mit diesem Controller kénnen

insgesamt 64 Schrittdaten (12 Arten) verarbeitet werden. Die einzelnen Schrittdaten werden wirksam,

sobald sie im Controller gespeichert sind.

Beispiel: Schrittdaten auf dem PC-Bildschirm (Controller-Software) [Normal Mode]

verschiedene Einstelldaten geandert werden:

Schub- Stellkraft
Geschwin- Beschleu- | Verzége-
L Position ) Schubkraft | TriggerlV | geschwindig- % Areal Area2 In Pos
Nr. | Bewegung | digkeit nigung rung )
mm % % keit mm mm mm
mm/s mm/s? mm/s?
mm/s
0 absolut 100 20,00 1000 1000 0 0 0 100 18,00 22,50 0,5
1 absolut 50 10,00 1000 1000 70 60 5 100 6,0 12,0 1,5
63 absolut 20 5,00 500 500 0 0 0 100 3,0 8,0 1,2
28 -




Details der Schrittdaten

Bezeichnung Bereich Beschreibung
Nr. 0 bis 63 Zahl der Schrittdaten.
Einstellung, mit der das Koordinatensystem flr die Zielposition spezifiziert
wird.
Software TB Beschreibun
3 Optionen — Sa - . 2
Bewegungs- (Siehe leer deaktivieren <.:hnttda.ten nlc?ht wwksam. .
. Die Zielpositon  wird durch die
MOD Beschreibungen absolut absolut | Absolut-Koordinaten basierend auf dem
rechts.) Nullpunkt definiert.
Die Zielpositon wird durch die
relativ relativ Relativ-Koordinaten  basierend auf der
aktuellen Position definiert.
min. Wert bis ,max.
... .. | Geschwindigkeit‘im o . " L
Geschwindigkeit Geschwindigkeit fir das Verfahren zur Zielposition (Einheit: mm/s)
Grundparameter
1)
»otroke (-)" bis
Position »Stroke (+)" im Die Zielposition (Einheit: mm)
Grundparameter
1 bis ,max.

Beschleunigung

Beschleunigung
/Verzégerung® im
Grundparameter

Beschleunigung bis zum Erreichen der Geschwindigkeit (Einheit: mm/s?)

1 bis ,max.
Beschleunigung

Verzdgerung . ) Verzbégerung bis zum Erreichen der Geschwindigkeit (Einheit: mm/s?)
/Verzégerung® im
Grundparameter
Einstellung zur Definition des Schubbetriebs oder des Positionierbetriebs.
Fir den Positionierbetrieb spezifiziert der Wert die Kraft als Prozentsatz der max. Kraft
(Einheit: %).
0 oder * Die max. Kraft ist je nach Antrieb unterschiedlich. Siehe Bedienungsanleitung und
Nennkraft des Antriebs.
Schubkraft min. Wert bis Wert Betrieb Beschreibung
] 0 Positionier- | Der Antrieb bewegt sich auf die Position, die
»max. Kraft" im betrieb unter ,Position” spezifiziert wurde.
Grundparameter('") 1-100 | Schubbetrieb | Der Antrieb bewegt sich auf die Position, die unter
,Position” spezifiziert wurde, und fihrt dann einen
Schubvorgang mit einer Kraft aus, die die max.
Einstellkraft nicht Ubersteigt.
* Wirksam nur im Schubbetrieb.
min. Wert bis ,max. Mit dieser Einstellung werden die Bedingungen definiert, bei der INP eingeschaltet
Trigger LV Kraft'im

Grundparameter"

wird. Wenn der Antrieb eine Kraft Gber diesem Wert erzeugt, schaltet sich INP ein.
(Einheit: %)
Fur den Positionierbetrieb wird dieser Wert nicht berticksichtigt.

*1: Der Bereich ist je nach Antrieb unterschiedlich. Siehe Bedienungsanleitung des jeweiligen Antriebs

fir weitere Informationen.




Vorschub-

geschwindigkeit

min. Wert bis
»,max. Kraft* im

Grundparameter
(1)

* Wirksam nur im Schubbetrieb (bei einem Wert der ,Schubkraft‘ zwischen 1 und 100).

Definiert die Geschwindigkeit der Bewegung im Schubbetrieb. Bei zu hoher

Geschwindigkeit kann der Antrieb oder das Werkstiick aufgrund einwirkender

StoRRkrafte beschadigt werden. Daher muss ein Wert eingegeben werden,

der innerhalb des fiir den Antrieb zulassigen Bereichs liegt. (Einheit: mm/s)

* Siehe Bedienungsanleitung des Antriebs fir den geeigneten
Geschwindigkeitsbereich.

* Fiir den Positionierbetrieb wird dieser Wert nicht beriicksichtigt.

Stellkraft

Einstellung zur Definition des Drehmoments wahrend des
Positionierbetriebs. (Einheit: %)

Einen Wert eingeben, der innerhalb des fir den Antrieb zuldssigen Bereichs
liegt. (Einheit: mm/s)

* Siehe Bedienungsanleitung des
Geschwindigkeitsbereich.

max.

Antriebs fir den geeigneten

Area1

~Stroke(-)" bis
LJArea2“ der
Schrittdaten

Area2

JAreal” der
Schrittdaten bis
»Stroke (+)“im

Grundparameter

Einstellung zur Definition der Bedingungen, bei denen das

AREA-Ausgangssignal (Bereich) eingeschaltet wird (Einheit: mm).

Wenn die aktuelle Position innerhalb des Bereichs zwischen Area1 und Area2

liegt, wird der AREA-Ausgang eingeschaltet.

*Wenn Area1 > Area2, dann wird der Alarm ,Step Data ALM1“ aktiviert.
(Wenn ,Areal” = ,Area2” = 0, wird kein Alarm erzeugt, sondern der
AREA-Ausgang wird ausgeschaltet)

In Position

*1

Die Funktionen sind im Schubbetrieb und im Positionierbetrieb
unterschiedlich.

* Positionierbetrieb: Positionierbereich (Einheit: mm)

* Schubbetrieb: Schubdistanz (Einheit: mm)

Betrieb

Positionierbetrieb

Beschreibung

Mit dieser Einstellung werden die Bedingungen
definiert, bei der der INP-Ausgang eingeschaltet
wird.

Wenn der Antrieb in diesen Bereich der Zielposition

kommt, wird INP eingeschaltet.

Wenn ein Signal vor Abschluss des

Positionierbetriebs erforderlich ist, muss dieser Wert

grofer sein.

* Der INP-Ausgang wird eingeschaltet. Zielposition -
In Position [1 Antriebsposition [J Zielposition + In
Position

Einstellung zur Definition der Schubdistanz des

Antriebs wahrend des Schubbetriebs.

Wenn der Antrieb diese Schubdistanz tiberschreitet,

wird der Schubbetrieb unterbrochen.

Bei Uberschreiten der Schubdistanz wird INP nicht

eingeschaltet.

Schubbetrieb

* 1: Der Bereich ist je nach Antrieb unterschiedlich. Siehe Bedienungsanleitung des jeweiligen Antriebs
flr weitere Informationen.




7.2 Grundparameter
~Grundparameter” sind die Daten, mit denen die Betriebsbedingungen des Controllers, des Antriebs usw.
definiert werden.

Details der Grundparameter

Aktivierung: ,XX* = wird bei Speicherung im Controller sofort wirksam
,X“=wird nach Controller-Neustart wirksam
-~ = Parameter kann nicht gedndert werden (fester Wert)

Akti-
Parameterbezeichnung |Bereich Beschreibung .
vierung

Controller-ID 1 bis 32 Einstellung der Parameter der Identifikationsnummer (Achse) der X

seriellen Kommunikation.

fester Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller
I/O pattern W (* darf nicht geandert werden). -
ert Der Wert sollte 64 sein (Standard).

Das Additions- und Subtraktions-Geschwindigkeitsmuster des

ACCI/DEC pattern 4 Motors wird ausgewahlt. XX

1. normal
2. S-Bewegung

Wenn das ,Beschleunigungs-/Verzdégerungs-Muster” per
~S-Bewegung" eingestellt wird, wird der Grad der Additions- und
Subtraktions-Geschwindigkeitskurve gesetzt.

S-motion rate *1 Mit héher eingestelltem Wert ist die Geschwindigkeitsdnderung bei XX
einer Beschleunigung/Verzégerung zunachst langsam und
steigt/sinkt spater schneller. (Bei einem Einstellwert von 0 ist die
Additions- und Subtraktionsgeschwindigkeit trapezoid).

Definiert die Grenze auf der positiven (+) Seite der Position (Einheit: mm).
Stroke (+) “1 Kein gréRerer Wert als [stroke(+)] kann in das Feld ,Position* bei der XX
Einstellung der Schrittdaten-Parameter eingegeben werden.

Definiert die Grenze auf der negativen (-) Seite der Position.

(Einheit: mm)

Stroke (-) *1 XX

Kein kleinerer Wert als [stroke(-)] kann in das Feld ,Position” bei der
Einstellung der Schrittdaten-Parameter eingegeben werden.

Definiert die max. Grenze der Geschwindigkeit (Einheit: mm/s).

Kein gréfRerer Wert als [max. Geschwindigkeit] kann in das Feld

max. speed *1 XX

~Geschwindigkeit* bei der Einstellung der Schrittdaten-Parameter
eingegeben werden.

Definiert die max. Grenze der Beschleunigung/Verzégerung
(Einheit: mm/s2).

max. ACC/DEC *1 Kein gréRerer Wert als [max. Beschleunigung/Verzégerung] kann in XX
das Feld ,Accel” (Beschleunigung) bei der Einstellung der
Schrittdaten-Parameter eingegeben werden.

Definiert den Bereich zur Aktivierung des INP-Ausgangs, wenn sich
Def In Position *1 der Antrieb nach der Riickkehr zur Referenzposition innerhalb XX
dieses Bereichs befindet. (Einheit: mm)

*1: Der Bereich ist je nach Antrieb unterschiedlich. Siehe Bedienungsanleitung des jeweiligen Antriebs

fir weitere Informationen.



Definiert die  Antriebsposition nach der Ruickkehr  zur

Referenzposition. (Einheit: mm)

* Das ORIG-Offset ist 0 (mm).

S
M E Zvlinder In den Beispielen links sind die
Die Position. die der Controller nach || Antriebspositionen nicht
der Ruickkehr zur Referenzposition unterschiedlich, der Referenzpunkt,
ORIG-Offset * 4 erkennt (0 mm). . den der CoTtroller erkennt, ist jedoch XX
* Das ORIG-Offset ist 100 (mm). || nach der Riickkehr zur
-—
, Referenzposition unterschiedlich.
M| ' Zyinder
Die Position, die der Controller nach der Riickkehr zur Referenzposition
identifiziert (100 mm). R
/\ Achtung
Bei Anderung des Werts fiir ,ORIG-Offset* miissen ,Stroke
(+)“ und ,Stroke (-)* im Grundparameter geprift werden.
max. force *1 Max. Kraft fir den Schubbetrieb (Einheit: %). XX
Zum Einstellen des Bereichs, innerhalb dessen die Parameter und
Schrittdaten geandert werden kdnnen.
Para protect 1 bis 2 1. Grundparameter + Schrlttd.a.ten (Grun(?parameter + Parameter XX
Rickkehr zur Referenzposition + Schrittdaten)
2. Grundparameter (Grundparameter + Parameter Riickkehr zur
Referenzposition)
Definiert den Status der Freigabetaste der Teaching Box.
Enable SW 1 bis 2 1. aktivieren XX
2. deaktivieren
fester Zeigt an, ob die Antriebsart mit dem Controller kompatibel ist.
Einheit -
Wert (* Darf nicht geandert werden).
fester
W-AREA1 Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller (* darf nicht geandert werden). -
Wert
fester
W-AREA2 Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller (* darf nicht geandert werden). -
Wert
fester
ORG correct [Link Offset] Dies ist der feste Wert fr diesen Controller (* darf nicht gedndert werden). -
Wert
fester
Sensortyp Dies ist der feste Wert fur diesen Controller (* darf nicht gedndert werden). -
Wert
fester
Option 1 Dies ist der feste Wert fur diesen Controller (* darf nicht gedndert werden). -
Wert
fester
Undefine No.11 Dies ist der feste Wert fur diesen Controller (* darf nicht gedndert werden). -
Wert
fester
Undefine No.12 Dies ist der feste Wert fir diesen Controller (* darf nicht gedndert werden). -
Wert

* 1: Der Bereich ist je nach Antrieb unterschiedlich. Siehe Bedienungsanleitung des jeweiligen Antriebs fiir

weitere Informationen.



7.3 Parameter Riickkehr zur Referenzposition
Der ,Parameter Rlckkehr zur Referenzposition“ bestimmt die Einstelldaten fiur die Rickkehr zur

Referenzposition.

Details Parameter Riickkehr zur Referenzposition
Aktivierung: ,XX* = wird bei Speicherung im Controller sofort wirksam
,X* = wird nach Controller-Neustart wirksam

- = Parameter kann nicht gedndert werden (fester Wert)

Bezeichnung Bereich Beschreibung _Aktl-
vierung
Zum Einstellen der Richtung der Ruickkehr zur Referenzposition.
ORIG-direction 1 bis 2 1. CW- X
2. gegen den Uhrzeigersinn (CCW) *1
Einstellung der Ruickkehr zur Ausgangsposition
ORIG-mode 1 bis 2 1. Schubbetrieb Referenzposition [Stopp] XX
2. Endschalter Referenzposition [Sensor]
ORIG-limit *1 Schubkraft-Stufe, auf der die Referenzposition eingestellt wird. XX

fester Dies ist der feste Wert flir diesen Controller
ORIG-time -
Wert (* darf nicht gedndert werden).

Die zulassige Geschwindigkeit fir die Bewegung zur
ORIG-speed *1 XX
Referenzposition.

Die Beschleunigung und Verzégerung wahrend des Verfahrens zur

ORIG-ACC/DEC *1 XX
Referenzposition.

fester Dies ist der feste Wert flir diesen Controller
Creep speed -
Wert (* darf nicht gedndert werden).

Einstellung des ORIG-Sensors

0. Der Referenzposition-Sensor ist nicht wirksam. [deaktivieren]
ORIG-Sensor 0 bis 2 XX
1. Der Referenzposition-Sensor ist N.O. [N.O].

2. Der Referenzposition-Sensor ist N.C. [N.C.]

fester Dies ist der feste Wert flir diesen Controller
ORIG SW DIR -
Wert (* darf nicht gedndert werden).

fester Dies ist der feste Wert flir diesen Controller
Undefine No.21 -
Wert (* darf nicht gedndert werden).

* 1: Der Bereich ist je nach Antrieb unterschiedlich. Siehe Bedienungsanleitung des jeweiligen Antriebs

fir weitere Informationen.



8. Ruckkehr zur Referenzposition

8.1 Riickkehr zur Referenzposition

Nach Eingabe der Einstelldaten muss vor dem Start des Positionier- oder Schubbetriebs die Rickkehr zur

Referenzposition durchgefiihrt werden (Dadurch wird die Referenzposition bestatigt).

* Die Ruckkehr zur Referenzposition ist je nach Antrieb unterschiedlich.

W Rickkehr zur Referenzposition
Der Antrieb bewegt sich bei Einschalten der Spannungsversorgung ausgehend von der
Ursprungsposition in die Richtung der Referenzposition (* Richtung ist je nach Antrieb unterschiedlich):
siehe (1) in der unten stehenden Zeichnung.
Wenn der Antrieb das Ende der Verfahrgrenze erreicht, steht er eine kurze Zeit still. Der Controller
erkennt die Position als das Ende der Verfahrgrenze des Antriebs. Der Antrieb bewegt sich dann
mit niedriger Geschwindigkeit in die entgegengesetzte Richtung zur Richtung der Rickkehr zur
Referenzposition: siehe (2) in der unten stehenden Zeichnung.

Signal Riickkehr zur Referenzposition #Bewegung in Richtung der Riickkehr
zur Referenzposition| »Bewegungsstopp| +Bewegung in entgegengesetzte)
Richtung—Referenzposition|

(Beispiel) Riickkehr zur Referenzposition

Grundparameter
Last ,Def in Position*

e

|\. | | | | Zylinder

Motor ‘FM |

(@,

Referenzposition

<.
Antriebsende (1)  urspriingliche Position

/\ Achtung

Diese Richtung ist je nach Antrieb unterschiedlich.

8.2 Positionierbetrieb
* Der Schrittdaten-Wert fur die ,Schubkraft” ist 0.

Der Antrieb bewegt sich auf die Zielposition, die unter dem Schrittdaten-Wert ,Position” spezifiziert wurde.
* Positionierbetrieb * Positionierbetrieb

(Beispiel) Schrittdaten ,In (Geschwindigkeit/ Position) (Beispiel)
Last Position®
. as V]
Zylinder e Positionierbereich
Schrittdaten | (In Position)
Geschwindigkeit; ] Geschwindigkeit 4 <«

n

Po'sition

)

Motor

Referenzposition Zielposition
—Schrittdaten ,Position”

i

Zielposition




8.3 Schubbetrieb

Der Schubbetrieb ist aktiviert, wenn als Schrittdaten-Wert fir die Schubkraft ein Wert grél3er als ,1*

eingestellt ist.

Wie auch im Positionierbetrieb bewegt sich der Antrieb entsprechend der Schrittdaten-Einstellungen
fur ,Position” und ,Geschwindigkeit” und startet bei Erreichen der Zielposition den Schubvorgang.
Der Antrieb schiebt die Last mit einer Kraft, die den als max. ,Schubkraft in den Schrittdaten

eingestellten Wert nicht Gberschreitet.

(1) Schubbetrieb erfolgreich durchgefiihrt.
Wahrend des Schubbetriebs schaltet sich der INP-Ausgang ein, wenn die Schubkraft wahrend des
Schubbetriebs Uber einen bestimmten Zeitraum hoéher ist, als der in den Schrittdaten als , Trigger LV*
spezifizierte Wert. Auch nach Abschluss des Schubbetriebs erzeugt der Antrieb weiterhin die in den

Schrittdaten eingestellte Kraft.

*SChUb_bet_rieb Schrittdaten
(Beispiel) ,In Position*

Schrittdaten : .
Zylinder

Schrittdaten ’ ‘ i
/Geschwindigkgit'!™ ™™~

%,

Last  schubgeschwindigkeit* |:>Schubkraft
S

i =l
Schubvorgang
Motor  Referenzposition Zielposition

—Schrittdaten ,Position”

(2) Schubbetrieb nicht erfolgreich.

1 * Schubbetrieb

! (Geschwindigkeit/Position)

| | Schubvorgang

Geschwin- 4

digkeit | 7//
an/»
: Position
>

§| Zielposition |

Positionierbereich
(In Position)

Wenn der Schubvorgang nicht abgeschlossen ist, nachdem der Antrieb den in den Schrittdaten als

Zielposition (Startpunkt des Schubvorgangs) definierten Bereich Uberfahrt, wird der Vorgang
abgeschlossen. In diesem Fall schaltet sich das INP-Ausgangssignal aus.

Schubvorgang
Geschwindigkeit
: 7/
| ad E é >
: Position
Zielposition >

Positionierbereich
(In Position)

(3) Bewegung des Werkstiicks nach Abschluss des Schubvorgangs

(1) Bewegung des Werkstlicks in Schubrichtung
Nach Abschluss des Schubbetriebs und bei kleiner werdender Reaktionskraft des Werkstlicks bewegt
der Antrieb sich méglicherweise mit einer geringeren Kraft, als der fur ,TriggerLV* in den Schrittdaten

eingestellten.

In diesem Fall schaltet sich das INP-Ausgangssignal aus und der Antrieb bewegt sich entsprechend des
Kraftegleichgewichts innerhalb des Positionierbereichs.

Wenn die Schubkraft (iber einen bestimmten Zeitraum wieder hoher ist, als der fir ,TriggerLV® in den
Schrittdaten spezifizierte Wert, wird der INP-Ausgang wieder aktiviert.



’/r;, Schubvorgang

| | / ! I Position

Geschwindigkeit

D m—

Zielposition

Positionierbereich
(In Position)

(4) Bewegung des Werkstiicks in die entgegengesetzte Richtung zur Schubrichtung
(Der Antrieb wird zurtickgeschoben, da die Reaktionskraft des Werkstlicks zu grof ist.)
Nach Abschluss des Schubvorgangs kann bei gesteigerter Reaktionskraft des Werkstlicks der Antrieb
zurlckgeschoben werden. In diesem Fall bleibt das INP-Ausgangssignal eingeschaltet und der
Antrieb wird wieder auf die Position zurlickgeschoben, an der die Reaktionskraft und die
Antriebs-Schubkraft ausgeglichen sind (wird zuriick in Richtung der Zielposition geschoben). Wenn
der Antrieb Uber die Zielposition hinaus zurtickgeschoben wird, wird der Alarm (Schub- ALM) aktiviert.

Gegenkraft
Geschwindigkeit (; 9

/ l
%/:\/\/\

YA R

I E Position
| Zielposition | [ E—
Positionierbereich
(In Position)

8.4 Controller-Eingangssignal-Ansprechzeit
Folgende Faktoren fiihren zu einer verzégerten Ansprechzeit des Controllers bei einem Eingangssignal:
(1) Verzogerte Erfassung des Eingangssignals durch den Controller.
(2) Verzogerte Analyse und Kalkulation des Eingangssignals durch den Controller.
(3) Verzdgerte Analyse und Verarbeitung des Eingangssignals durch den Controller.
Zwischen Eingangssignalen ein Intervall von min 15 ms (Empfehlung: 30 ms) einhalten und den
Signalstatus min. 30 ms lang aufrechterhalten, da es ansonsten zu einer verzégerten Signalverarbeitung
durch die SPS und einer verzogerten Signalerfassung durch den Controller kommen kann.

8.5 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 per EMG-Signal]

Wenn das EMG -Signal wahrend des Betriebs ausgeschaltet wird, nachdem die Antriebsbewegung verzogert
wird und der Antrieb stoppt, schaltet sich der Motor aus, und die Stopp-Position wird nicht gehalten. (Bei
Antrieben mit Motorbremse wird die Stopp-Position durch die Motorbremse gehalten.)

[Stopp per RESET-Signal]

Wenn das RESET-Signal wahrend des Betriebs eingeschaltet wird, nachdem die Antriebsbewegung
verzogert wird und der Antrieb stoppt, wird die Stopp-Position gehalten.

[Stopp per HOLD-Signal]

Die Antriebsbewegung wird bis zum Antriebsstopp verzoégert, wenn das HOLD-Signal wahrend des

Betriebs eingeschaltet ist.

/N\ Achtung

Bei Stoppbefehl per EMG-Signal und RESET-Signal werden alle OUT-Signale ausgeschaltet.




9. Betrieb (Beispiel)

9.1 Positionierbetrieb

Beispiel: Bewegung des Antriebs von der Referenzposition auf die Position 50 mm mit 100 mm/s (mit
Schritt-Nr. 1).
Das Einstellbeispiel zeigt den Verfahrvorgang des Antriebs von der Position 50 mm auf die Position 100 mm,
indem der Antrieb 5 Mal hintereinander in Schritten von 10 mm mit einer Geschwindigkeit von 50 mm/s bewegt
wird (Schritt-Nr. 2).

1.[Normal Mode] Schrittdaten-Beispiel

Ge- Be- . ) Schub Stell-
Bewe- | twindg| Position | schieu- | Y209 Schub | Trigger | Ge- kraft | Areal | Area2 in
Nr. | gungsart - mm nigung rung Feder Lv sghz":' o mm mm Position
o o Igke! ()
MOD mmis mmis? mm/s? % % s mm
0 - - - - - - - - - - - -
1 Absolut 100 50,00 1000 1000 0 0 0 100 0 0 0,1
2 Relativ 50 10,00 1000 1000 0 0 0 100 0 0 0,1
! Controller ! . . __
' i [(1) Wahl/Eingabe Schritt-Nr.1 (,INO* einschalten) |
. Parallel-E/A-Signal | !
! ) - [(2) ,.DRIVE“-Eingang einschalten|
'| Signal | Kategorie l
2)(5)(10)(13) | [Start Bewegung auf Position von Schritt-Nr. 1|
(2)(5)(10)(13) E DRIVE |
! [Schritt-Nr.-Ausgang (OUTO bis 5) schaltet sich aus|
— (M 5 INO Eingang | _
) : [(3) LINP“-Ausgang schaltet sich aus|
w |/ I\ 1 —
Q. (6) : (4 ,,BUSYl—Ausgang schaltet sich ein|
0 | <—21—| OouTo
(14) ' [(5) ,DRIVE*-Eingang ausschalten|
1
< i !
)| OUTt 6) Ausgang Schritt-Nr. 1 schaltet sich ein
! Ausgan
(15)(11)(7)3) ! INP gang ,LOUTO0“-Ausgang schaltet sich ein)
' )
16)(12)(8)(4) E BUSY [€4) ,,INP“-Alusgang schaltet sich ein|
:l ! [(8) ,BUSY*-Ausgang schaltet sich aus]
|[Abschluss und Bewegung zu Position von Schritt-Nr. 1|
i Betrieb (Beispiel)  [f------~ i L - .
: ! (9) Wahl/Eingabe Schritt-Nr.-2. (,INO“-Eingang ausschalten
! ! und ,IN1“ einschalten)
! 2ylind ! |
: Last yinder i | — [(10) ,DRIVE*-Eingang einschalten]|
1 Motor '
! | || | . | | ! Start der Bewegung auf eine Position _auf 10 _mm
H ' Entfernung von der aktuellen Position.|
i g ! )
E M | | ‘ i [Schritt-Nr.-Ausgang (OUTO bis 5) schaltet sich aus|
1 1 l
! ! [(11) ,INP“-Ausgang schaltet sich aus|
1 1 l
R i I : [(12) ,BUSY*-Ausgang schaltet sich ein]
' 0 mm 50 60 100 mm : 5 Mal !
| Referenzposition Endposition : [(13) ,DRIVE*-Eingang ausschalten|
L e e = 1
!
14) Ausgang Schritt-Nr. 2 schaltet sich ein
,OUT1“-Ausgang schaltet sich ein)
I
[(15) ,INP*“-Ausgang schaltet sich ein|
)
[(16) ,BUSY“-Ausgang schaltet sich aus]|
{
|Abschluss Bewegung auf 10 mm Entfernung|
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9.2 Schubbetrieb

Beispiel: Bewegung des Antriebs von der Referenzposition auf die Position 100 mm mit 100 mm/s. (Mit

Schritt-Nr. 1)

Ab der Position auf 100 mm startet der Antrieb den Schubbetrieb mit einer Geschwindigkeit von 10 mm/s

und einer Kraft von max. 50 % (die Schubdistanz betragt max. 5 mm).

Der Antrieb bewegt sich dann von

der Position aus, an der der Schubvorgang abgeschlossen wurde (an der INP eingeschaltet wurde) mit 50

mm/s auf die Position 50 mm. (Mit Schritt-Nr. 2)

Normal Mode] Schrittdaten-Beispiel

Ge- Be- Verzoge-| Schub Trigger chb Stell-
Nr Bewegungs- sdwmti_]- Position s?hleu- B Feder v schwm- kraft Areal Area2 | In Position
art MOD keit mm nigung mm/s? 5 % digkeit % mm mm mm
mm/s mm/s? ° ° mm/s
0 - - - - - - - - - - - -
1 Absolut 100 100,00 1000 1000 50 40 10 100 0 5
2 Absolut 50 50,00 1000 1000 0 0 0 100 0 0,1
ITTTT T T T T T m oo s s ! 1) Wahl/Eingabe Schritt-Nr.1 (,INO“ einschalten
: Controller ! @) T : ( : Ll
i Parallel-E/A-Signal i [2) ,DRIVE“-Eingang einschalten|
1 ! l
'| Signal | Kategorie i [Start Bewegung auf Position von Schritt-Nr. 1]
1
2)(5)(10)(13) ! ' |
M)»: DRIVE | [Schritt-Nr.-Ausgang (OUTO bis 5) schaltet sich aus|
! | !
M i INO Eingang i [(3) ,,INP“-ALfsgang schaltet sich aus]
1
&,i IN1 i (4 ,,BUSY“lAusgang schaltet sich ein|
1 1
& — 6 il ouTo ! [(5) .DRIVE*Eingang ausschalten]
) | ' l
(14) : | (6) Ausgang Schritt-Nr. 1 schaltet sich ein
‘ ! ouT1 : (,OUT0“-Ausgang schaltet sich ein)
(1BUNDE) Ausgang || !
' INP | Nach Passieren Bewegung mit niedriger
(16)(12)(8)(4): BUSY : Geschwindigkeit
! ' die ,Position“ in Schritt-Nr. 1
¢ [ ! l
L e e ! Werkstuck mit der spezifizierten
~Schubkraft“ schieben
]
[(7) ,INP*“-Ausgang schaltet sich ein|
, , — 1
- Schritt-Nr. 1 Schubbetrieb (Beispiel) - (8] .BUSY"-Ausgang schaltet sich aug
! |
i |Abschluss und Bewegung zu Position von Schritt-Nr. 1]
Last Zylinder '
i (9) Wahl/Eingabe Schritt-Nr.-2. (,IN0O“-Eingang
M‘Tor ’_j_‘ - / | ausschalten und ,IN1“ einschalten)
1
! 1 !
® ' ' [(10) ,DRIVE*“-Eingang einschalten]|
M || = o 7
! Start der Bewegung auf eine Position auf 50 mm
\ i
‘ ‘ Schubbewegung ! Entfernung von der aktuellen Position.|
Omm """~~~ " » ! !
. 100 mm | [Schritt-Nr.-Ausgang (OUTO bis 5) schaltet sich aus|
Referenzposition ! T
_________________________________________ [(11) INP“-Ausgang schaltet sich aus|
|
i || Schritt-Nr. 2 Positionierbetrieb (Beispiel) (12) ,,BUSYl-Ausgang schaltet sich ein]
\ [(13) ,DRIVE*-Eingang ausschalten|
i !
Last Zylinder | (14) Ausgang Schritt-Nr. 2 schaltet sich ein
H (,OUT1“-Ausgang schaltet sich ein)
Motor ' 1)
’ ‘ ! ! [(15) ,INP“-Ausgang schaltet sich ein|
¢ ! !
M A ! [(16) ,BUSY*“-Ausgang schaltet sich aus|
' !
. N | [Abschluss und Bewegung zu ,Position” von Schritt-Nr. 2|
850 mm Schub- !
Endposition Abschlussposition H
i -38 -




10. Hinweise zur Bedienung

10.1 Uberblick iiber den Betrieb

Der Antrieb wird durch Spezifizierung der im Controller per |/O-Signal gespeicherten Schrittdaten-Nr.

betrieben.

Der effektive Status des Parallel-I/O-Signals wird nachfolgend erlautert.

10.2 Vorgehensweise mit Parallel-1/0
Siehe nachfolgende ,Vorgehensweise“ und ,Ablaufdiagramm® fir die einzelnen Vorgange.

[1] Spannungsversorgung ON — Riickkehr zur Referenzposition

- Vorgehensweise -

(1) Spannung zufthren.

l

(2) ALARM wird eingeschaltet.
ESTOP wird eingeschaltet.

—~

3) SVON wird eingeschaltet.

—~

4) SVRE wird eingeschaltet.

(Entriegelung der Motorbremse)

* Die Zeit bis zum Einschalten des
[SVRE]-Ausgangs ist je nach Antrieb und
Anwendungsbereich unterschiedlich.

* Wenn der Servomotor nach dem
Einschalten der Spannungszufuhr zum
ersten Mal eingeschaltet wird, beginnt der
Vorgang zur Findung der Motorphase. Der
Vorgang zur Findung der Motorphase
erfolgt Gber die max. Distanz der
Antriebsspindellange.

l
(5) SETUP wird eingeschaltet.

!
6) BUSY wird eingeschaltet.

(
(Der Antrieb bewegt sich.)

- Ablaufdiagramm -
24V
Leistungsaufnahme I oV
ON
SVON ] i I OFF
Eingang : .f y .
SETLP (I J 1 .
; e = ON
BUSY - — [ L OFF
i H ; 4
SETON [ | .
- .
Ausgang .
v “ :
GV p—
*ESTCP I
~ OFF
externe Verriegelung —I B ! ON
T
|
Sneed s 0 mm/s
Geschwindigkeit \

i Nach dem Reset schaltet sich
i der Controller ein.

Riickkehr zur
Referenzposition

! Wenn sich der Antrieb innerhalb
' des Bereichs ,In Position*

i befindet, wird INP eingeschaltet;
i ansonsten bleibt es

i ausaeschaltet.

* ,ALARM* und ,ESTOP*“ werden als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

l
(7) SETON und INP werden eingeschaltet.

Wenn der BUSY-Ausgang ausgeschaltet wird,

ist die Riickkehr zur Referenzposition

abgeschlossen.



[2] Positionierbetrieb

- Vorgehensweise -
(1) Schrittdaten-Nr. (INO bis INS) eingeben.

!

(2) DRIVE wird eingeschaltet.

—Schrittdaten-Nr. scannen (von INO bis IN5).

* Wenn DRIVE ausgeschaltet wird, wird die Schrittdaten-
Nr. ausgegeben (von Ausgang OUTO bis OUTS5).

l

(3) BUSY wird eingeschaltet.

(Der Positionierbetrieb startet.)

!

(4)Wenn INP eingeschaltet wird und BUSY sich

ausschaltet, ist der Positionierbetrieb abgeschlossen.

- Ablaufdiagramm -

ingeben scannen
Leistungsaufnahme x 24\
oV
~ ON
tNo~5 OFF
Eingang SVON mmmmmmmmmmmmooso :
. Schrittdaten- |
¢ Nr.ausgeben.
DR VE : i
QuUTo ON
~° OFF
BUSY
Ausgang
SVRE
SETON
INP
Motorbremse ON
OFF
Speed 0 mm/s

Wenn sich der Antrieb innerhalb des
Bereichs ,In Position” befindet, wird INP |
eingeschaltet; ansonsten bleibt es
ausgeschaltet.



[3] Schubbetrieb

- Vorgehensweise -
(1) Schrittdaten-Nr. (INO bis INS) eingeben.
!
(2) DRIVE wird eingeschaltet. (OUTO-5 ist
ausgeschaltet.)
—Schrittdaten-Nr. scannen (von INO bis IN5).
* Nach Ausschalten von DRIVE wird die
Schrittdaten-Nr.  ausgegeben  (von  den
Ausgangen OUTO bis OUT5).

l
(3) BUSY wird eingeschaltet.

l

(4) Wenn sich der INP-Ausgang einschaltet und
BUSY ausschaltet, ist der Schubbetrieb
abgeschlossen (der Antrieb erzeugt eine Kraft, die
grolBer ist, als der in den Schrittdaten flr

»1riggerLV* eingestelite Wert).

i Schrittdaten-Nr.
1 eingeben.

Schrittdaten-Nr.

) 24V
Leistungsaufnahme oV
~ ON
INO~5 OFF
Eingang SVON )
DR VE
ON
QUT0~5 OFF
BUSY | |
x
Ausgang SVRE g
SETON
INP
Motorbremse ON
OFF
Geschwindigkeit 0 mm/s
! Wenn sich der Antrieb innerhalb
! des Bereichs ,In Position*
befindet, wird INP eingeschaltet;
i ansonsten bleibt es
1 ausgeschaltet.
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[4] HALTEN (HOLD)
- Vorgehensweise -
(1) HOLD schaltet sich wahrend des Betriebs

ein (wenn HOLD eingeschaltet ist).

!
(2) BUSY schaltet sich aus (Antrieb stoppt).

!

(3) HOLD schaltet sich aus.

I

(4) BUSY schaltet sich ein (Antrieb startet
neu).

[5] Reset

- Vorgehensweise —

[Zuriicksetzen des Verfahrvorgangs]
(1)RESET schaltet sich wahrend des Betriebs
ein (wenn BUSY-Ausgang ist eingeschaltet).
!

(2)BUSY-Ausgang, Ausgang OUTO bis OUT5
ausgeschaltet.

- Vorgehensweise -
[Zuriicksetzen des Alarms]
(1) Ein Alarm wird aktiviert (ALARM schaltet
sich aus und Ausgang OUTO bis OUT3
schaltet sich ein.)

!
(2) RESET wird eingeschaltet.

!
(3) ALARM schaltet sich ein und Ausgang OUTO
bis OUT3 schaltet sich aus (Alarm wird
deaktiviert).
[6] Stopp

- Vorgehensweise -
(1) Der Stopp-Eingang [EMG]
wahrend des Betriebs aus
eingeschaltet ist) [Stopp-Befehl].

!
(2) ESTOP schaltet sich aus.

l
(3) BUSY schaltet sich aus (Antrieb stoppt).
SVRE schaltet sich aus

(wenn

Motorbremse).
!
(4) Der Stopp-Eingang [EMG] wird

eingeschaltet.
[Befehl zur Stopp-Entriegelung]
!
(5) STOPP wird eingeschaltet.
* SVRE wird eingeschaltet.
(* Bei Antrieben mit Motorbremse.)

schaltet sich
BUSY

(bei Antrieben mit

- Ablaufdiagramm -

Eingan HOLD l_l o
gang OFF
anl
Ausgan BUSY
usgang OFF
Geschwindigkeit 0 mm/s
HOLD wéhrend des Betriebs.

Startpunkt der Verzégerung '

________________________________

- Ablaufdiagramm -

Eingang |RESET |I I (C))EF
— ON
OuUTO0~5 ;
/1 — OFF
Ausgang| BUSY I I gll;lF
y
‘ o
Geschwindigkeit ~ / ;----" e NG----------- 0 mms

+ Startpunkt der Veerzogerung

wird INP eingeschaltet.
- Ablaufdiagramm -

— > ON

OouT0~5
Ausgang 1 [NF OFF
|_Alarm aus | ON
*ALARM I """"" OFF

* Der ,ALARM" wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
- Ablaufdiagramm -

Leistungsaufnahme 24V
ov
Stopp [EMG] _I ON
' I } OFF
Eingang . - ON
SVON OFF
ON
BUSY OFF
SVRE '
SETON
Ausgang
INP
*ALARM
*ESTOP
Motorbremse
Geschwindigkeit
i_ ______________________ " -
: [Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs ,In Position* befindet, |
: ird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. :

* ,ALARM® und ,ESTOP* werden als negativ-logischer Schaltkreis
dargestellt.
* Wenn ,Stopp" ausgeschaltet ist, wird Stopp aktiviert.



[7] Bereich-Ausgang
-Vorgehensweise- -Ablaufdiagramm-
Beispiel:

* Vorgang Schrittdaten-Nr. 1
(1) Schrittdaten-Nr. (INO bis IN5) eingeben.

Ausgangsposition: 50 mm

Vorgang Schrittdaten-Nr. 1: Position: 200 mm, Bereich1-Bereich2: 150-250mm

l Vorgang fchrittdaten-Nr. 2: Position: 100 mm, Bereich1-Bereich2: 130-170 mm
(2) DRIVE wird eingeschaltet.
— Empfang der Schrittdaten-Nr. 1 Eingang| "°~° — ' oFF
(aus Eingang INO bis IN5). DRVE
* Nach Ausschalten von DRIVE werden die QTo~5 on
Schrittdaten ausgegeben (von den BUSY min 15 ms r—| A — :
Ausgang 4 P 4
Ausgangen OUTO bis OUTH). /
(3) BUSY wird eingeschaltet.
(Antrieb startet den Betrieb). LA 0 mms
. - . \ mm rm\ 100 mm
INP wird ausgeschaltet. Geschwindigkeit \ | \170 mm 130 mm
\ g \
\ | \
! e : \ I\
(4) AREA-Ausgang schaltet sich fur die Schrittdaten- \ 1 \_

Wenn sich die aktuelle Position |

Nr.1 ein (auf einem Abstand von 150 mm vom Ursprungspunkt). innerhalb  von  Bereichi und |

|

|
l ‘\ | Bereich2 in den Schrittdaten |
. \ | eingeschaltet. |
(Antrieb stoppt.) o ____ ! ‘- ——- | Ansonsten ist das Signal |

Wenn die aktuelle Position innerhalb der !

INP wird emgeschaltet. Schrittdaten-Positionierung liegt. Das
INP-Signal ist eingeschaltet. Ansonsten

ist das Signal ausgeschaltet.

*Vorgang Schrittdaten-Nr.2 @ T EIEAmSEEE— o |
(6)Schrittdaten-Nr. (INO bis IN5) eingeben.

l

(7) DRIVE wird eingeschaltet.

— Empfang der Schrittdaten-Nr. 2 (aus Eingang INO bis IN5).

* Nach Ausschalten von DRIVE werden die Schrittdaten ausgegeben (von den Ausgangen OUTO bis
OouT5).

}

(8) AREA wird ausgeschaltet.

BUSY wird eingeschaltet. (Antrieb startet den Betrieb.)

}

(9) AREA-Ausgang schaltet sich fur die Schrittdaten-Nr. 2 ein (auf einem Abstand von 170 mm vom
Ursprungspunkt).

}

(10) AREA-Ausgang schaltet sich fir die Schrittdaten-Nr. 2 aus (auf einem Abstand von 130 mm vom
Ursprungspunkt).

}

(11) BUSY wird ausgeschaltet.

(Antrieb stoppt.)

INP wird eingeschaltet.



11.1 Antriebskabel
LE - CA - [
Kabelldnge (L) oJ

1,5m
3m

5m

8m*
10m*
15m*

C 20m*
*Fertigung auf
Bestellung

W (> || v |w| |~

Antriebsseite

Signal Klemmen-Nr. Kabelfarbe Klemmen-Nr.
U 1 rot 1
V 2 weild 2
w 3 4P schwarz 3

Signal Klemmen-Nr. Abschirmung Kabelfarbe Klemmen-Nr.
Vce B-1 N AN — braun 12
GND A-1 . >O<X>< — schwarz 13
A B-2 — — rot 7
A A-2 P X0 o schwarz 6
B B-3 — b orange 9
B A-3 Lo XXXX : ," schwarz 8
Z B-4 — gelb 11
z A-4 S — X_X_XX_ — schwarz 10
boooooooon - 3

Controller-Seite
>
(@ 7,0
| & ¢
| 2
(9 6,7)
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11.2 Antriebskabel fiir Ausfilhrung mit Motorbremse

Kabelldnge (L) J ® ®

Signal Klemmen-Nr. Kabelfarbe | Klemmen-Nr.
1 1.5m u 1 rot 1
3 3m \Y 2 weil} 2
Q@) w 3 @4# schwarz 3

S 5m

8 8m* Signal Klemmen-Nr. Abschirmung Kabelfarbe | Klemmen-Nr.

m Vce B-1 AN braun 12
X000
A 10m* GND A1 ' — schwarz 13
A B-2 : — rot 7
B 15m* A A-2 : XXXX — schwarz 6
I 20m * B B-3 : — orange 9
" - B A-3 : XX —t schwarz 8
Fertigung auf > B4 ! 00K L gelb 11
Bestellung z A-4 S VYV ‘_Ijl schwarz 10
bommmooee- - 3
@ Signal Klemmen-Nr.

Motorbremse (+) B-1 rot 4
Motorbremse (—) A-1 ><>O<>< schwarz 5
Sensor (+) B-3 braun 1
Sensor (—) A3 ><><X>< schwarz 2

Antriebsseite Controller-Seite

>

(@ 7,0)

o

e/

\(Q 6,7)

LB) |

}ra 5,7)




11.3 1/0-Kabel
LEC — CN5 - []

. Pin- | Ader Farbe der Punkt- | Punkt- Pin- Ader Farbe der Punkt- Punkt-
Kabellange (L) N, N, Isolierung  |markierung| farbe Nr. Nr. Isolierung | makieung | farbe
1 15m A1 1 hellbraun u schwarz B1 7 gelb L 1] rot
. A2 hellbraun  |m rot B2 8 hellgriin T schwarz
3 3m A3 ) gelb n schwarz B3 hellgriin T rot
5 5m A4 gelb u rot B4 9 grau L1 schwarz
A5 3 hellgriin n schwarz B5 grau L1 rot
A6 hellgriin [ rot B6 10 weil L1 schwarz
A7 4 grau u schwarz B7 weifd m rot
A8 grau u rot B8 1 hellbraun EEE schwarz
A9 weild n schwarz B9 hellbraun EEE rot
A10 5 weild u rot B10 12 gelb [ 1 1] schwarz
A11 6 hellbraun |(mm schwarz B11 gelb L1 rot
A12 hellbraun m rot B12 13 hellgriin EEE schwarz
A13 7 gelb [ 1 schwarz B13 hellgriin EEE rot
- Abschirmung

< Controller-Seite SPS-Seits

@89 A1

. / :

<+ .
- e R A13
< - \Bas

L
14’4) Anzahl Adern 26
AWG AWG28
11.4 Controller-Einstellsoftware
LEC — W2

Controller-Einstellset OJ

Inhalt
(1) Controller-Software (CD-ROM)

(2) Kommunikationskabel
(3) Umsetzer
(4) USB-Kabel

Systemvoraussetzungen Hardware

PC/AT-kompatible Maschine, mit installiertem Windows XP® und Windows 7® und
ausgestattet mit USB1.1- oder USB2.0-Anschllssen.

*Windows® und Windows XP®, Windows 7® sind registrierte Handelsmarken der Microsoft Corporation.

/N\Achtung

Die aktuelle Version der Controller-Software verwenden.
Aktualisierung der neuesten Version auf der SMC-Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.




11.5 Teaching Box

[T

|

|

| |

- | Teaching Box

L
Peagem
o @®.

Kabelldange
!n‘:-g [313m ] Ay sgangssprache
- E | Englisch
11 J | Japanisch

LEC-T1 -3 EG O

— |

Le Freigabetaste
- ohne Freigabetaste
S mit Freigabetaste

Stopp-Schalter

| G | mit Stopp-Schalter |

Pos. Bezeichnung Funktion

(1) LCD FlUssigkristalldisplay (mit Hintergrundbeleuchtung)

(2) Ring Ring zum Aufhéngen der Teaching Box.
Kontrollierter Stopp wird durch Driicken zum Verriegeln

3) Stopp-Schalter | aktiviert. Die Verriegelung durch Drehen im Uhrzeigersinn
I6sen.

(4) Stopp-Schutz Schutz fur den Stopp-Schalter
Schalter, der den ungewollten Betrieb der

5) Freigabetaste Handbetrieb-Testfunktion verhindert.

(Option) * Nicht fir andere Funktionen anwendbar, wie z. B.

Datenénderung

(6) | Schiiisselschalter | Eingangsschalter

(7) Kabel 3 mLange

®) Stecker Stecker zum AnschlieRen an CN4 des Controllers

11.6 Storschutzfilter-Set
LEC - NFA Stérschutzfilter (2 Kabelbinder (3
. — (812,5)
= :
Stérschutzfilter-Set j ) [[= }j 140
- ~ - . S

Montage:

geschlossener Schnapper

1) Einen StérschutZfilter um die einzelnen Drahte des Antriebskabels in der Nahe der Controller-Stecker montieren.
Im nachsten Schritt einen Kabelbinder an der Schrumpfmuffe befestigen (siehe A1).
2) Einen StérschutZfilter am Motorkabel montieren und an beiden Enden mit einem Kabelbinder befestigen (siehe B1).

CN2- und CN3-Stecker

einzelne Drahte

Antriebskabel

Kabelbinder

A1 I B1 |
3 I'F‘—":“—":h - :_-:m.:::ﬂ.
Antrieb lic=31]-5 gt
g e — e I
Controller
Stérschutz Schrumpfmuffe ~ Kabelbinder
Motorkabel (Antrieb mit Motorbremse)
/N\Achtung

wieder befestigen.

1) Die Montage ist bei Antrieben mit und ohne Motorbremse unterschiedlich.

2) Bei Montage eines Stdrschutzfilters am Antriebskabel alle Einzeldrahte im Stoérschutzfilter befestigen.
(CN2-Stecker 3 Drahte und CN3-Stecker 9 Drahte [15 Drahte bei Ausfiihrung mit Motorbremse]).
Bei der Montage des Storschutzfilters darauf achten, die Kabel nicht zu beschadigen.

3) Darauf achten, dass die Schrumpfmuffe nicht in den Stérschutzfilter gelangt (siehe A1).

4) Beim Abziehen der CN2- und CN3-Antriebskabelstecker aus dem Controller den Kabelbinder
entfernen und den StorschutZfilter in Richtung der Schrumpfmuffe bewegen. Nach der
Wiedermontage den Storschutzfilter in seine urspriingliche Position einbauen und den Kabelbinder




12. Alarmerfassung

Die Details des Alarms kdnnen mithilfe eines PCs (Controller-Software) oder der Teaching Box geprift
werden.
* Siehe Anleitungen der Controller-Software oder Teaching Box fur Einzelheiten zum Priifen des Alarms.
Siehe Abschnitt ,,12.2 Alarme (Seite 49)“ in dieser Anleitung zur Deaktivierung von Alarmen. Es gibt
zwei Alarmarten: Alarme, die per RESET-Eingabe Uber die parallele Kommunikation deaktiviert werden
und Alarme, die durch das Aus- und erneutem Einschalten der Controller-Spannungsversorgung (C 24 V)

deaktiviert werden.

12.1 Alarmgruppen
Bei einem Alarm gibt der Controller ein Signal aus, das Uber den Alarmtyp informiert.

Alarme werden in 5 Gruppen unterteilt und tber OUTO bis OUT3 ausgegeben.

Die Ausgangsklemmen haben bei den jeweiligen Alarmen folgenden Status:

Parallelausgang

Alarmgruppe

*ALARM | OUTO | OUT1 | OUT2 | OUT3
Alarmgruppe A OFF ON OFF OFF OFF
Alarmgruppe B OFF OFF ON OFF OFF
Alarmgruppe C OFF OFF OFF ON OFF
Alarmgruppe D OFF OFF OFF OFF ON
Alarmgruppe E OFF OFF OFF OFF OFF

* Der ,ALARM* wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

Bei Aktivierung eines Alarms hat die Ausgangsklemme folgenden Status:

Alarmgruppe Parallelausgang Neustart-Vorgang
SVRE SETON

Alarmgruppe A Keine Anderung Keine Anderung RESET-Eingang

Alarmgruppe B Keine Anderung Keine Anderung RESET-Eingang

Alarmgruppe C | Keine Anderung Keine Anderung RESET-Eingang

Alarmgruppe D OFF Keine Anderung (*1) RESET-Eingang (* 1)

Alarmgruppe E OFF OFF Spannungsversorgung

(*1) Bei alteren Controller-Versionen als SV1.00 schaltet sich SETON aus und

SETUP (Schritt 2) muss eingegeben werden.

<Neustart-Vorgang>

1. RESET eingeben— SVRE: wird automatisch eingeschaltet (wenn SVON bei Eingabe von

RESET eingeschaltet ist).
2. SETUP eingeben— Befehl zum Neustart nach Abschluss der Riickkehr zur Referenzposition.



12.2 Alarm-Details

@
Alarm 2 Alarm .
(Code) § el Alarminhalt/GegenmaRnahme
<Inhalt>Der Schrittdaten-Wert ist unter folgenden Bedingungen
nicht korrekt: (zuordenbarer Wertebereich)
(1) Areal < Area2
(* Wenn sowohl Bereich1 als auch Bereich2 gleich 0 sind, wird der
Alarm nicht aktiviert.)
(2) Trigger LV < Schubkraft
(Wenn die Schubkraft< Trigger LV zu dem Zeitpunkt, an dem die
Schubkraft = 0, wird der Alarm nicht aktiviert.)
(3) Min. Geschwindigkeit des Antriebs < Schubgeschwindigkeit <
Geschwindigkeit
Schrittdaten ALM1 RESET- | (4) Schubgeschwindigkeit < max. Schubgeschwindigkeit des Antriebs
(Step data ALM1) B Eingang | (8) Schubkraft = min. Schubkraft des Antriebs
(1-048) (6) Grundparameter ,max. Kraft* = min. Schubkraft des Antriebs
(7) Grundparameter ,max. Kraft‘ = Trigger LV
<GegenmaRBnahme> Einstellung der Schrittdaten und
Grundparameter andern.
/\ Achtung
Die Schubkraft und die min. Geschwindigkeit, die max.
Geschwindigkeit und den Wert 0 oder grofer des Antriebs
anhand der Bedienungsanleitung des Antriebs oder des
Katalogs prifen.
<Inhalt> Der Grundparameter ist unter folgenden Bedingungen
nicht korrekt: (zuordenbarer Wertebereich)
(1) Stroke (-) < Stroke (+)
(2) W-Area1 < W-Area2
(* Wenn sowohl W-Area1 als auch W-Area2 gleich 0 sind, wird der
Parameter-ALM Alarm nicht aktiviert.)
(Parameter ALM) B RESET- | (3) max. Schubkraft < max. Schubkraft des Antriebs
(1-049) Eingang
<GegenmaBnahme> Einstellung der Grundparameter andemn.
/\ Achtung
Siehe Bedienungsanleitung oder Katalog des Antriebs fur die
max./min. Schubkraft/Geschwindigkeit des Antriebs.
<Inhalt> Bei einem Vorgang fiir eine spezifische Schrittdaten-Nr.
kann der Antrieb nicht innerhalb der Hubgrenze stoppen. Grund:
Geringe Verzdgerung B RESET- der eingestellte Wert fiir die ,Verz6gerung“ in den Schrittdaten.
(1-050) Eingang | <GegenmaRnahme> Den Verzégerungswert dndern und
ausreichend bemessen, damit der Antrieb innerhalb der
Hubgrenze stoppen kann.
<Inhalt> Bei einem Vorgang fiir eine spezifische Schrittdaten-Nr.
wird die angeforderte Schrittdaten-Nr. nicht registriert. (Wenn der
Betriebsbefehl nicht per SPS eingeht, wird dieser Alarm je nach
Schrittdaten-ALM?2 Eingangssignal-Intervall unq Haltezeit der Signale aktiviert.)
(Step data ALM2) B RESET- <Gegenmal3nahn:t_e> (1 S|ch§rstellen, _dass der o
Eingang ~Bewegungs-MOD" in den Schrittdaten nicht ,Leer (deaktiviert)“ ist.

(1-051)

(2) Prozessverzogerung der SPS oder Scanning-Verzégerung des
Controllers kann auftreten. Die Eingangssignal-Kombination min.
15 ms (30 ms wenn mdglich) halten.

(2) Siehe Positionieren (S. 40)




Hubgrenze (Stroke

<Inhalt> Der Antrieb Uberfahrt die in den Grundparametern
~otroke(+)* und ,Stroke (-)‘eingestellte Hubgrenze, wenn der
angeforderte Vorgang durchgefiihrt wird. (Inklusive
Handbetrieb nach Rickkehr zur Ausgangsposition)

<GegenmaBnahme> Sicherstellen, dass die Grundparameter

limi RESET- ~otroke (+)“ und ,Stroke (-) mit dem in der Schrittdaten

imit) Eingang eingestellten Verfahrdistanz tbereinstimmt.

(1-052)

/\ Achtung
Wenn der ,Bewegungs-MOD* der Schrittdaten relativ ist,
auf den Startpunkt und die Verfahrdistanz des Antriebs
berucksichtigen.
<Inhalt> Wenn im Schubbetrieb das Zuriickschieben gréRer
ist als der Schubvorgang, wird das Zuriickschieben

Schub-ALM (Pushing RESET- angefordert.

ALM) Eingan <GegenmaBnahme> Die Distanz zwischen der

(1-096) gang Ursprungsposition des Schubbetriebs zum geschobenen
Objekt vergrofern. Alternativ kann die Schubkraft erhdht
werden.
<Inhalt> Rickkehr zur Referenzposition wird nicht innerhalb

REFERENZPOS.-ALM der eingestellten Zeit abgeschlossen.

(ORIG ALM) RESET-

Eingang <GegenmalBnahme> Priifen, ob die Antriebsbewegung

(1-097) . .
behindert ist.
<Inhalt> Die Rickkehr zur Referenzposition, der
Positionierbetrieb, Schubbetrieb oder Handbetrieb wird bei

Servo OFF ALM RESET- | ausgeschaltetem Motor angefordert.

(Servo off ALM) . L . .

(1-098) Eingang <GegenmaBnahme> Die Einstellung andern, damit die
Anforderung dieser Vorgange mit eingeschaltetem Motor
(SVON-Eingang ON) erfolgt.
<Inhalt> Positionier- oder Schubbetrieb wird

vor Abschluss der Riickkehr zur Referenzposition

Xir'\;a)hr'ALM (Drive RESET. | @ngefordert.

(1-099) Eingang <GegenmaBnahme> Die Einstellung dndern, damit diese
Vorgange nach Abschluss der Riickkehr zur Referenzposition
angefordert werden.
<Inhalt> Der Parameter der Rickkehr zur Referenzposition
hat den folgenden Status.

Parameter-Einstellung (Inhalt)
ORIG-Modus ORIG-Sensor
1 Schubbetrieb 1 NO

REFERENZPOS .- Referenzposition [Stopp] T

Sens.-ALM (ORIG RESET- —

Sens ALM) Eingang Endschalter Referenzposition 0. deaktivieren

(1 -1 03) 2 oder

[Sensor] 1 NO

* Ein Alarm wird bei dem o.g. Status erzeugt, wenn der Sensor
nicht im Antrieb eingebaut ist.

<GegenmaRnahme> Sensor installieren und Parameter der
Ruckkehr zur Referenzposition, Motor und Sensortyp einstellen, um
die Einstellung zu bestatigen.

-50 -
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<Ilnhalt> Der Alarm wird erzeugt, wenn die Kommunikation
zwischen dem Controller-Kreis und dem Absolut-Kreis nicht normal

AbEnc Komm.-ALM RESET ist. (Dieser Controller hat keine Absolut-Funktion.)
E?ﬂ%g(; Comm ALM) E?r\\/zs <GegenmaBnahme> Sicherstellen, dass der Sensortyp im
gang Grundparameter 1 ist. Nach Anderung des Parameters muss
erneut Spannung zugefihrt werden.
<Inhalt> Die Motorgeschwindigkeit Uberschreitet aufgrund einer
extern einwirkenden Kraft o. A. die spezifizierte Grenze.
Ubermal.'Sig.hoh.e RESET <GegenmaRnahme> Daflir sorgen, dass die Motorgeschwindigkeit
%SChW'nd'(?)ke't E‘QT’VON die max. Geschwindigkeit des Antriebs nicht tibersteigt.
ver spee ingang
(1-144) *1) /N\Achtung
Siehe Bedienungsanleitung oder Katalog des Antriebs fur die
max. Geschwindigkeit des Antriebs.
<Inhalt> Die Motor-Versorgungsspannung ist wahrend [SVON]
auflerhalb des zulassigen Bereichs.
<GegenmaBnahme> Sicherstellen, dass die Motorspannung
(M 24 V) des Controllers innerhalb der Spezifikationen liegt.
AAchtung

. RESET Wird eine einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung

Uberspannung Motor SVON verwendet, kann es wihrend der Beschleunigung/Verzégerung

(Gver motor Vol) Eingang zu einem Spannungsabfall kommen.

(1-145) (*1) <Inhalt> Auch eine regenerative Spannung kann aufgrund der
Betriebsmethode des Antriebs einen Alarm ausldsen.
<GegenmaBnahme> Sicherstellen, dass die Betriebsbedingungen
innerhalb der Spezifikationen liegen.

/A\Achtung
Siehe Bedienungsanleitung oder Katalog des Antriebs fir die
Betriebsmethode des Antriebs.

- . <Inhalt> Die Temperatur in der Umgebung des Leistungsteils des

?grenm;?:tll?r'zoor\]/eer zE/SOEJ Controllers ist zu hoch.

P . <GegenmaBnahme> Das System optimieren, um sicherzustellen,

Temp.) Eingang . .

(1-146) (*1) dass die Temperatur in der Umgebung des Controllers
angemessen ist.
<Inhalt> Die Steuerungs-Spannungsversorgung im Controller liegt
aulerhalb des spezifizierten Bereichs.
<GegenmaBnahme> Sicherstellen, dass die Steuerungsspannung
(C 24 V) des Controllers innerhalb der Spezifikationen liegt.

AAchtung
Bei einer gemeinsamen Spannungsversorgung fir Steuerung

. und Motor oder bei Verwendung einer einschaltstrombegrenzten

Uberspannung RESET Spannungsversorgung kann wahrend der

Steuerung (Over Cril $VON Beschleunigung/Verzégerung ein Spannungsabfall auftreten, der

Vol) Eingang einen Abfall der Versorgungsspannung zur Folge haben kann.

(1-147) *1)

<Inhalt> Auch eine regenerative Spannung kann aufgrund der
Betriebsmethode des Antriebs einen Alarm auslosen.

<GegenmaRnahme> Sicherstellen, dass die Betriebsbedingungen
innerhalb der Spezifikationen liegen.

AAchtung

Siehe Bedienungsanleitung oder Katalog des Antriebs fiir
die Betriebsmethode des Antriebs.




<Inhalt> Der summierte Stromwert am Ausgang Ubersteigt
den spezifizierten Wert.

RESET
Uberlast (Over load) SVON <GegenmaRBnahme> Priifen, ob die Antriebsbewegung
(1-148) Eingang | pehindert ist. Sicherstellen, dass die Antriebslast, die
1) Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung innerhalb
des fur den Antrieb spezifizierten Bereichs liegen.
<Inhalt> Die eingestellte Position wurde nicht innerhalb des
RESET festgelegten Zeitraums erreicht.
Position Fehler SVON <GegenmaBnahme> Alle eventuell vorhandenen Behinderungen
Posn failed SETUP
(Posn failed) , entfemnen, die die Antriebsbewegung einschrénken.
(1-149) E'”gang Sicherstellen, dass die Last, Geschwindigkeit, Beschleunigung und
(*1) Verzdgerung innerhalb des fur den Antrieb spezifizierten Bereichs
liegen.
RESET <Inhalt> Die Verbindung zu héher geschalteten Geraten (z. B.
i;t_el\lAJerung Befehl SVON PC oder Teaching Box) ist unterbrochen.
(Ctrl Comm ALM) SETUP <GegenmaBnahme> Sicherstellen, dass die Verbindung zu
(1-150) Eingang den hoéher geschalteten Geraten wahrend des
(*1) Antriebsbetriebs nicht unterbrochen wird.
Encoder-ALM Spannungs- <Inhalt> Stoérung in der Kommunikation mit dem Encoder.
(Encoder ALM) versorgung
(1-192) OFF <GegenmaBnahme> Anschluss des Antriebskabels prifen.
<Inhalt> Motorphase wird nicht innerhalb der eingesteliten Zeit gefunden.
(Wenn der Motor nach dem Einschalten der Spannungszufuhr zum
ersten Mal eingeschaltet wird (SVON eingeschaltet), muss sich der
Phasenerkennungs- s Antrieb zunachst ein wenig bewegen, um die Motorphase zu finden.
ALM panNUNgs- | \wenn diese Motorbewegung jedoch nicht ausgefiihrt werden kann,
(Phase Det ALM) versoolg?:ung wird dieser Alarm aktiviert.)
(1-193) <GegenmaBnahme> Sicherstellen, dass keine Behinderungen
vorhanden sind, die die Antriebsbewegung einschranken und im
Anschluss den Motor einschalten (SVON eingeschaltet).
<Inhalt> Der Ausgangsstrom des Stromkreises ist Gbermafig hoch.
Uberstrom Spannungs-
(1-194) Versorgung | <GegenmaBnahme> Sicherstellen, dass kein Kurzschluss in
OFF den Antriebskabeln, Steckern usw. vorliegt. Priifen, ob die
Kombination aus Antrieb und Controller kompatibel ist.
<Inhalt> Der Stromsensor erfasst eine Stérung, die bei
| Sens.-ALM Spannungs- Zurlcksetzen des Controllers gepruft wird.
(I sens ALM) versorgung | <GegenmaBnahme> Sicherstellen, dass Antrieb und Controller
(1-193) OFF kompatibel sind. \Wenn der Alarm nach dieser MaRnahme bei
erneuter Spannungszufuhr fortbesteht, bitte SMC kontaktieren.
<Inhalt> Uberlauf des Positions-Fehlerzahlers im Controller.
Fehler Uberlauf Spannungs- | <GegenmaBnahme> Sicherstellen, dass keine Behinderungen
(Err overflow) Versorgung | yorhanden sind, die die Antriebsbewegung einschrénken.
(1-196) OFF Sicherstellen, dass die Last, Geschwindigkeit, Beschleunigung
und Verzégerung innerhalb des flir den Antrieb spezifizierten
Bereichs liegen.
Speicher-ALM Spannungs- | <Inhalt> Stérung des EEPROM.
M ALM
E1_e11r§17())ry ) versglggl:]:ung <GegenmalBnahme> Bitte SMC kontaktieren.
<Inhalt> Funktionsstérung der CPU
CPU-ALM SpannuNas- (Maglicher Ausfall der CPU oder der umliegenden Schaltkreise oder
(CPU ALM) vers% un gOFF Funktionsstorung der CPU aufgrund elektromagnetischer Storsignale)
(1-198) r9ung <GegenmaBnahme> Wenn der Alarm selbst nach emeuter

Spannungszufuhr nicht deaktiviert werden kann, SMC kontaktieren.

(*1) Methode fur das Zuriicksetzen des Alarms bei afteren Controller-Versionen SV1.00: Eingabe von RESET—-SVON —SETUP



13. Kabelverdrahtung / Allgemeine Sicherheitshinweise
AWarnung

1.

2,
3.

Vor dem Einstellen, der Montage oder Veranderungen an der Verdrahtung stets die Spannungs-
versorgung des Produkts abschalten.

Andernfalls kann es zu Stromschlag, Fehlfunktionen und Schaden kommen.

Das Kabel nicht auseinanderbauen. AusschlieBlich spezifizierte Kabel verwenden.

Kabel oder Stecker nicht bei anliegender Spannung anschlieBen oder entfernen.

AAchtung

1.

10.

11.

Stecker sicher anschlieBen. Den Klemmen keine Spannung zufiihren, die nicht den in der
Bedienungsanleitung spezifizierten Werten entspricht.

Stecker sicher anschlieRen.
Die korrekte Verdrahtung und Polaritat der Stecker sicherstellen.

Treffen Sie geeignete MaBnahmen gegen elektromagnetische Storsignale.

Elektromagnetische Stoérsignale in Signalleitungen kénnen zu Fehlfunktionen flihren. Als
Gegenmalinahme die Hoch- und Niederspannungsleitungen trennen und die Verdrahtung verkiirzen
USW.

Dréhte und Kabel nicht zusammen mit Netzanschluss- bzw. Hochspannungskabeln verlegen.
Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen des Produkts kommen, die durch elektromagnetische
Storsignale und Spannungsspitzen verursacht werden, die von Netzanschlusskabeln und
Hochspannungskabeln auf die Signalleitung ausgehen. Die Kabel des Produkts getrennt von
Netzanschluss- und Hochspannungskabeln verlegen.

Stellen Sie sicher, dass keine Kabel von der Antriebsbewegung erfasst werden kénnen.

Achten Sie auf eine korrekte Verkabelung. Die Kabel an der Anschlussstelle in den Zylinder
nicht liber scharfe Kanten biegen.

Die Kabel nicht biegen, knicken, verdrehen. Die Kabel keiner externen Krafteinwirkung
aussetzen.

Andernfalls besteht das Risiko von Stromschlag, Kabelbruch, Kontaktfehler und Kontrollverlust tber
das Produkt.

Das aus dem Produkt herausragende Motorkabel vor der Verwendung in Position fixieren.
Die Motor- und Motorbremsenkabel sind keine Robotikkabel und kénnen beschadigt werden, wenn
sie bewegt werden. Daher darf Bereich A nicht in einer flexible Leitung platziert werden.

Antriebskabel

Stecker
T ‘l/ ’ ‘ Robotikkabel (flexibles Kabel)
==

A |
1

Das Anschlusskabel zwischen Antrieb und Controller hat eine erhohte Biegefestigkeit. Es darf
jedoch nicht in beweglichen Leitungen mit einem geringeren als dem spezifizierten
Biegeradius platziert werden.

( kleinster Biegeradius: 50 mm) —CaCaaEToY

1
Il

Die korrekte Verdrahtung des Produkts tberprifen. DSEDDDREE

Durch eine unzureichende lIsolierung (Interferenzen mit anderen Schaltkrelsen unzureichende
Isolierung zwischen Anschlussklemmen usw.) kann eine zu hohe Spannung oder ein zu hoher Strom
das Produkt beschadigen.

Geschwindigkeit / Schubkraft konnen je nach Kabellange, Last und Montagebedingungen usw.
variieren.

Bei einer Kabelldnge von Uber 5 m wird die Geschwindigkeit / Schubkraft max.10 % pro 5 m reduziert.
(Bei einer Kabellange von 15 m: max. 20 % reduziert.)

[Transport]

/\Achtung

1.

Das Produkt nicht am Motor oder an den Kabeln halten oder hidngen lassen.



14. Elektrische Antrieb / Allgemeine Sicherheitshinweise

14.1 Konstruktion und Auswahl
AWarnung

1.

10.

Vor der Inbetriebnahme die Bedienungsanleitung lesen.

Eine unsachgemafle Handhabung/Bedienung entgegen den Anweisungen der Bedienungsanleitung kann
Schaden und einen Betriebsausfall des Produkis zur Folge haben.

Jegliche Schaden, die auf eine derartige unsachgemalfie Verwendung zuriickzufiihren sind, werden nicht von
der Gewahrleistung abgedeckt.

Es besteht die Gefahr von gefahrlichen, abrupten Bewegungen des Produkts, wenn gleitende Teile der
Anlage durch externe Krifte verdreht werden o. A.

In solchen Fallen besteht Verletzungsgefahr, z. B. durch ein MitreiRen der Hande oder Fuf3e in die Anlage, oder
die Anlage selbst kann beschadigt werden. Daher ist die Anlage so zu konzipieren, dass derartigen Risiken
vorgebeugt wird.

Eine Schutzabdeckung wird empfohlen, um die Verletzungsgefahr so gering wie moglich zu halten.
Wenn ein angetriebenes Objekt und bewegliche Teile des Produkts sich nahe beieinander befinden, besteht
Verletzungsgefahr. Das System so konstruieren, dass Koérperkontakt vermieden wird.

Ziehen Sie alle feststehenden und angeschlossenen Teile so fest, dass sie sich nicht I6sen konnen.
Wenn das Produkt Zylinder mit hoher Geschwindigkeit betrieben oder an Orten mit starken
Vibrationserscheinungen aufgestellt wird, ist sicherzustellen, dass alle Teile fest angezogen bleiben.

Ziehen Sie einen moglichen Ausfall der Energieversorgung in Betracht.

Es sind Maflinahmen zur Vermeidung von Verletzungen und Anlagenschaden im Falle eines Stromausfalls zu
treffen.

Das Verhalten des gesamten Systems bei einer Notausschaltung berticksichtigen.

Das System so konzipieren, dass keine Gefahr von Personen- oder Sachschaden besteht, wenn die Anlage
durch eine manuelle Notausschaltung bzw. infolge anomaler Bedingungen wie Stromausfall durch das
Auslésen einer Sicherheitseinrichtung angehalten wird.

Die einzuleitenden Schritte bei einer Wiederinbetriebnahme nach einer Notausschaltung oder einem
unvorhergesehenen Stillstand des Systems planen.

Das System so konzipieren, dass bei der Wiederinbetriebnahme keine Personen- oder Sachschaden
verursacht werden kénnen.

Demontage und Modifikationen sind untersagt.

Das Produkt nicht verandern oder umbauen (einschl. zusatzliche Bearbeitung). Es besteht Verletzungsgefahr.
Das Stopp-Signal, die ,,EMG“-Klemme des Controllers und den Stopp-Schalter auf der Teaching Box
nicht fiir eine Notausschaltung des Systems verwenden.

Das Stopp-Signal, die ,EMG"-Klemme des Controllers und der Stopp-Schalter auf der Teaching Box dienen
der Verzégerung und dem Anhalten des Antriebs.

Das System mit einem Not-Aus-Schaltkreis, der die entsprechenden Sicherheitsstandards erfullt.

Bei Einsatz in einer vertikalen Anwendung muss eine Sicherheitsvorrichtung eingebaut werden.

Die Kolbenstange kann aufgrund des Werkstlickgewichts herabfallen. Die Sicherheitsvorrichtung darf den
normalen Betrieb der Maschine nicht behindem.

AAchtung

1.

Betreiben Sie das Gerit innerhalb des maximal zulassigen Hubbereichs.

Das Produkt wird beschadigt, wenn es mit einem Hub ber dem max. Hub betrieben wird. Siehe technische
Daten des Produkts.

Wenn das Produkt wiederholt in Zyklen mit Teilhiiben betrieben wird, das Produkt min. alle 1000 Hiibe
einmal mit Vollhub betreiben.

Andernfalls kann sich die Schmierung abnutzen.

Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in denen es libermaRigen externen Kréaften oder
StoBen ausgesetzt ist.

Das Produkt kann beschadigt werden. Die einzelnen Motorkomponenten sind innerhalb praziser Toleranzen
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gefertigt. Daher kdnnen bereits geringfligige Verformungen oder Fehlausrichtungen einer Komponente zu
einem Betriebsausfall des Produkts fiihren.

4. Die Riickkehr zur Ausgangsposition kann wahrend des Betriebs nicht durchgefiihrt werden.
Die Rickkehr zur Ausgangsposition ist wahrend des Positionierbetriebs und Schubbetriebs nicht moglich.

5. Siehe Angaben zu Signalgebern (Best Pneumatics Nr. 2), wenn ein Signalgeber eingebaut ist und
verwendet wird.

6. In Fallen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit einer
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

14.2 Montage

Warmnung

1. Montage und Betrieb des Produkts diirfen erst erfolgen, nachdem die Bedienungsanleitung
aufmerksam durchgelesen und ihr Inhalt verstanden wurde. Diese Anleitung fiir spatere
Einsichtnahmen an einem sicheren Ort aufbewahren.

2. Beachten Sie das Anzugsdrehmoment fiir Schrauben.

Fur die Montage des Produkts die Schrauben mit dem angegebenen Anzugsdrehmoment
festziehen (sofern nicht anders angegeben).

3. Nehmen Sie keine Anderungen an diesem Produkt vor.

Anderungen an diesem Produkt kdnnen die Lebensdauer des Produkts verkirzen und es beschadigen.
Dies kann Verletzungen verursachen und andere Anlagen und Maschinen beschadigen.

4. Bei Verwendung einer externen Fiihrung muss die Fiihrungsachse parallel zur
Antriebsachse liegen.

Wenn die externe Flhrung nicht parallel liegt, wird die Antriebsspindel beschadigt oder weist starke
Verschleillerscheinungen auf.

5. Bei Verwendung einer externen Fiihrung, befestigen Sie die beweglichen Teile des Produkts
und die Last derart, dass sich die Last und die Fiihrung wiahrend des Hubes nicht behindern.
Die gleitenden Teile von Produktrohr oder Kolbenstange dirfen nicht durch Schlage oder
Festhalten mit anderen Gegenstanden zerkratzt oder verbeult werden. Die Komponenten sind
innerhalb genauer Toleranzgrenzen gefertigt, so dass bereits eine leichte Verformung
Funktionsstérungen verursachen kann.

6. Beugen Sie dem Festfahren von drehenden Bauteilen vor.

Verhindern Sie durch regelmafiges Auftragen von Schmierfett, dass drehende Teile (Stifte usw.)
blockieren.

7. Das Produkt erst dann verwenden, wenn sichergestellt wurde, dass es korrekt funktioniert.
Nach Montage- oder Reparaturarbeiten die Spannungsversorgung anschlielen und mithilfe
geeigneter Funktionskontrollen die korrekte Montage tberprufen.

8. Am Uberhang montiertes Fliigelrad
Bei Bewegung mit hoher Geschwindigkeit kann die Kraft des Biegemoments den Antrieb
beschadigen.

Die Metallhalterungen zur Unterdrickung der Vibration des Antriebs-Hauptgehauses sind installiert.
Die Geschwindigkeit so weit reduzieren, dass der Antrieb nicht vibriert.

9. Bei der Montage des Antriebs oder dem Werkstiickanbau keine hohen StoB- oder
Momentkrafte anwenden.

Eine externe Kraft, die das zuldassige Moment (berschreitet, kann Teile der Fihrungseinheit
lockern, den Gleitwiderstand erhohen usw.

10. Freiraum fir Wartungsarbeiten.

Lassen Sie genuigend Freiraum fir Instandhaltungs- und Inspektionsarbeiten.
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14.3 Handhabung
AWarnung

1.

Wahrend des Betriebs den Motor nicht beriihren.

Die Oberflache des Motors kann sich je nach Betriebsbedingungen auf eine Temperatur zwischen 90° C
bis 100° C erhitzen. Dieser Temperaturanstieg kann auch alleine durch den spannungsgeladenen
Zustand verursacht werden. Berthren Sie den Motor nicht, wenn dieser in Betrieb ist, da dies
Verbrennungen verursachen kann.

2. Die Spannungsversorgung sofort unterbrechen, wenn am Produkt abnormale Hitze, Rauch oder
Feuer usw. auftritt.

3. Halten Sie den Betrieb sofort an, wenn anormale Betriebsgerausche oder Vibrationen auftreten.
Wenn es zu anormalen Betriebsgerduschen oder Vibrationen kommt, ist das Produkt moéglicherweise
nicht korrekt montiert. Wird das Produkt nicht zu Wartungszwecken angehalten, kann das Produkt schwer
beschadigt werden.

4. Den rotierenden Bereich bzw. bewegliche Teile des Motors wahrend des Antriebs nicht beriihren.

5.  Vor der Durchfilhrung von Einbau-, Einstell-, Inspektions- oder Wartungsarbeiten am Produkt, Controller und
an angeschlossenen Anlagen unbedingt die jeweiligen Spannungsversorgungen abschalten. Verriegeln Sie
anschlieRend den Schalter, so dass nur die mit den Arbeiten beschéftigte Person die Spannungsversorgung
wieder herstellen kann oder installieren Sie einen Schutzkontaktstecker o. A.

6. Bei der Antriebsausfitihrung mit Servomotor (24 V DC) erfolgt der ,,Motorphasen-Erfassungsschritt‘
durch Eingabe des Servo-On-Signals, direkt nachdem der Controller eingeschaltet wird. Der
»Motorphasen-Erfassungsschritt“ bewegt den Schlitten bis zur max. Distanz der Antriebsspindel.
(Der Motor dreht sich in umgekehrte Richtung, wenn der Schlitten auf ein Hindernis wie z.B. die
End-Dampfscheibe trifft.) Den ,,Motorphasen-Erfassungsschritt“ bei der Installation und Verwendung
dieses Antriebs beriicksichtigen.

A Achtung

1. Die fiir die Verwendung gelieferte Kombination von Controller und Produkt nicht &andern.

Das Produkt ist werkseitig mit Parametern eingestellt. Bei einer Kombination mit unterschiedlichen Parametern kann
es zu einem Ausfall kommen.

2. Uberpriifen Sie das Produkt vor dem Betrieb auf folgende Punkte.

a) Schaden an der Spannungsversorgungs- und Signalleitung

b) Uberpriifen aller Versorgungs- und Signalleitungen auf lose Anschliisse
c) Lose Montage von Antrieb/Zylinder und Controller/Endstufe

d) Fehlfunktion

e) Not-Aus des gesamten Systems

3. Wenn mehrere Personen an den Arbeiten beteiligt sind, sind vor Beginn derselben die
Vorgehensweise, Zeichen, MaBnahmen und Loésungen bei auBergewohnlichen Bedingungen
festzulegen. AuBerdem muss eine Person bestimmt werden, die die Arbeiten liberwacht und nicht
an der Ausfilhrung derselben beteiligt ist.

4. Die tatsdchliche Geschwindigkeit des Produkts kann durch die Nutzlast geadndert werden.

Bei der Produktauswahl die Kataloganweisungen in Bezug auf die Modellauswahl und die Technischen
Daten beachten.

5. Wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition keine Last, StoBeinwirkungen oder Widerstand zusétzlich zur
transportierten Last zulassen.

Im Falle der Rickkehr zur Ausgangsposition durch Schubkraft verursacht eine zusatzliche Kraft die
Verschiebung der Ursprungsposition, da sie auf dem erfassten Motordrehmoment beruht.

6. Das Typenschild darf nicht abgenommen werden.

7. Einen Betriebstest bei langsamer Geschwindigkeit durchfiihren. Den Betrieb mit der festgelegten
Geschwindigkeit starten, nachdem sichergestellt wurde, dass keine Stérungen vorliegen.

[Erdung]

Warnung
1. Den Antrieb erden.

2. Eine separate Erdung verwenden. Eine Erdung der Klasse D verwenden.

(Erdungswiderstand unter 100 Q)

3. Das Erdungskabel so kurz wie méglich halten.



[Auspacken]
Achtung
1. Vergewissern Sie sich, dass das erhaltene Produkt mit der Bestellung tibereinstimmt.
Wenn ein anderes als das bestellte Produkt installiert wird, kann dies Verletzungen oder Schaden zur Folge
haben.

14.4 Betriebsumgebung
AWarnung
1. Das Produkt nicht in folgenden Umgebungen einsetzen.
a. Orte mit hohem Schwebstoffanteil.
b. Orte, an denen die Umgebungstemperatur auerhalb des angegebenen Temperaturbereichs liegt (siche
technische Daten).
c. Orte, an denen die Luftfeuchtigkeit aul3erhalb des angegebenen Bereichs fir die rel. Luftfeuchtigkeit liegt
(siehe technische Daten).
d. Orte, an denen korrodierende Gase, brennbare Gase, Salzwasser, Wasser und Dampf vorhanden sind.
e. Orte, an denen starke Magnet- oder Stromfelder entstehen.
f. Orte, an denen direkte Vibrations- oder Stol3krafte auf das Produkt wirken.
g. Staubige Bereiche oder Bereiche, die Wasserspritzemn oder Oltropfen ausgesetzt sind.
h. Bereiche, die direkter Sonneneinstrahlung (UV-Strahlen) ausgesetzt sind
2. Nicht in Umgebungen einsetzen, in denen das Produkt direkt dem Kontakt mit Fliissigkeiten wie
Schneidfliissigkeit ausgesetzt ist.
Eine Kontamination des Produkts durch Schneidél, Kiihimittel oder Olnebel kann einen Produktausfall oder
einen erhohten Gleitwiderstand zur Folge haben.
3. Eine Schutzabdeckung installieren, wenn das Produkt in einer Umgebung verwendet wird, die
Fremdkorpern, wie Staub, Schneidspanen und SchweiBspritzern ausgesetzt ist.
Spiel oder ein erhdhter Gleitwiderstand kann die Folge sein.
4. Wenn das Produkt im direkten Sonnenlicht eingesetzt wird, sollte dieses abgeblockt werden.

5. Das Ventil vor der Strahlungswarme in der Nahe befindlicher Hitzequellen abschirmen.
Benachbarte Hitzequellen koénnten einen Temperaturanstieg des Produkts bewirken, und der
Betriebstemperaturbereich kénnte Uberschritten werden. Eine Schutzabdeckung o. A. vorsehen.

6. Schmierdl kann sich aufgrund der duBeren Umgebung und der Betriebsbedingungen verringern,
wodurch sich die Schmierleistung verschlechtert, was die Lebensdauer des Produkts verkiirzt.

[Lagerung]
Warnung

1. Das Produkt nicht an Orten lagern, an denen es in direkten Kontakt mit Regen oder Wassertropfen
kommt oder schadlichen Gasen oder Fliissigkeiten ausgesetzt ist.

2. Das Produkt an einem vor direkter Sonneneinstrahlung abgeschirmten Ort lagern, an dem Temperatur
und Luftfeuchtigkeit im vorgegebenen Bereich liegen (-10 °C bis 60 °C, 35 bis 85 % Luftfeuchtigkeit,
keine Kondensation/kein Gefrieren).

3. Das Produkt wahrend der Lagerung keinen Vibrations- oder StoReinwirkungen aussetzen.



14.5 Wartung
AWarnung

1. Dieses Produkt darf nicht auseinandergebaut oder repariert werden.

Brandgefahr und Gefahr von Stromschlagen.

2. Uberpriifen Sie die Spannung vor einer Anderung oder Uberpriifung der Verdrahtung zunichst

mindestens 5 Minuten nach Abschalten der Spannungsversorgung mithilfe eines Multimeters.
Es besteht Stromschlaggefahr.

AAchtung

1.

1. Die Wartungsarbeiten miissen den Angaben der Bedienungsanleitung entsprechen.

Eine unsachgemafie Handhabung kann Verletzungen und Schaden oder Fehlfunktionen der Gerate und
Ausristungen verursachen..

. Entfernen des Produkts

Wenn Gerate gewartet werden, Gberprtifen, ob vorher Mallnahmen getroffen wurden, die ein Herabfallen
von Werkstiicken oder unkontrollierte Anlagenbewegungen verhindern. Anschliefend die
Spannungsversorgung des Systems unterbrechen. Uberpriifen Sie bei der Wiederinbetriebnahme, ob das
Gerat normal funktioniert und sich die Antriebe in der korrekten Position befinden.

. Wenn die Antriebs-Gleitfiihrung von Hand bewegt werden soll, zuvor das Antriebskabel entfernen.

Der Antrieb kann nicht gleichmafig mit der induzierten Spannung verfahren werden, wenn der Antrieb bei
Bewegung der Antriebs-Gleitfihrung an den Controller angeschlossen ist. Der Controller auferdem kann
durch die induzierte Spannung beschadigt werden, wenn die Antriebs-Gleitfihrung mit hoher Frequenz
bewegt wird.

Schmierung]

Achtung

Das Produkt wird bei der Herstellung lebensdauergeschmiert und erfordert keine Schmierung im
Zuge der Wartungsarbeiten.

Bitte SMC kontaktieren, wenn Schmiermittel aufgetragen werden soll.

14.6 Sicherheitshinweise fiir Antriebe mit Motorbremse

AWarnung

1.

Die Motorbremse nicht als Sicherheitsverriegelung oder eine Steuerung verwenden, die eine
Verriegelungskraft erfordert.

Die Motorbremse des Produkts ist konzipiert, um das Herunterfallen von Werkstlicken zu verhindern.
Verwenden Sie bei Asnwendungen mit vertikaler Montage das Produkt mit Motorbremse.
Wenn das Produkt nicht mit einer Motorbremse ausgestattet ist, bewegt sich das Produkt und das
Werkstlick fallt herunter, wenn die Spannungsversorgung unterbrochen wird.

»MaBnahmen zum Schutz gegen das Herunterfallen von Werkstiicken*“ bedeutet, dass
verhindert wird, dass das Werkstiick aufgrund seines Eigengewichts herunterfillt, wenn
der Betrieb des Produkt angehalten und die Spannungsversorgung unterbrochen wird.
Das Produkt bei aktivierter Motorbremse weder StoBlasten noch starken Vibrationen
aussetzen.

Wenn eine Stol3belastung von aul’en oder starke Vibrationen auf das Produkt einwirken, verliert die
Verriegelung ihre Haltekraft, und eine Beschadigung des gleitenden Teils der Verriegelung oder eine
verringerte Lebensdauer konnten die Folge sein. Das Gleiche geschieht, wenn die Motorbremse,
verursacht durch eine Kraft, die Uber der Haltekraft des Produkts liegt, verrutscht, da dies den
Verschleild der Motorbremse beschleunigt.

Keine Fliissigkeiten, Ol oder Schmierfett auf die Motorbremse und die umliegenden Bereiche
auftragen.

Werden Fliissigkeiten, Ol oder Schmierfett auf den Gleitteil der Motorbremse aufgetragen, wird die
Haltekraft stark verringert.

MaRnahmen zum Schutz gegen das Herabfallen von Werkstiicken treffen. Vor Montage-,
Einstellungs- und Wartungsarbeiten am Produkt sicherstellen, dass alle
Sicherheitsvorkehrungen getroffen wurden.

Wenn die Motorbremse bei vertikal montierten Produkten geldst wird, kann das Werkstlick aufgrund
seines Eigengewicht herunterfallen.

Wenn der Antrieb manuell betrieben wird (wenn das SVRE-Ausgangssignal ausgeschaltet ist),
der [BK RLS]-Klemme des Spannungsversorgungssteckers 24 V DC zufiihren.

Wird das Produkt mit aktivierter Motorbremse betrieben, wird der Verschleil? der Gleitflache der



Motorbremse beschleunigt. Dies verringert die Haltekraft und die Lebensdauer des
Verriegelungsmechanismus.

Der [BK RLS]-Klemme (Entriegelung der Motorbremse) nicht kontinuierlich 24 V DC zufiihren.
Wahrend des normalen Betriebs der [BK RLS]-Klemme (Entriegelung der Motorbremse) keine

24V DC-Spannung Wenn der [BK RLS]-Klemme kontinuierlich Spannung zugefiihrt wird, wird die
Motorbremse geldst und Werkstlicke kdnnen bei Stopp (EMG) herabfallen.

/Siehe Bedienungsanleitung der Serie LEC (Controller) fir ndhere Angaben zur Verdrahtung.

15. Controller und Peripheriegerate / Produktspezifische Sicherheitshinweise

15.1 Konstruktion und Auswahl

AWarnung

1.

Stellen Sie sicher, dass die spezifizierte Spannung zugefiihrt wird.

Andernfalls kénnen Fehlfunktionen und Schaden am Controller die Folge sein.

Ist die zugefiihrte Spannung niedriger als die spezifizierte Spannung, wird die Last moglicherweise aufgrund
eines internen Spannungsabfalls nicht bewegt. Bitte (iberpriifen Sie vor der Verwendung die Betriebsspannung.
Das Produkt nicht auBerhalb der angegebenen Betriebsbereichsgrenzen betreiben.

Andernfalls kdbnnen Brand, Funktionsstorungen oder Beschadigungen des Antriebs die Folge sein.

Bitte Uberpriifen Sie vor der Verwendung die Technischen Daten.

Einen Not-Aus-Schaltkreis installieren.

Bitte installieren Sie den Notausschalter au3erhalb des Gehauses, damit der Anlagenbetrieb unverziiglich
unterbrochen und die Stromversorgung abgeschaltet werden kann.

Um moglicherweise durch einen Ausfall verursachte Schaden und Fehlfunktionen 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.

Wird bei unerwartet hoher Warme- oder Rauchentwicklung bzw. Feuerfangen usw. des Produkts
die Gefahr von Personenschéaden befiirchtet, ist sofort die Spannungszufuhr fiir das Produkt und
das System abzuschalten.

15.2 Handhabung

AWarnung
1. Das Innere des Controllers und den Controller-Stecker nicht beriihren.
Dies kann zu Stromschlag oder Schaden am Controller fiihren.
2. Das Produkt nicht mit nassen Handen in Betrieb nehmen oder einstellen.
Es besteht die Gefahr eines Stromschlags.
3. Beschadigte Produkte oder Produkte, die nicht iiber alle Bauteile verfiigen, diirfen nicht verwendet
werden.
Es besteht Stromschlag-, Brand bzw. Verletzungsgefahr.
4. AusschlieBlich die spezifizierte Kombination von Controller und elektrischem Antrieb verwenden.

Andernfalls kénnen Antrieb oder Controller beschadigt werden.

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

Es besteht Verletzungsgefahr.

Die Spannungsversorgung bzw. das Produkt erst einschalten, wenn der Bereich, in dem sich das
Werkstiick bewegt, fiir sicher erklart wurde.

Die Bewegung des Werkstlicks kann einen Unfall verursachen.

Das Produkt im erregten Zustand und liber einen gewissen Zeitraum nach dem Ausschalten der
Spannungsversorgung nicht beriihren, da es heiB ist.
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10.

1.

12.

13.

14.

15.

16.

Aufgrund der hohen Temperaturen besteht Verbrennungsgefahr.

Die Spannung vor Installations-, Verdrahtungs- und Wartungsarbeiten zunachst mindestens 5
Minuten nach Abschalten der Spannungsversorgung mithilfe eines Multimeters priifen.

Andernfalls besteht die Moglichkeit von Stromschlagen, Verletzungs- und Brandgefahr.

Das Produkt nicht in Umgebungen verwenden, in denen die Luft Staub, Pulverstaub, Wasser oder (o]]
enthalt.

Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder zu Fehlfunktionen kommen.

Nicht im Wirkungsbereich von Magnetfeldern einsetzen.

Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder zu Fehlfunktionen kommen.
Das Produkt nicht in Umgebungen mit entziindlichen, korrodierenden oder explosiven Gasen
einsetzen.

Eine Kontamination des Produkts durch Schneiddl, Kiihimittel oder Olnebel kann einen Produktausfall oder
einen erhohten Gleitwiderstand zur Folge haben. Dies kann zu Branden, Explosionen oder Korrosion fiihren.
Strahlungswarme, die von starken Warmequellen wie Ofen, direkter Sonneneinstrahlung usw.
ausgeht, darf nicht auf das Produkt einwirken.

Dies kann einen Produktausfall des Controllers oder der Peripheriegerate verursachen.
Verwenden Sie das Produkt nicht in Umgebungen mit Warmezyklen.

Dies kann einen Produktausfall des Controllers oder der Peripheriegerate verursachen.
Nicht in Umgebungen einsetzen, in denen Spannungsspitzen auftreten.

Wenn sich Geréate, die Spannungsspitzen erzeugen (z. B. elektromagnetische Heber,
Hochfrequenz-Induktionséfen, Motoren usw.) in der Nahe des Sensors befinden, kann dessen interner
Schaltkreis beschadigt oder zerstdrt werden. Keine Erzeuger von Spannungsspitzen verwenden und auf
ordnungsgemalde Verdrahtung achten.
Das Produkt nicht in Umgebungen mit Vibrations- und StoReinwirkungen installieren.

Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder zu Fehlfunktionen kommen.

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

15.3 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.
Das Produkt nicht an einem Ort installieren, an dem es Vibrations- und StoRkraften ausgesetzt ist.
Es besteht Stromschlag-, Brand bzw. Verletzungsgefahr.

Mit den geeigneten MaBnahmen sicherstellen, dass die Betriebstemperatur des Controllers und
der Peripheriegerate innerhalb der Spezifikationen liegen. Den Controller auBerdem so
installieren, dass an jeder Seite ein Abstand von min. 50 mm zu anderen Konstruktionen oder
Komponenten vorhanden ist.

Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen oder Brand des Controllers und der Peripheriegerate kommen.
Den Controller und die Peripheriegerite nicht mit einem groRen elektromagnetischen Schiitz oder
sicherungslosen Schalter, der Vibrationen erzeugt, auf derselben Flache montieren. Auf
verschiedenen Flachen montieren oder den Controller und die Peripheriegerate fern von solchen
Vibrationsquellen halten.

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



15.4 Kabelverdrahtung / Allgemeine Sicherheitshinweise

&Warnung

1.

Die Kabel keiner liberméaRigen Belastung durch wiederholte Biege- oder Zugbelastungen oder
schwere Gegenstinde auf den Kabeln aussetzen.

Es besteht Stromschlag- und Brandgefahr und das Risiko eines Kabelbruchs.

Drahte und Kabel korrekt anschlieRen.

Eine fehlerhafte Verdrahtung kann je nach Schweregrad den Controller oder die Peripheriegerate
beschadigen.

Keine Anschliisse vornehmen, solange Spannung anliegt.

Der Controller oder die Peripheriegerate kdnnen beschadigt werden und Fehlfunktionen kénnen die Folge
sein.

Das Produkt nicht an den Kabeln festhalten.

Dies kann zu Verletzungen oder Schaden am Produkt fihren.

Das Anschlusskabel nicht zusammen mit Netzanschluss- oder Hochspannungskabeln verlegen.
Andernfalls kénnen elektromagnetische Stdrsignale oder induzierte Spannungsspitzen von den
Netzanschluss- oder Hochspannungsleitungen auf die Drahte des Controllers oder die Peripheriegerate
Ubertragen werden und Fehlfunktionen verursachen.

Die Drahte des Controllers und der Peripheriegerate getrennt von Netzanschluss- und
Hochspannungsleitungen verlegen.

Die Isolierung der Verdrahtung liberpriifen.

Durch eine unzureichende Isolierung (Interferenzen mit anderen Schaltkreisen, unzureichende Isolierung
zwischen Anschlussklemmen usw.) kann eine zu hohe Spannung oder ein zu hoher Strom in den
Controller gelangen und Schaden verursachen.

15.5 Spannungsversorgung

AAchtu ng

1.

Verwenden Sie eine zwischen den Leitungen und Spannungszufuhr und Masse gerauscharme
Spannungsversorgung.

Sind die Spannungsspitzen hoch, sehen Sie entsprechende Vorkehrungen vor.

Die Spannungsversorgung fiir Controller und E/A-Signal sollte getrennt sein und es darf keine
einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung verwendet werden.

Wird eine einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung verwendet, kann es wahrend der
Beschleunigung des Antriebs zu einem Spannungsabfall kommen.

Geeignete MaRnahmen zum Schutz vor Spannungsspitzen treffen. Fiihren Sie die Erdung der
Funkenldéschung getrennt von der Erdung des Controllers und der Peripheriegerate aus.

15.6 Erdung

AWarnung

1.

Sicherstellen, dass das Produkt geerdet ist, um die Storfestigkeit zu gewahrleisten.
Andernfalls besteht Stromschlag- und Brandgefahr.

Eine separate Erdung verwenden.

Erdung der Klasse D verwenden (Erdungswiderstand max. 100 Q).



3. Die Erdung sollte nah beim Gerat erfolgen, um die Erdungsdistanz gering zu halten.

4. Fiir den eher unwahrscheinlichen Fall, dass die Erdung Stérungen verursacht, kann sie entfernt
werden.

15.7 Wartung

AWarnung
1. Fihren Sie regelmaBige Wartungsarbeiten durch.

Vergewissern Sie sich, dass sich Kabel und Schrauben nicht gelést haben.
Lose Schrauben oder Kabel kdnnen zu Funktionsstérungen fihren.

2. Fiihren Sie nach Beendigung der Wartungsarbeiten einen geeigneten Funktionstest durch.
Im Fall von Stérungen (Antrieb bewegt sich nicht 0. A.), den Betrieb des Systems stoppen. Andernfalls
kann es zu einer unerwarteten Funktionsstérung kommen und die Sicherheit kann nicht mehr
gewahrleistet werden.

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

4. Das Innere des Controllers fern von leitfahigen oder entziindlichen Stoffen halten.
Andernfalls kénnen Brande und Explosionen verursacht werden.
5. Den Isolationswiderstand und die Priifspannung an diesem Produkt nicht priifen.

6. Sehen Sie ausreichend Freiraum fiir Wartungsarbeiten vor. Den erforderlichen Platz fiir
Wartungsarbeiten einhalten.
Sehen Sie den Aufbau so vor, dass ausreichender Platz fiir Wartungsarbeiten vorhanden ist.



16. Fehlersuche

Bei Stérungen die nachfolgende Tabelle konsultieren.

Wenn keine der genannten Ursachen in dieser Tabelle zutreffen, muss der Controller mdglicherweise

ausgetauscht werden. Das Produkt kann u. U. durch die Betriebsbedingungen (Anwendung) beschadigt

werden. Bitte setzen Sie sich mit SMC in Verbindung, um geeignete Malnahmen zu besprechen.

16.1 Probleme beim Betrieb

Problem Mogliche Ursache Diagnose Losung
Die korrekte Spannung/Strom
zufiihren.
Spannungsversorgungs- Prifen, ob die LED (griin) des (_Si‘eli'te?ﬁ%?ma externe Verdrahtung
Fehler Controllers leuchtet. 5 CN1-
Spannungsversorgungsstecker
(Seite 18)
Prifen, ob die an den Controller Gegenmalnahmen geman dieser
Fehl t Gerit angeschlossene SPS korrekt Anleitung treffen.
enler exiernes era funktioniert. Separater Testlaufdes | — 6.3 Das Parallel-I/O-Signal wird
Controllers. auf Seite 24 beschrieben.
Verdrahtung so korrigieren, dass der
Eingang/Ausgang der einzelnen
Signale korrekt ist.
Sicherstellen, dass ob der Controller ]I%lpg'%?tzgrg:}te}oﬁgera)nﬁg%s&/grsorgung
Der Antrieb gemal dieser Anleitung korrekt " 3
bewegt sich Verdrahtungsfehler verdrahtet ist und kein Kabelbruch \(/E/r':‘e%ggal Spannungsversorgung)
nicht oder Kurzschluss vorhanden ist. — 4. Schema externe Verdrahtung

(Seite 16)
—6.4 Beispiel
Parallel-l/O-Verdrahtung (Seite 27)

Alarmzustand

Prifen, ob der Controller sich im
Alarmzustand befindet. Wenn dies
der Fall ist, die Alarmart in dieser
Anleitung prifen.

Gegenmalinahmen gemaR dieser
Anleitung treffen.
— 12. Alarmerfassung (Seite 48)

Entriegelungsfehler

Sicherstellen, dass ein Gerausch der
Entriegelung beim Ein- und
Ausschalten des manuellen
Entriegelungsschalter zu héren ist.

Wenn kein Gerausch der Entriegelung
zu horen ist, ist die Entriegelung
madglicherweise beschadigt.

— Wenn das Problem fortbesteht,
bitte SMC kontaktieren.

Falsche Spezifikationen

Prifen, ob die
Controller-Spezifikationen, die
Spannungsversorgung und die
Kombination aus Antrieb und
Controller korrekt sind.

Die Bestell-Nr. des Antriebs priifen und
ggf. durch einen mit dem Controller
kompatiblen Antrieb austauschen.

— 3. Technische Daten (Seite 11)

Gelegentliche
Bewegung

Alarmzustand

Prifen, ob der Controller sich im
Alarmzustand befindet. Wenn dies
der Fall ist, die Alarmart in dieser
Anleitung prifen.

Gegenmalinahmen gemaR dieser
Anleitung treffen.
—12. Alarmerfassung (Seite 48)

Verdrahtungsfehler

Sicherstellen, dass ob der Controller
gemal dieser Anleitung korrekt
verdrahtet ist und kein Kabelbruch
oder Kurzschluss vorhanden ist.

Verdrahtung so korrigieren, dass der
Eingang/Ausgang der einzelnen
Signale korrekt ist.

Eine getrennte Spannungsversorgung fur
CN1 (Controller) und CN5
(/O-Signal-Spannungsversorgung)
vorsehen.

— 4. Schema exteme Verdrahtung
(Seite 16)

—6.4 Beispiel ParallelH/O-Verdrahtung
(Seite 27)

Elektromagnetische
Stérsignale

Prifen, ob der Controller korrekt
geerdet ist. Sicherstellen, dass die
Kabel nicht gebtindelt sind.

Gegenmalnahmen gemal dieser
Anleitung treffen.
— 3.4 Installation (Seite 14)




Falscher Parameter

Priifen, ob die Parameter korrekt sind.
Priifen, ob Controller und Antrieb
kompatibel sind.

Die Parameter entsprechend
anpassen und den Betrieb priifen.
— 7. Eingabe der Einstelldaten
(Seite 28)

Spannungsabfall

Priifen, ob es zu einem zeitweisen
Spannungsabfall in der
Spannungsversorgung kommt.

(Bei einem Spannungsabfall schaltet
sich die EMG-Klemme des
CN1-Spannungsversorgungssteckers
aus, um den Antrieb zu stoppen.
Dieser Stopp wird jedoch deaktiviert,
sobald die Spannungsversorgung
wieder korrekt hergestellt ist.)

Die Spannungsversorgung
austauschen.

Die Spannungsversorgung darf nicht
einschaltstrombegrenzt sein.

— 3. Technische Daten (Seite 11)

Gelegentliche
Bewegung

Fehlerhafter Schubbetrieb.

Priifen, ob wahrend des Schubbetriebs
das INP-Ausgangssignal eingeschaltet
ist.

(Bei Abschluss des Schubbetriebs wird
das INP-Ausgangssignal erzeugt. Die
SPS kann den Abschluss des
Verfahrvorgangs nicht bestatigen. )

Bei alteren Controller-Versionen als
SV1.00

Bei eingeschaltetem
Energiesparmodus ist die Schubkraft
reduziert. Wenn die Schubkraft auf
einen Wert reduziert wird, der unter
dem Schrittdaten-Wert fir , TriggerLV*
liegt, wird das INP-Ausgangssignal
ausgeschaltet. Vor dem Einschalten
des Energiesparmodus das
INP-Ausgangssignal priifen.

— 6.3 Das Parallel-l/O-Signal wird auf
Seite 24 beschrieben.

Falsche Spezifikationen

Priifen, ob die Controller-Spezifikationen,
die Spannungsversorgung und die
Kombination aus Antrieb und Controller
korrekt sind.

Die Bestell-Nr. des Antriebs priifen und
ggf. durch einen mit dem Controller
kompatiblen Antrieb austauschen.

— 3. Technische Daten (Seite 11)

Signal-Timing

Das Timing des Signals aus der SPS in
den Controller priifen.

Eine Prozessverzégerung der SPS
oder Scanning-Verzégerung des
Controllers kann auftreten. Zwischen
Eingangssignalen ein Intervall von min
15 ms (Empfehlung: 30 ms) einhalten
und den Signalstatus aufrechterhalten.
—84
Controller-Eingangssignal-Ansprechzeit
(Seite 36)

SVON-Zeit

Priifen, ob der Antrieb betrieben wird,
wenn der SVRE-Ausgang einschaltet
wird, nachdem der SVON-Eingang
eingeschaltet wurde.

Wenn der Servomotor nach dem
Einschalten der Spannungszufuhr
zum ersten Mal eingeschaltet wird,
beginnt der Vorgang zur Findung
der Motorphase. Der Vorgang zur
Findung der Motorphase erfolgt
Uber die max. Distanz der
Antriebsspindellange. Den Antrieb
nach Einschalten des SVRE-Ausgangs
betreiben.

Kommunikations-
fehler (LEC-W2)

USB-Treiber nicht installiert

Priifen, ob der USB-Treiber der
Kommunikationseinheit installiert ist.

Den USB-Treiber der
Kommunikationseinheit installieren.
Die Installation des USB-Treibers
startet, wenn die
Kommunikationseinheit an den PC
angeschlossen wird.

Der Installationsvorgang wird in
LJnstallationsvorgang der
LEC-W2-Einstellsoftware”
beschrieben..

Falsche
COM-Anschluss-Einstellung

Sicherstellen, dass der korrekte
COM-Anschluss fiir den
ACTController eingestellt ist.

Der COM-Anschluss, der einer
Kommunikationseinheit
zugeordnet wird, ist je nach
verwendetem PC unterschiedlich.
Die Nummer des
COM-Anschlusses mit der
angeschlossenen




PC-Kommunikationseinheit
prifen. Die Nummer des
COM-Anschlusses kann mithilfe
des Geratemanagers im PC
gepruft werden. Bitte prifen.

Der Vorgang zur Prifung und
Einstellung des COM-Anschlusses
wird in ,Installationsvorgang der
LEC-W2-Einstellsoftware”
beschrieben.

Fehlerhafter Anschluss

Anschlussstatus priifen

Sicherstellen, dass
Motor-Controller (LEC) =
Kommunikationskabel =
Kommunikationseinheit =
USB-Kabel = PC angeschlossen
ist.

Die Kommunikation ist nicht
maoglich, wenn ein Stecker
beschadigt ist.

Sicherstellen, dass die
Spannungsversorgung des
Motor-Controllers (LEC)
eingeschaltet ist. Die
Kommunikation wird bei
ausgeschalteter
Spannungsversorgung nicht
hergestellt.

Bei Anschluss der Gerate (SPS
und Mess-Hardware) aufder
Motor-Controller (LEC) an den PC.
(Es besteht die Moglichkeit, dass
die Kommunikation mit anderen
Geraten zu Interferenzen im PC
fuhrt.)




16.2 Storungen mit Position / Geschwindigkeit

Mogliche

Problem Ursache Diagnose Lésung
mg’ CahnUbsb%tgi?ighdr'ﬁeF;lrﬁgfg hr zur Mafnahmen treffen, um den korrekten
Falsche o c?erh%l é’n Um 20 priifen, ob der Antriebsbetrieb wieder herzustellen
Ausgangsposition : P ’ . (z. B. Fremdkorper entfernen, die die
gangsp ?S:Sgl?kgﬂ?kt in die Ausgangsposition Antriebsbewegung behindern).
Der Antrieb Priifen, ob die Parameter-Werte und das | L
bewegt sich Programm korrekt sind. Die Parameter entsprechend korrigieren
) . Falsche g G P und den Betrieb testen.
nicht auf die Grund t Die max. Geschwindigkeit, max. — 7. Eingabe der Einstelldaten
korrekte rundparameter Beschleunigung und max. Verzégerung (Seite 28)
o des Antriebs prifen.
Position.
Priifen, ob die Controller-Spezifikationen, 500 A
Falsche die Spannungsversorgung und die Eﬁ%ﬁﬂ?gaﬁgggmen gemal dieser
Spezifikationen Kombination aus Antrieb und Controller - : .
p korrekt sind. — 3. Technische Daten (Seite 11)
Verdrahtung so korrigieren, dass der
Eingang/Ausgang der einzelnen Signale
korrekt ist. )
Sicherstellen, dass ob der Controller Ell?l? ?ggr?tr;gltlzg Eagngpl%sversorgung fur
gemaR dieser Anleitung korrekt Qo
Verdrahtungsfehler | & qahtet ist und kein Kabelbruch oder S/Ié%;:gegal Spannungsversorgung)
Kurzschluss vorhanden ist. — 4. Schema externe Verdrahtung
(Seite 16)
— 6.4 Beispiel Parallel-/0O-Verdrahtung
(Seite 27)
Prifen, ob die Controller-Spezifikationen, s A
Falsche die Spannungsversorgung und die Eﬁgﬁﬂ;ngaﬁgggrrpen gemaR dieser
Der Antrieb Spezifikationen Eomt;(ltnatlc()jn aus Antrieb und Controller |~ 3"+ chnische Daten (Seite 11)
bewegt sich orrext sind.
nicht korrekt Eine Prozessverzdgerung der SPS oder
’ Scanning-Verzogerung des Controllers
kann auftreten. Zwischen .
Signal-Timing Das Timing des Signals aus der SPS in Eg%gﬂg;fse:ﬁlr:ﬂgn S%nn:gee%ﬂla\lltgg Trlmr:j 1
den Controller priifen. den Signalstatus aufrechterhalten.
— 84
Controller-Eingangssignal-Ansprechzeit
(Seite 36)
Prifen, ob die Daten (Schrittdaten, . .
Fehler beim Parameter) korrekt geschrieben werden. Die korrekten Daten (Schrittdaten,
Parameter) erneut eingeben und den
Schreiben der Die Controller- Eingangsspannungs- Betrieb testen
versorgung nicht abschalten und das . 3.2 Bauteile (Seite 12)
Daten Kabel nicht entfernen, wahrend die Daten . 7 Einaabe der Einstelldaten (Seite 28)
geschrieben werden (LED blinkt griin). - Eing
Priifen, ob die Parameter-Werte und das . I
Falsche Programm korrekt sind. géenVBV:tTizg?etZ?éﬁChend korrigieren und
Grundparameter Die max. Geschwindigkeit und max. . - .
p Beschleunigung des Antriebs prifen. — 7. Eingabe der Einstelldaten (Seite 28)
Prifen, ob eine trapezoidale
Beschleunigung/Verzégerung fiir den Die Ei " .
: . b . e Einstellung andern, um die
Falsche Antriebsbetrieb programmiertist. - Bei Verfahrdistanz zu verlangern oder die
Schrittdat einem derartigen Betrieb wird der Beschleunigung zu steigemn
chrittaaten Antrieb moglicherweise verlangsamt, > 7. Eingabe der Einstelldaten (Seite 28)
bevor er die max. Geschwindigkeit - Eing
erreicht.
. Prifen, ob die Controller-Spezifikationen, S0 A
gzzz;a?:(?i;ieeit Falsche die Spannungsversorgung und die Eﬁ%ﬁﬂgngaﬁgﬁgmen gemal dieser
Spezifikationen Eg:%ﬁ’('?gg%’? aus Antrieb und Controller | * 3" & Hiche Daten (Seite 11)
Prifen, ob es zu einem zeitweisen
Spannungsabfall in der
Spannungsversorgung gekommen ist. YT _—
(Bei einem zeitweisen Spannungsabfall Eesitt\:\?esits%t:: glp()aal\rfr?grl:gggg?aﬁgﬁenn die
s in der Spannungsversorgung schaltet Netzleistung nicht ausreichend ist oder
pannungsabfall sich die EMG-Klemme des

CN1-Spannungsversorgungssteckers
aus und der Antrieb stoppt. Dieser Stopp
wird jedoch deaktiviert, sobald die
Spannungsversorgung wieder korrekt
hergestellt ist.)

die Spannungsversorgung
einschaltstrombegrenzt ist.
—3. Technische Daten (Seite 11)
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