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Serie LECPG6 Serie / Controller
1. Sicherheitshinweise

Diese Sicherheitshinweise sollen vor gefahrlichen Situationen und/oder Sachschaden schiitzen.
In den Sicherheitshinweisen wird die Gewichtung der potenziellen Gefahren durch die Warnhinweise
»2Achtung®, ,Warnung“ oder ,Gefahr" bezeichnet.
Diese wichtigen Sicherheitshinweise miissen zusammen mit internationalen 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
ISO 4413: Fluidtechnik — Ausfiihrungsrichtlinien Hydraulik
IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)
ISO 10218-1992: Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen.
JIS B 8370: Grundsatze fiir pneumatische Systeme.
JIS B 8361: Grundséatze fur 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.
Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittlerem Risiko, die schwere Verletzungen oder den !

1
1 A Warnung 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
A Gefah r Folge hat, wenn sie nicht verhindert wird.

Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitat bzw. Eignung des Produkts ist die Person, die das System
erstellt oder dessen technische Daten festlegt.
Da das hier beschriebene Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen eingesetzt wird, darf die
Entscheidung Uber dessen Eignung fir einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse
und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erflllung der spezifischen Anforderungen tberprift wird.
Die Erfullung 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 tberprifen und
dabei im Zuge der Systemkonfiguration alle Méglichkeiten eines Gerateausfalls ausreichend berticksichtigen.

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

3. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau einzelner Komponenten diirfen
erst dann vorgenommen werden, wenn die Sicherheit gewahrleistet ist.
Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen dirfen erst dann ausgefiihrt werden, wenn alle
MaRnahmen Uberprift wurden, die ein Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des
angetriebenen Objekts verhindern.
Vor dem Ausbau des Produkts missen vorher alle oben genannten Sicherheitsmallnahmen ausgefiihrt und
die Stromversorgung abgetrennt werden. Aulerdem mussen die speziellen Sicherheitshinweise fur alle
entsprechenden Teile sorgfaltig gelesen und verstanden worden sein.
Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind Mallnahmen zu treffen, um unvorhergesehene
Bewegungen des Produkts oder Fehlfunktionen zu verhindern.

4. Bitte wenden Sie sich an SMC und treffen Sie geeignete Sicherheitsvorkehrungen, wenn das
Produkt unter einer der folgenden Bedingungen eingesetzt werden soll:
1) Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen technischen Daten abweichen, oder
Nutzung des Produkts im Freien oder unter direkter Sonneneinstrahlung.
2) Einbau innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit Kernenergie, Eisenbahnen, Luft- und
Raumfahrttechnik, Schiffen, Kraftfahrzeugen, militarischen Einrichtungen, Verbrennungsanlagen, medizinischen
Geraten oder Freizeitgeraten eingesetzt werden oder mit Lebensmitteln und Getranken, Notausschaltkreisen,
Kupplungs- und Bremsschaltkreisen in Stanz- und Pressanwendungen, Sicherheitsausristungen oder anderen
Anwendungen in Kontakt kommen, die nicht firr die in diesem Katalog aufgefihrten technischen Daten geeignet sind.
3) Anwendungen, bei denen die Mdglichkeit 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 Ausféllen und eine regelmafige Funktionspriifung erfordern.
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Serie LECPG6 Serie / Controller
1. Sicherheitshinweise

/!\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 mochten, miissen 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/Bestimmungserfiillung

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.

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 Gewabhrleistungsfrist 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 Gewaihrleistungs- und Haftungs-
ausschlussbedingungen sorgfaltig durch, die in den jeweiligen spezifischen Produktkatalogen zu
finden sind.

*3) Diese 1-Jahres-Gewahrleistung gilt nicht fiir Vakuumsauger.
Vakuumsauger sind VerschleiBteile, fiir die eine Gewahrleistung von 1 Jahr ab der Auslieferung gilt.
Diese Gewahrleistung 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.




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 méoglich.

W Betrieb mit spezifischer Kraft

Steuerung der Schubkraft und der Haltekraft des Antriebs.

B Getrennte Spannungsversorgung

Getrennter Spannungsversorgungseingang fir Antriebs-Spannungsversorgung und Steuerungs-
Spannungsversorgung. Selbst wenn die Spannungsversorgung fir den Antrieb ausgeschaltet ist,
geht die Information Uber die Encoderposition nicht verloren, wahrend die Steuerungs-
Spannungsversorgung eingeschaltet ist und die serielle Kommunikation verflgbar ist.

B Ruickkehr 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 1/O aus. Die Alarminformation (max. letzten 8 Alarme)
werden im Controller-Speicher gespeichert.
B 64 Schrittdaten
Controller-Steuerung anhand der Schrittdaten, die per Parallel-I/O-Eingabe spezifiziert werden.
Far jedes Betriebsmuster kdnnen verschiedene Parameter eingestellt werden.
B Areasausgang
Der Areaausgang wird aktiviert, wenn die Antriebsposition innerhalb des als ,Areal1” und ,Area2"
spezifizierten Bereichs in den Schrittdaten liegt.

B Dateneingabe-Methode

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

B _Easy Mode” und ,Normal Mode*

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




2.2 Bestellschliissel

Die Bestell-Nr. dieses Produkts lautet wie folgt:

LECPENULI—L]

Controller e—
kompatibler Motor

P | Schrittmotor

Zahl der Schrittdaten e—

Bestell-Nr. Antrieb

(,LE" bis ,Hub“ der Antriebs-Bestell-Nr.)
Beispiel: Wenn ,LEHZ10LK2-4AF-R16N1D" die

vollstandige Bestell-Nr. ist, muss hier

6 | 64 Daten
. -,LEHZ10LK2-4“ eingetragen werden.
Parallel-I/O-Ausfiihrung @
N NPN |/O-Kabe||énge o—
P PNP - ohne
1 1,5m
3 3m L @ DIN-Schiene
5 5m - Montage nicht moglich
D Montage moglich
/\Achtung

Controller und Antrieb korrekt ist.

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

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

(1)
[ LEHZ10K2-4




2.3 Produktkonfiguration

Der Controller ist wie folgt konfiguriert:

(1)

"o |/O-Kabel

" Bestel-Nr.: LEC-CN5-0;
eclektrischer Antrieb :

eController

24V DC

e Kommunikations-

(*1) kabel
;ﬁAntriebskabeI
Bestell-Nr.: eUmsetzer . ("2)
: LE-CP-0-0 r\
. (Robotikkabel) S~
. LE-CP-0-o- S =
. (Standardkabel) et
(*3) Controller- E

Spannungs- B

versorgung 24 V DC

e USB-Kabel
e Spannungsversorgungsstecker (A-miniB)

<verwendbare Kabelgrolie>
AWG20 (0,5 mm?)

e Controller-Software-Set
(Controller-Software,

Kommunikationskabel,
Umsetzer und USB-

Bestell-Nr.: Kabel sind inbegriffen.)

LEC-T1-3EGO

e Teaching Box
(mit 3 m-Kabel)

Bestell-Nr.: LEC-W2

___________________________________________________

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

Zur Aktualisierung die neueste Version auf der SMC-Webseite http://www.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 Anschlisse, 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 Gber den Umsetzer an das PC-Kommunikationskabel vornehmen.

Die Teaching Box nicht direkt an den PC anschliel3en.
Fir den Anschluss des Controllers kein LAN-Kabel verwenden, da ansonsten der Controller
beschadigt wird.




2.4 Inbetriebnahme

Vor der Verwendung des Controllers die Kabel anschlieen 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 (LECP60oo-0) |1 Einheit]  Controller /O-Kabel
Spannungs-

versorgungsstecker *{F,T-__ s e — _

Spannungsversorgungsstecker | 1 Stk.
I/0O-Kabel®) (LEC-CN5-o) 1 Stk. F Antriebskabel
Antrieb) 1 Einheit . L == =

Antriebskabel® 1 Stk.
(LE-CP-o-o-0)

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

Option Teaching Box
Teaching Box (Bestell-Nr.: LEC-T1-30Gn) "ﬁ Controller-Einstellset
Controller-Einstellset (Bestell-Nr.: LEC-W2) ug =
[Controller-Software, Kommunikationskabel, Baad
USB-Kabel und Umsetzer sind inbegriffen.]

* Bei fehlenden oder beschadigten Teilen bitte das Vertriebsbiiro 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 zuflhren.

LED-Farbe Status Funktion
grin 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).

/\ Achtung

Bei Alarmzustand (Fehler):
Einen PC oder die Teaching Box an den CN4 seriellen Kommunikationsschnittstelle anschlief’en und

die Alarmdetails prufen. AnschlieBend die Fehlerursache beheben, siehe hierzu ,,12. Alarmerfassung

(Seite 48).
* Siehe Anleitungen der Controller-Software oder Teaching Box fir Einzelheiten zum Alarm.

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

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

HmPC (Normal Mode) M Teaching Box
: TEACHING BOX ﬂ_-.E

R @

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 fur Einzelheiten zur Durchfiihrung vom

Testbetrieb.



3. Angaben zum Produkt

3.1 Technische Daten

Der Controller hat folgende technische Daten:

Position Technische Daten

kompatibler Motor Schrittmotor

Versorgungsspannung: 24 V DC +/- 10 %

| max. Leistungsaufnahme: 3 A (Spitze 5 A) (2
Spannungsversorgung (V¥ | _ _ _
(fuir ~ Motorantriebsleistung, Steuerungsleistung,

Motorbremse)
Paralleleingang 11 Eingange (Optokoppler)
Parallelausgang 13 Ausgange (Optokoppler)
kompatibler Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
Serielle Kommunikation Erflllt RS485.
Speicher EEPROM
LED-Anzeige 2 LEDs (griin und rot)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme flir Zwangsentriegelung
Kabellinge I/O-Kabel: max. 5 m
Antriebskabel: max. 20 m
Klhisystem 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)

zwischen externen Klemmen und Gehéause
50 MQ (500 V DC)
150 g (Schraubenmontage)

Isolationswiderstand

Gewicht

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 fiir 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)

0

)
s
LE
s —(3)
(90— (8)— [ |ow | (4)
o — 1]
Cfle T
D L 6) Schild mit der Controller-Version
1t Beispiel: Controller-Version ,SV1.00"
;l.l 0
29—
\—ml
) S— A
(1 O)E T Anschluss seitlich
Nr. |Symbol Bezeichnung Beschreibung
Spannungsversorgung eingeschaltet/Kein Alarm: leuchtet griin
Daten schreiben (Schrittdaten, Parameter) Schreiben /blinkt grin
Spannungs- ACHTUNG
1 PWR versorgupgs-LED Die Controller-Eingangsspannungsversorgung nicht
(grn) 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 SpannuEgésg((errs:))rgungs- Spannungsversorgung eingeschaltet/Alarm: leuchtet rot
3 CN5 Parallel-I/O Fir den Anschluss der SPS mit dem |/O-Kabel.
Stecker (26 Pins) | (11 Eingédnge und COM, 13 Ausgange und COM)
Serieller /O . .
4 CN4 Stecker (8 Pins) Fir dem Anschluss von Teaching Box, PC usw.
5 CN3 Enc(of:;it:)cker
Fir den Anschluss des Antriebskabels.
6 CN2 Motor-Spannungs-
stecker (6 Pins)
Spannungs- Fir den Anschluss der Controller-Spannungsversorgung
7 CN1 teck (24 V DC) an den Spannungsversorgungsstecker.
versorgungss ecker COM-Spannung (-), Motorspannung (+), Steuerungsspannung
(5 Pins) (+), EMC (+), Motorbremse (+)
8 i Typenschild flr Das Typenschild gibt das jeweilige Antriebsmodell an.
kompatiblen Antrieb | Zeigt auch die Art des parallelen 1/O 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 (LECP6oo-0)

(2) DIN-Schienenmontage (LECP60oD-0)

Aas . 35
fir Gehause-
montage

141

46

- fur Gehause-

montage

35
21

173,2 (bei entriegelter DIN-Schiene)
167,3 (bei verriegelter DIN-Schiene)

150
132

(81.7)

(115)

o1s!

64.2

35

(91.7)

35 mm DIN-Schienenmontage mdglich




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

Es folgt eine Beschreibung der Installation fur beide Arten:

[1] Schraubenmontage (LECP6co-0f  [2] DIN-Schienenmontage (LECP60oD-0)

(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene)

DIN-Schiene

Erdungskabe ist verriegelt. Erdungskabel

Erdungskabel

Einschraubrichtung |::> J

Einschraubrichtung |::>1

Den Controller in die DIN-Schiene
einhaken und den Hebel in Abschnitt A
(2) Erdungsanschluss zum Verriegeln in Pfeilrichtung driicken.

Das Erdungskabel wie in der Abb. gezeigt mit einer Schraube festziehen.

7 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.




/N\Achtu ng

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

Widerstand von 100 Q nicht Uberschreiten.
(2) Der Querschnitt des Erdungskabels muss gréRer als 2 mm? sein.
Der Erdungspunkt sollte so nah wie mdglich am Controller liegen, um die Aderlange so kurz wie

moglich zu halten.

Controller anderes Geréat Controller anderes Gerat
T T O
empfohlene Erdung fehlerhafte Erdung

(3) Installationsort

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

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

Schutz oder Leistungsschalter) montiert sind.
min. 0 mm: AntriebsgréRe 16 oder kleiner *
min. 10 mm: AntriebsgrofRe 25 oder gréRer

Abdeckung (Deckel)

min. 30 mm d

Controller

*auler Serie LEH j

—>
min. 30 mm (Schraubenmontage) min. 60 mm
; min. 50 mm (DIN-Schienenmontage)
T2, 1
/\ Achtung

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




4. Schema externe Verdrahtung

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

4.1 CN1: Spannungsversorgungsstecker

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

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

* Siehe ,,5. CN1: Spannungsversorgungsstecker (Seite 18)“ fiir die Verdrahtung des CN1-Steckers.

/\ 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-CP-o-o) anschliel3en.
Controller

CN3 Zylinder
I Antriebskabel
Motor
CN2 _,

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

Controller C]

Teaching Box

(3 m-Kabel inbegriffen)

CN4



(2) Anschluss an PC

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

Umsetzer
Controller

\ USB-Kabel
Kommunikations- (A-miniB-Stecker)

CN4 EEEEEEESEEEEEEEEEEEEESR i?l?

s0| 20
kabel —

(Der PC ist separat bereitzustellen)

4.4 CN5: Paralleler I/O-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-1/O-Signal (Seite 24)“ fir nahere Angaben zu den einzelnen

Parallel-1/0-Signalen.



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

Spannungsversorgungs- | Klemmen Funktion Bezeichnung
stecker *

ov gemeinsame Masse (-) | M 24 V, C 24 V, EMG und BK RLS.

M 24V Motorspannung (+) Positive Spannung fir die Spannungszufuhr

des Antriebsmotors Uber den Controller.

c24Vv Steuerungsspannung (+)| Positive Steuerungsspannung.

EMG Stopp-Signal(+) Positive Spannung flr Stopp-Signal Ferigabe.
> >
° 3 z g 1) BK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fur Entriegelung.
SNF & -
o™ X (Hersteller: Phoenix Contact K.K. (Bestell-Nr.: FK-MC0.5/5-ST-2.5)

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

Position Technische Daten

verwendbare AWG20 (0,5 mm?): Einzelleitung, keine Isolierungshiilse, verdrillter Draht mit
Klemmenschiene

Kabelgrofe * Nenntemperatur fiir Isolierungsbeschichtung: 60 °C oder héher.
abisolierter -~ 7777
- A
Kabelabschnitt max. @ 2.5 - >
8 mm

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

AAchtung

Nicht mehr als ein Elektrokabel an eine Klemme anschliel3en.

Nach Abschluss der Verdrahtung des Spannungsversorgungssteckers, diesen an den CN1-Stecker des
Controllers anschliel3en.
Siehe ,,5.3 Anschluss des Spannungsversorgungssteckers (Seite 19)“ fir nahere Angaben zur

Verdrahtung des Spannungsversorgungssteckers.
Spannungsversorgungsstecker

Controller 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 einfihren.

(1) Anschluss der Spannungsversorgung

Den Pluspol der 24 V DC-Spannungsversorgung des Controllers an C 24 V und M 24 V anschliefl3en.
Den Minuspol dieser Spannungsversorgung an die 0 V-Klemme anschlieen.

@Offnen/Schlieen-Hebel

Diese Hebel mit einem Spezialschraubendreher

o. A. driicken und die Elektrokabel in die

Offnungen einfiihren

* Phoenix-Spezialschraubendreher (empfohlen)
(Bestell-Nr.: SZS0.4 x 2.0)

Kabeleingang

BKRLs ||  [[TI(OD
eveld [
c24Vv|d [
M24 V| (© l 24V Spannungsversorgung
ovid @ ov des Controllers

/\ 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)“ fir Verdrahtungsbeispiele fir EMG-Anschluss.

(3) Verdrahtung der Bremsenfreigabe

Einen Entriegelungsschalter fir das Einstellen von Antrieben mit Motorbremse und das Zurlicksetzen 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 - Entriegelungsschalter
BKRLS | [T(C _—
eve|d [
c24v|d O
M24v|d [ 24V Spannungsversorgung
ov | (O oV des Controllers

/\ 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 fir die Einstellung und das
Zurucksetzen 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 herbeiflihren. Bei einer kontrollierten Ausschaltung
verzogert der Controller den Antrieb mit dem jeweils max. Verzogerungswert fiir jeden Antrieb.
eDer Stopp-Schalter an der Teaching Box fiihrt bei Aktivierung eine kontrollierte Ausschaltung herbei.

¢Um eine Not-Ausschaltung vorzunehmen, die 24 V 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.

eaching Box
Controller (mit 3 m-Kabel)

Teaching Box ist
angeschlossen Stopp-

Schalter
Stopp-Signal |~

CN4| ¢

T Teaching Box st !
. nicht angeschlossen |
CN1 externe Not-Halt-Schaltung
d o
s ]:I]@ EMG “N—
d oy ca4v _ —*+
d [ooftaY 24V Spannungsversorgung
P oV
Spannungs- l o oV des Controllers
versorgungsstecker
/\ Warnu ng

Der Stopp-Schalter der Teaching Box ist nur fiir den Controller wirksam, an den sie angeschlossen ist.
Wenn der Befehl zum Abschalten eingeht, stoppt der Controller mit max. Verzdgerungsgeschwindigkeit
und der Motor wird ausgeschaltet.




(2) Beispiel Schaltkreis 2 - mehrere Controller (EMG-Relaiskontakt (1))
Wenn das System, in dem der Controller installiert ist, Gber einen Not-Halt-Schaltkreis fir das
gesamte System verfigt, 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 ‘
fir Sto
“hl-,_ u/ PP ° |_| °
Stopp-— L [ L
Schalter z
Ry - . Funkenléschung

Spannungsversorgungsstecker
(der 1. Controller)

BkRis [ [T 3
eme|d (O y
c2av|d 0
M 24 V| O 24 \/ Spannungsversorgung
ov|c (O oV des Controllers

Spannungsversorgungsstecker
(der 2. Controller)

skris[d [T
eve|d (o Ry
c24 V| 0
M 24 V[ O 24V Spannungsversorgung
ov|d (O ov  des Controllers

Spannungsversorgungsstecker
(der 3. Controller)

BKRLs | [[TI(OD) .
eme| [ Y
c24 V| o)
M 24 V| e 24 \/ Spannungsversorgung
ov|c (O oV des Controllers

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

/\Achtung

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

und der Motor wird ausgeschaltet.




(3) Beispiel Schaltkreis 3 — Abschalten der 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 notig.

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

24V DC 0
Reset-Schalter Ry ‘
*T“ fur/Stopp R D _
Sto_p_p- =
Schalter - - m
Funkenldschung

Spannungsversorgungsstecker
(der 1. Controller)

BKRLS || [[TIC©
aweld  [I0OY
c24v|g =, =
y
M 24 V| (€5, . 24V Spannungsversorgung
ov|d (== oV des Controllers

Spannungsversorgungsstecker
(der 2. Controller)

BKRLs |(]  [[TICOD
eme|c]  [T(©
c 24 V| o)
R
M 24 V|C] o Y . 24V  Spannungsversorgung
ov|d (@ oV des Controllers

Spannungsversorgungsstecker
(der 3. Controller)

BKRLS' | ]:ﬂ@
EMG | ]]]n@
o |d IS
) R
mae ' oY * ! 24V Spannungsversorgung
o |d Mo oV des Controllers

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

Uberwacht werden.
& Warnung

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

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

3. Der BK RLS-Klemme keine Spannung zufiihren, 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 zugefihrt wird.

_22_
Z; SNC



6. CN5: Parallel-l/O-Stecker

6.1 Technische Daten Parallel-l/O
* Eingangsspezifikationen

* Ausgangsspezifikationen

Nr. Position Technische Daten Nr. Position Technische Daten
. . interner Schaltkreis und . interner Schaltkreis und
1 Al haltk
! Eingangsschaltkreis Optokopplerisolierung usgangsschaltkreis Optokopplerisolierung
2 Anzahl der Eingénge | 11 Eingénge 2 Anzahl der Ausgange | 13 Ausgange
3 | Spannung 24V DC +-10 % 3 | max. Spannung zwischen .\, o
- Klemmen
4 Eingangsstrom 3,5mA£20 % (bei 24V DC) 4 max. Ausgangsstrom | 10 mA Versorgung/Sink
bei ON
Eingang niedrige 5 Séttigungsspannung 2,0 V (max.)
5 |Spannung 11V bei 1,5 mA
Schwellenwert

6.2 Parallel-l/O-Ausfiihrung (NPN/PNP)
Es gibt zwei parallele Eingangs-/Ausgangsarten fiir diesen Controller: NPN (LECP6Noo-o) und PNP
(LECP6Poo-o).

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

NPN ,
aullen im Controller
(@) | TCcoM+; (A1)
(b) | INO (A3) -SVON (A13) @O
PNP 6,8 kQ 1kQ =(
(b) |O [ ]
(@) | TCOM-] (A2)
(b) | INO (A3) -SVON (A13)
(2) Parallel-/O-Ausgangsschaltkreis
NPN
im Controller _ Anschlussseite
e o o| ©uTo B1)
Pel! -ALARM (B13)
10Q
. * 11 '®) [COM-|
L (A2)
PNP
im Controller i Anschlussseite
™ E o) [COMH+|
( i ) (A1)
(%3 100
3 o| ouro @1
' | | -ALARM (B13)
23 -



6.3 Details Parallel-l/O-Signal

B1. Al
I/O-Kabel v
= A3,
: Bl1.
L .
B13. A13, B3
-+ ——
Stecker fiir CN5 des Controllers Anschluss an SPS usw.

- Eingangsklemme-

Nr. Funktion Beschreibung

A1 COM+ Klemme fiir 24 V DC-Spannungsversorgung der 1/O-Signals.

A2 COM- Klemme flir 0 V der 24 V DC-Spannungsversorgung der I/O-Signals.

A3 INO Bit-Nr. zur Spezifizierung der Schrittdaten

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

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

AS IN2 N5 | IN4 | 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. Verzdgerungswert, 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 Halten (HOLD)

oder “TT- -~ e
SETUP OFF 1L

HOLD o ~7 777" T

/ Neustart
Geschwindigkeit —«Z_____ A AR

/\Achtung

1. So lange HOLD eingeschaltet ist, ist der DRIVE-Eingang deaktiviert.
2. Die Ausgangssignale werden wahrend aktivierter Haltefunktion ungiiltig.

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 Zuriicksetzen des Alarms und des Betriebs. Nach dem RESET wird die
Geschwindigkeit mit dem max. Verzogerungswert, 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 Nach Einschalten der Spannungszufuhr kann es ca. 10 Sekunden ab Einschalten von SVON dauern, bis
SVRE eingeschaltet wird.



Status des Parallel-I/O-Signals

Sionabessdinaeean9und[ SETON | SVRE | BUSY
SETUP
(Ruckkehr zur - ON OFF(*1)
Ausgangsposition)
DRIVE
(Betriebsstart-Befehl) ON 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.

A Achtung

SETUP und DRIVE sind nur unter den o.g. Bedingungen zulassig. Unter allen anderen Bedingungen
wird ein Alarm erzeugt. Die Eingangssignal-Kombination min. 15 ms (30 ms wenn méglich) halten.

-Ausgangsklemme-

Nr. Funktion Beschreibung

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

B2 OUT1 Anzahl der aktiven Schritthummer von diesen Klemmen ausgegeben.

B3 ouT?2 Dieses Ausgangssignal wird aktualisiert, wenn die DRIVE-Klemme (A11) eingeschaltet wird.

B4 OuUT3 A

/\ Achtung
B5 OouT4
1 Wenn RESET eingeschaltet wird, werden diese Klemmen ausgeschaltet.

B6 OuTS 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 Uberfahrt.

B7 BUSY Diese Klemme ist wahrend der Antriebsbewegung eingeschaltet (wahrend des Positionierbetriebs usw.).

/\ Achtu ng
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

Schaltet sich ein, wenn die aktuelle Position innerhalb von ,Schrittdaten-Position +/-
Positionierbereich* liegt.

wahrend des Schubbetriebs

Wenn die Schubkraft den in den Schrittdaten als ,Trigger LV* eingestellten Wert Gberschreitet.




A Achtung
B10 INP (1) Nach Abschluss des Schubbetriebs bleibt das ,INP“-Ausgangssignal selbst dann
eingeschaltet, wenn der Controller in den Energiesparmodus schaltet.
weiter
Beispiel: Die Kraft in den Schrittdaten betragt 100 % Kraft A INP(ON)
»Trigger LV*in den Schrittdaten betragt 80 %, 1qq
Die Energiespar-Einstellung des Antriebs 80-F-----f---mmmmm o Zeit
betragt 40 %(*1) 40
(2) Bei alteren Controller-Versionen als SV1.00. >
Wahrend des Schubbetriebs im Energiesparmodus schaltet sich das INP-Ausgangssignal
aus, wenn die Energiespar-Einstellung unter dem Trigger LV-Wert liegt.
Wenn die Bewegung erneut aus dem gestoppten Schubvorgang startet, beginnt der
Schubvorgang mit der Energiespar-Schubkraft. Kraft A
Beispiel: Die Kraft in den Schrittdaten betragt 100 % 100
,Trigger LV* in den Schrittdaten ist80 % g5 J--A__L__________
Die Fnerglespar-ElnsteIIung des Antriebs {gPN) zglle)
betragt 40 %(*1)
(*1) Die Energiespar-Einstellungen sind je nach >
Antriebsmodell unterschiedlich. Zeit
Siehe Technische Daten des jeweiligen Antriebs fiir weitere Informationen.
Wenn der Stopp wahrend des Betriebs lber 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 *ESTOP(2 | Wahrend der Aktivierung des Stopp-Schalters der Teaching Box ist diese Klemme
ausgeschaltet. Im normalen Betrieb ist sie eingeschaltet. Die Synchronisierung erfolgt zur
Eingangsklemme flir das EMG-Signal am Controllerstecker CN1.
B13 *ALARM(2 | Wenn keine Alarme aktiviert sind, ist diese Klemme eingeschaltet.
Wenn ein Alarm aktiviert ist, ist diese Klemme ausgeschaltet.

*1 Nach Einschalten der Spannungszufuhr kann es ca. 10 Sekunden ab Einschalten von SVON dauern, bis
SVRE eingeschaltet wird.
*2 ,ALARM" und ,ESTOP* sind negativ-logische Ausgange.

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

Status usgangssignal | BUSY INP SVRE [Motobremsg SETON | OUTO0-5
Controller abgeschaltet [SVON] ohne Bewegung OFF OFF OFF verriegelt OFF OFF
Controller eingeschaltet [SVON] ohne Bewegung OFF OFF ON entriegelt OFF OFF
Wahrend der Riickkehr zur Referenzposition, [SETUP]. ON OFF ON entriegelt OFF OFF
Antrieb an Referenzposition. bei Abschluss von [SETUP] OFF ON(* 1) ON entriegelt ON OFF
Wahrend der Bewegung im Positionier-/Schubbetrieb. ON OFF ON entriegelt ON ON(* 2)
Antrieb angehalten [HOLD]. OFF OFF ON entriegelt ON ON(* 2)
Bei Abschluss des Positionierbetriebs. OFF ON(* 4) ON entriegelt ON ON(* 2)
Stopp wegen Schubvorgang einer Nutzlast im Schubbetrieb. OFF ON ON entriegelt ON ON(* 2)
Stopp wegen Erfassung einer Nutzlast im Schubbetrieb. OFF OFF ON entriegelt ON OFF
Bei Abschluss der Ruckkehr zur Ausgangsposition . . "
und dann mit ausgeschaltetem [SVON]. OFF OFF("4) OFF verriegelt ON ON(*3)
EMG-Signalstopp aus dem CN1-Stecker nachdem . .

der Antrieb zurlick auf der Ausgangsposition ist. OFF OFF("4) OFF verriegelt ON OFF

* 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-1/0-Stecker das 1/0-Kabel (LEC-CN5-0) verwenden.

Die Verdrahtung sollte an die Ausfiihrung der Parallel-1/0O (NPN oder PNP) angepasst werden.

Die Verdrahtung unter Berlcksichtigung des nachfolgenden Diagramms vornehmen.

*NPN

Spannungsversorgung
fur I/O-Signal 24 V DC

=

* PNP

CN5

COM-+ A1

COM— A2

INO A3

IN1 A4

IN2 A5

IN3 A6

IN4 A7

IN5 A8

SETUP A9

HOLD A10

DRIVE A1

RESET A12

SVON A13

ouTo B1 [ Last]—
OUT1 B2 — Last]—
ouT2 B3 (— Last]—
ouT3 B4 | Last |—
ouT4 B5 [Last |—
ouT5 B6 | Last |—
BUSY B7 (—{ Last]—
AREA B8 — Last]|—
SETON B9 [Last |
INP B10 [—{ Last]—
SVRE B11 || Last]—
*ESTOP | B12 [—{ Last]—
*ALARM | B13 (] Last]—

Spannungsversorgung
CN5 fuir I/O-Signal 24 V DC
com+ | A1 |
COM— A2
INO A3 —_—¢
IN1 A — —4¢
IN2 A5 —— _—¢
IN3 A6 —_—¢
IN4 AT — —9
IN5 A8 |—_—¢
SETUP A9 — —+
HOLD A0 ——_—9
DRIVE AN |—_—%
RESET A2 — _—%
SVON A13
ouTo B1 || Last)——
OUT1 B2 |—/ Last|——
ouT2 B3 || Last}——
ouT3 B4 || Last}——
ouT4 B5 |—| Last|——
ouT5 B6 [—| Last]
BUSY B7 |—| Last]
AREA B8 |—| Last]
SETON B | Lastt—
INP B10 | Last]|———
SVRE B11 | Last|——
*ESTOP | B12 [— Last]
*ALARM | B13 |—| Lastp——

AAchtung

Die 24 V DC-Spannungsversorgung des Controllers fir CN1 und die 24 V DC-I/O-Spannungs-

versorgung mussen getrennt sein.




7. Schrittdaten einstellen

Um den Antrieb auf eine bestimmte Position zu verfahren, missen 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 gewlinschten
Vorgang gewahlt werden.
* ,Easy Mode*
Zur Inbetriecbnahme 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 fir Antrieb und Controller usw.).
In diesem Modus koénnen drei verschiedene Einstelldaten geéndert werden:
.Schrittdaten®, ,Grundparameter® und ,Parameter fir die Rickkehr 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]

Geschwin- Beschleu-| Verzo- Schubge- Stellkraft
Position Schubkraft | TriggerlV Areal Area2 In Pos

Nr. | Bewegung | digkeit nigung | gerung schwindigkeit %

mm % % mm mm mm
mm/s mm/s?2 | 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

Beschleunigung/
Verzégerung®“ im
Grundparameter

Beschleunigung

Bezeichnung Bereich Beschreibung
Nr. 0 bis 63 Zahl der Schrittdaten.
Einstellung, mit der das Koordinatensystem fiir die Zielposition spezifiziert wird.
Software TB Beschreibung
3 Optionen leer deaktivieren| Schrittdaten nicht wirksam.
Bewegungs- (Siehe Die Zielposition wird durch die Absolut-Koordinaten
) absolut absolut . )
MOD Beschreibungen basierend auf dem Nullpunkt definiert.
rechts.) Die Zielposition wird durch die
relativ relativ Relativ-Koordinaten basierend auf der aktuellen
Position definiert.
min. Wert bis ,max.
Geschwindigkeit | Geschwindigkeit‘im | Geschwindigkeit fiir das Verfahren zur Zielposition (Einheit: mm/s)
Grundparameter(*1)
»Stroke (-)* bis
Position LStroke (+)*im Zielposition (Einheit: mm)
Grundparameter
1 bis ,max.

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

1 bis ,max.
Beschleunigung/

Grundparameter (")

Verzogerung . “. Verzogerung bis zum Erreichen der Geschwindigkeit (Einheit: mm/s?)
Verzdégerung“ im
Grundparameter
Einstellung zur Definition des Schubbetriebs oder des Positionierbetriebs.
Fir den Positionierbetrieb spezifiziert der Wert die Kraft als Prozentsatz der
max. Kraft (Einheit: %).
* Die max. Kraft ist je nach Antrieb unterschiedlich. Siehe Bedienungsanleitung und
0 oder Nennkraft des Antriebs.
Wert Betrieb Beschreibung
Schubkraft min. Wert bis ,max. 0 Positionier- | Der Antrieb bewegt sich auf die Position,
Kraft“ im betrieb die unter ,Position” spezifiziert wurde.
Grundparameter(") 1-100 Schub- | Der Antrieb bewegt sich auf die
betrieb Position, die unter LPosition“
spezifiziert wurde, und flihrt dann einen
Schubvorgang mit einer Kraft aus, die
die max. Einstellkraft nicht Gbersteigt.
* Wirksam nur im Schubbetrieb (bei einem Wert der ,Schubkraft® zwischen 1 und 100).
min. Wert bis ,max. | Mit dieser Einstellung werden die Bedingungen definiert, bei der INP
Trigger LV Kraft*im eingeschaltet wird. Wenn der Antrieb eine Kraft Gber diesem Wert erzeugt,

schaltet sich INP ein (Einheit: %).
Fur den Positionierbetrieb wird dieser Wert nicht bertcksichtigt.

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

Antriebs fiir weitere Informationen.




Vorschub-

geschwindigkeit

min. Wert bis ,max.

Kraft* im

Grundparameter(")

* 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 Werkstlick aufgrund einwirkender
StoRRkrafte beschadigt werden. Daher muss ein Wert eingegeben werden,
der innerhalb des fur den Antrieb zuldssigen Bereichs liegt. (Einheit: mm/s).

* Siehe Bedienungsanleitung des Antriebs fiir den geeigneten
Geschwindigkeitsbereich.

* Fir den Positionierbetrieb wird dieser Wert nicht beriicksichtigt.

Stellkraft

Einstellung zur Definiton des max. Drehmoments wahrend des

Positionierbetriebs (Einheit: %).
Daher muss ein Wert eingegeben werden, der innerhalb des fiir den Antrieb
zulassigen Bereichs liegt (Einheit: mm/s).

*  Siehe Antriebs  fir den

Bedienungsanleitung des geeigneten

Geschwindigkeitsbereich.

Area1

»otroke(-)* bis
LJArea2” der
Schrittdaten

Area2

LArea1” der
Schrittdaten bis
LStroke (+)“ der
Grundparameter

Einstellung zur Definition der Bedingungen, bei denen das

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

Wenn die aktuelle Position innerhalb des Bereichs zwischen Bereich1 und

Bereich2 liegt, wird der AREA-Ausgang eingeschaltet.

* Wenn Bereich1 >Bereich2, dann wird der Alarm ,Step Data ALM1“ aktiviert.
(Wenn ,Bereich1“= ,Bereich2“= 0, wird kein Alarm erzeugt, sondern der

AREA-Ausgang wird ausgeschaltet)

In Position

Die Funktionen sind im Schubbetrieb und im Positionierbetrieb
unterschiedlich.

* Positionierbetrieb: Positionierbereich (Einheit: mm)

* Schubbetrieb: Schubdistanz (Einheit: mm)

Betrieb

Positionier-
betrieb

Beschreibung

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

Wenn der Antrieb in den Bereich der Zielposition kommt,
wird INP eingeschaltet.

(Keine Anderung der werkseitigen Einstellung erforderlich.)
Wenn ein Signal vor Abschluss des Positionierbetriebs
erforderlich ist, muss dieser Wert gréRer sein.

* Der INP-Ausgang wird eingeschaltet. Zielposition - In
Position

| Antriebsposition [] Zielposition + In Position

Schub-
betrieb

Einstellung zur Definition der Schubdistanz des Antriebs
wahrend des Schubbetriebs.

Wenn der Antrieb diese Schubdistanz liberschreitet, wird
der Schubbetrieb unterbrochen.

Bei Uberschreiten der Schubdistanz wird INP nicht

eingeschaltet.

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

Aktivie-

rung

Parameterbezeichnung |Bereich Beschreibung

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

Dies ist der feste Wert fur diesen Controller (darf nicht geéndert

fester
I/O pattern werden). -
Wert
Der Wert sollte 64 sein (Standard).
Dies ist der feste Wert fur diesen Controller (darf nicht geéndert
ACC /DEC fester
werden). -
pattern Wert
Definiert den Parameter fur die trapezoide Beschleunigung/\Verzégerung.
fester
S-motion Rate Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller (darf nicht gedndert werden). -
Wert
Definiert die Grenze auf der positiven (+) Seite der Position. (Einheit: mm)
Stroke (+) *1 Kein grolerer 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 grofierer 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: mmy/s?).
Kein grofierer Wert als [max. Beschleunigung/Verzdgerung] kann in
max. ACC / DEC *1 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 Rickkehr zur Referenzposition innerhalb XX

dieses Bereichs befindet (Einheit: mm).

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

fur weitere Informationen.



Definiert die Antriebsposition nach der Riickkehr zur Referenzposition

(Einheit: mm).

* Das ORIG-Offset ist 0 (mm).

S

In den Beispielen links sind die

Die Position, die der Controller nach Antriebspositionen nicht
der Riickkehr zur Referenzposition unterschiedlich, der Referenzpunkt,
erkennt (O mm). den der Controller erkennt, ist jedoch

* Das ORIG-Offset ist 100 (mm), || nachderRickkehrzur
— Referenzposition unterschiedlich.

M i Zylinder
T

ORIG-Offset *1 XX

1
1
M ' Zylinder

Die Position, die der Controller nach der Rickkehr zur Referenzposition
identifiziert (100 mm).

/!\Achtung

Bei Anderung des Werts fiir ,ORIG-Offset* miissen

~otroke (+)“ und ,Stroke (-)“ im Grundparameter gepriift werden.

max. Force *1 Max. Kraft flr den Schubbetrieb (Einheit: %). XX

Zum Einstellen des Bereichs, innerhalb dessen die Parameter und
Schrittdaten geandert werden kénnen.

Grundparameter + Schrittdaten (Grundparameter + Parameter
Para protect 1 bis 2 XX
Rickkehr zur Referenzposition + Schrittdaten)
Grundparameter (Grundparameter + Parameter Riickkehr zur

Referenzposition)

Definiert den Status der Freigabetaste der Teaching Box.
Enable SW 1 bis 2 1. aktivieren XX

2. deaktivieren

Zeigt an, ob die Antriebsart mit dem Controller kompatibel ist
Unit name fester Wert -
(Darf nicht geandert werden).

W-AREA1 fester Wert | Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller (darf nicht geandert werden). -

W-AREA2 fester Wert | Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller (darf nicht gedndert werden). -

ORG correct [Link Offset] |fester Wert | Dies ist der feste Wert fir diesen Controller (darf nicht geédndert werden). -

Sensortyp fester Wert | Dies ist der feste Wert fir diesen Controller (darf nicht gedndert werden). -
Option 1 fester Wert | Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller (darf nicht gedndert werden). -
Undefine No.11 fester Wert | Dies ist der feste Wert fur diesen Controller (darf nicht gedndert werden). -
Undefine No.12 fester Wert | Dies ist der feste Wert fir diesen Controller (darf nicht gedndert werden). -

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

fir weitere Informationen.



7.3 Parameter Riickkehr zur Referenzposition
Der ,Parameter Rlckkehr zur Referenzposition“ bestimmt die Einstelldaten fir 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)

Akti-
Bezeichnung Bereich Beschreibung .
vierung
Zum Einstellen der Richtung der Riickkehr zur Referenzposition.
ORIG-direction 1 bis 2 1. im Uhrzeigersinn (CW) X
2. gegen den Uhrzeigersinn (CCW) ™1
Einstellung der Ruickkehr zur Referenzposition
ORIG-mode 1 bis 2 1. Schubbetrieb Referenzposition [Stopp] XX
2. Endschalter Referenzposition [Sensor]
ORIG-limit *1 Schubkraft-Stufe, auf der die Ausgangsposition eingestellt wird. XX
ORIG-time fester Wert| Dies ist der feste Wert firr diesen Controller (darf nicht geandert werden). -
Die zulassige Geschwindigkeit fir die Bewegung zur
ORIG-speed *1 XX
Referenzposition.
Die Beschleunigung und Verzdgerung wahrend des Verfahrens zur
ORIG-ACC / DEC *1 XX
Referenzposition.
Creep speed fester Wert| Dies ist der feste Wert fur diesen Controller (darf nicht geandert 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.]

ORIG SW DIR fester Wert| Dies ist der feste Wert fir diesen Controller (darf nicht geédndert werden). -

Undefine No.21 fester Wert| Dies ist der feste Wert fir diesen Controller (darf nicht geédndert werden). -

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

fur 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 durchgefihrt werden (Dadurch wird die Referenzposition bestatigt).

* Die Ruckkehr zur Referenzposition ist je nach Antrieb unterschiedlich.

M 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 sBewegung in Richtung der Riickkehr
zur Referenzposition] +Bewegungsstopp| +Bewegung in entgegengesetzte|
Richtung-»Referenzposition|

(Beispiel) Riickkehr zur Referenzposition

Grundparameter
Last ,Def in Position*
|\’ | | | | | Zylinder
Motor AFM | i | | Ld
@,
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 [Geschwindigkeit/Position]

Beispiel: Schrittdaten ,In Beispiel:
Position*”
Zviind Last ] e . .
ylinaer e Positionierbereich

(In Pgsition)

chrittdaten E :
Geschwindigkeit'y [ Geschwindigkeit , P

Motor o . "
Referenzposition Zielposition

—Schrittdaten ,Position”

/ Po'sition

Zielposition




8.3 Schubbetrieb
Der Schubbetrieb ist aktiviert, wenn als Schrittdaten-Wert fir die Schubkraft ein Wert groflzer 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 tberschreitet.
(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.

(In Position)

* Schubbetrieb Schrittdaten ,In ': * Schubbetrieb
Beispiel: Position, ' (Geschwindigkeit/Position)
Schrittdaterf | Schubvorgang
Last ,,Schubgesc;hwin%(eit“ H
Zylinder _ b | Schubkraft 5eschwindigkeit
Schrittdaten | i 7 |
,Geschwindigkeit" ;- - - -— ' 7
\ g v
' ' 1 /
M \| |ED ; : . A .
! | Positio'n
1 - e !
_____________________ y J Schubvorgang | Zielposition -
Motor N Zielposition N ! Positionierbereich
Referenzposition —Schrittdaten ,Position* 1
1
1

(2) Schubbetrieb nicht erfolgreich
Wenn der Schubvorgang nicht abgeschlossen ist, nachdem der Antrieb den in den Schrittdaten als
Zielposition (Startpunkt des Schubvorgangs) definierten Bereich Gberfahrt, wird der Vorgang abgeschlossen. In

diesem Fall schaltet sich das INP-Ausgangssignal aus.

h
Geschwindigkeit Schubvorgang

: 7/

pad Y R
:' . 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 Werkstiicks 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 Gber einen bestimmten Zeitraum wieder hoher ist, als der fiir ,TriggerLV* in den

Schrittdaten spezifizierte Wert, wird der INP-Ausgang wieder aktiviert.



Schubvorgang

Geschwindigkeit

Position

| Zielposition | Positionierbereich

(In Position)

(2) Bewegung des Werkstlcks in die entgegengesetzte Richtung zur Schubrichtung
(Der Antrieb wird zurtickgeschoben, da die Reaktionskraft des Werkstlicks zu groR ist.)
Nach Abschluss des Schubvorgangs kann bei gesteigerter Reaktionskraft des Werkstlcks der
Antrieb zurlickgeschoben 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 zurlick in Richtung der Zielposition geschoben). Wenn
der Antrieb Uber die Zielposition hinaus zurtickgeschoben wird, wird der Alarm (ORIG ALM) aktiviert.

Geschwindigkeit

By Gegenkraft
NN
7/

| | Position
>
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) Verzdgerte Analyse und Kalkulation des Eingangssignals durch den Controller.
(3) Verzogerte 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 gewabhlt 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 (Der Motor schaltet sich nicht aus).
[Stopp per HOLD-Signal]
Die Antriebsbewegung wird bis zum Antriebsstopp verzégert, 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

1 O- Vorsch Stell-
Bewegungs-| Einheit | Position | ooonie!] Ver20 | o rubkraft| TriggerLy | orochubge- Areal | Area2 | InPosition
Nr. nigung | gerung schwindigkeit|  kraft
art MOD mm/s mm % % o, mm mm mm
mm/s? | mm/s? mm/s %
0 - - - - - - - - - - - -
1 Absolut 100 50,00 1000 1000 100 0,1
2 Relativ 50 10,00 1000 1000 100 0,1
r-—-=—-=-===-===========7==== 1
1 1
i Controller ! [ (1) Wahl/Eingabe Schritt-Nr.1 (,INO" einschalten) |
i Parallel-I/O-Signal | |
. ]! [ (2) ,DRIVE“-Eingang einschalten |
Signal | Kategorie |: [
2)(5)(10)(13 ! [ Start Bewegung auf Position von Schritt-Nr. 1 |
! [ Schritt-Nr.-Ausgang (OUTO bis 5) schaltet sich aus |
M 51 INO Eingang | ] .
i [ (3) ,INP*-Ausgang schaltet sich aus |
(9) !
0w |—— IN1 ' {
Q. 5 ' [ (4) ,.BUSY*“-Ausgang schaltet sich ein |
0 |«6B) | outo l |
(14) ! [ (5) ,DRIVE“-Eingang ausschalten |
4 ! !
ouTH Ausdan i (6) Ausgang Schritt-Nr. 1 schaltet sich ein
(1.5)(11)(7)(3) INP gang ! (,OUT0"“Ausgang schaltet sich ein)
! ]
1
I 7) ,INP“-Ausgang schaltet sich ein
190264 [ sy : (7] NP~ Ausgeng |
i i [ (8) ,BUSY*-Ausgang schaltet sich aus |
[ Abschluss und Bewegung zu Position von Schritt-Nr. 1|
ro-------- Betrieb (Beispiel)  [f------- ' L
( piel) ' (9) Wahl/Eingabe Schritt-Nr.-2. (,INO“-Eingang ausschalten
' und ,IN1“ einschalten)
1
Zylind I
Last yinder i — [ (10) ,DRIVE*-Eingang einschalten |
Motor ! !
l | || | . | | ' Start der Bewegung auf eine Position auf 10 mm
! Entfernung von der aktuellen Position.
1
i !
M | | | | ! [ Schritt-Nr.-Ausgang (OUTO bis 5) schaltet sich aus |
i )
! [ (11) ,INP“-Ausgang schaltet sich aus |
! )
"""""""" g I ! [ (12) ,BUSY*-Ausgang schaltet sich ein |
0 mm 50mm 60mm 100 mm ! 5 Mal l -
Ausgangsposition Endposition ! [ (13) .DRIVE"-Eingang ausschalten |
__________________________________________ ' )
(14) Ausgang Schritt-Nr. 2 schaltet sich ein
(,OUT1“-Ausgang schaltet sich ein)
]
[ (15) ,INP*-Ausgang schaltet sich ein |
)
[ (16) ,BUSY*“-Ausgang schaltet sich aus |
L
L [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
Beschleu- Verzo- Vorschu Stell-
N Bewegungs-| Einheit | Position nigun erun Schubkratft | Trigger LV i bge- kraft Areal Area2 | In Position
" | artMOD | mm/s mm gung | geriing % % 9 mm mm mm
mm/s? | mm/s? mm/s %
Absolut 100 100,00 1000 1000 50 40 10 100 0 0 5
2 Absolut 50 50,00 1000 1000 0 0 0 100 0 0 0,1
et [ (1) Wahl/Eingabe Schritt-Nr.1 (,INO* einschalten) |

Controller
Parallel-I/O-Signal

|
[ (2) ,DRIVE“-Eingang einschalten |

. —! |
.| Signal | Kategorie |! | Start Bewegung auf Position von Schritt-Nr. 1 |
2)(5)(10)(13) ! | |
M)»: DRIVE ! [ Schritt-Nr.-Ausgang (OUTO bis 5) schaltet sich aus |
| : |
@ INO Eingang |! [ (3) .INP*-Ausgang schaltet sich aus ]
| ! |
&,: IN1 ! [ (4) ,.BUSY"“-Ausgang schaltet sich ein |
| ! Il
E ¢ (6) 1 ouTo : [ (5) ,DRIVE*“-Eingang ausschalten |
) . | !
(14) : : (6) Ausgang Schritt-Nr. 1 schaltet sich ein
y : ouTt ' (,OUTO“-Ausgang schaltet sich ein)
(1BUN)3) Ausgang | I
' INP ! Nach Passieren Bewegung mit niedriger
16)(12)(8)(4); ! Geschwindigkeit die ,Position” in Schritt-Nr. 1
‘—: BUSY : 7
! ! Werkstlck mit der spezifizierten
e o el 1 ~Schubkraft*

]
[ (7) ,INP*-Ausgang schaltet sich ein |
|

Schritt-Nr. 1 Schubbetrieb

_____ || (Beispiel) --- ——: [ (8) ,,BUSYi-Ausgang schaltet sich aus |
E [ Abschluss und Bewegung zu Position von Schritt-Nr. 1|
Last Zylinder | - - =
! (9) Wahl/Eingabe Schritt-Nr.-2. (,INO“-Eingang
M‘Tor ’4—‘ R / : ausschalten und ,IN1“ einschalten)
1
| ! l
® J | [ (10) ,DRIVE*-Eingang einschalten |
M || (& : ! —
\ i Start der Bewegung auf eine Position auf 50mm
Schubbewegung | Entfernung von der aktuellen Position.
1
omm T 100 mm i L
1

[ Schritt-Nr.-Ausgang (OUTO bis 5) schaltet sich aus |
!

[ (11) ,INP“-Ausgang schaltet sich aus |
|

[ (12) ,BUSY“-Ausgang schaltet sich ein |
|

Schritt-Nr. 2 Positionierbetrieb
T (Beispiel) TTTh

[ (13) ,DRIVE*“-Eingang ausschalten |

I
(14) Ausgang Schritt-Nr. 2 schaltet sich ein

! 1

: !

! 1

i Last Zylinder !

' | (-,OUT1“-Ausgang schaltet sich ein)

! Motor : T

| I “(_‘ ! [ (15) ,INP*-Ausgang schaltet sich ein |

| e ] ! !

M ! [ (16) ,BUSY“-Ausgang schaltet sich aus |
1 | i

1

| e i | Abschluss und Bewegung zu ,Position” von Schritt-Nr. 2 |
1

| 50 mm Schub-Abschlussposition i

| Endposition '



10. Hinweise zur Bedienung

10.1 Uberblick iiber den Betrieb

Der Antrieb wird durch Spezifizierung der im Controller per I/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 zufiihren.

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.

* Nach Einschalten der Spannungszufuhr
kann es ca. 10 Sekunden ab Einschalten
von SVON dauern, bis SVRE
eingeschaltet wird.

l
(5) SETUP wird eingeschaltet.

l

(6) BUSY wird eingeschaltet.

(Der Antrieb bewegt sich)

!

(7) SETON und INP werden eingeschaltet.
Wenn der BUSY-Ausgang ausgeschaltet

wird, ist die Rickkehr zur Referenzposition

abgeschlossen.

-Ablaufdiagramm-
24V
Leistungsaufnahme I ov
£
SVON (] on
Eingang ‘ \ .
SETUP } \ [ ]~ .
— —
BUSY I S N W L o8
!S‘ H T 4
SVRE i i I /
SETON i | :
Ausgang i 1‘ Pl .
NP 1 i VA oo
Ll 7 -
H 117 I
*ALARM ,In \ | f ‘
T i
*ESTOP i W -
terne Verriegell ! " | \‘;' " QFF
externe Verriegelung K 1 \g o \
. G O\‘N
k | A \
Geschwindigkeit - ﬁ om‘\‘m /s
zur iti :I

i Nach dem Reset schaltet sich
E der Controller ein.

................................

. Wenn sich der Antrieb innerhalb des !
i Bereichs ,in Position* befindet, wird

i INP eingeschaltet; ansonsten bleibt

i es ausaeschaltet.

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



[2] Positionierbetrieb

- Vorgehensweise-
(1) Schrittdaten-Nr. (INO bis IN5) 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 OUT5).

l

(3) BUSY wird eingeschaltet.

(

Der Positionierbetrieb startet)

!

(4) Wenn INP eingeschaltet wird und BUSY
sich ausschaltet, ist der Positionierbetrieb
abgeschlossen.

-Ablaufdiagramm-
I Schrittdaten-Nr. I Schrittdaten-Nr.
i eingeben : | scannen :
. = — 24v
Leistung S v oV
O s o
1 A .
Eingang [ SVON Voo TTTTTmmes 3
T i 1 Schrittdaten- |:
n1bms il i
DRVE % { _Nr. ausaeben |}
\\.,. ot g
0UTO~5 A= o
7 .
BUSY |

Ausgang | SVRE

SETON
NP
—F ON
Motorbremse v o
] <~ OFF
Geschwindigkeit L 0 mm

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



[3] Schubbetrieb

- Vorgehensweise-
(1) Schrittdaten-Nr. (INO bis IN5) 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 OUTH).

l
(3) BUSY wird eingeschaltet.

!

(4) Wenn sich der INP-Ausgang einschaltet
und BUSY ausschaltet, ist der Schubbetrieb
abgeschlossen (der Antrieb erzeugt eine
Kraft, die grofer ist, als der in den
Schrittdaten far , TriggerLV* eingestellte Wert).

- Ablaufdiagramm-
i Schrittdaten-Nr. I Schritidaten-Nr.
; eingeben i scannen ;
; 24V
Leist
eistung ; oV
ON
NO~5 i OFF
] ko )
Eingang SVON ‘ % i Schrittdaten-
M n15m s -1 1 Nr.ausgeben
DRNE P [ 15 ms -> e
- e a— o
0UTO~5 I le/ OFF
a .
BUSY 4
Ausgang LY
SVRE 3y
3
SETON E
i
NP |
ON
Motorbremse
OFF
Geschwindigkeit 0 mm
i Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs
i ,In Position“ befindet, wird INP eingeschaltet;
i ansonsten bleibt es ausgeschaltet.
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[4] HALTEN (HOLD)
-Vorgehensweise-

(1) HOLD schaltet sich wahrend des Betriebs
ein (wenn HOLD eingeschaltet ist).

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

(3) HOLD schaltet sich aus.

l

(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).

l
(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] schaltet sich
wahrend des Betriebs aus (wenn BUSY
eingeschaltet ist). [Stopp-Befehl]

!
(2) ESTOP schaltet sich aus.

l

(3) BUSY schaltet sich aus (Antrieb stoppt).
SVRE schaltet sich aus (bei Antrieben mit
Motorbremse).

!

(4) Der Stopp-Eingang [EMG] wird eingeschaltet.
[Befehl zur Stopp-Entriegelung]

l

(5) STOPP wird eingeschaltet.
* SVRE wird eingeschaltet.

(* Bei Antrieben mit Motorbremse wird die Bremse
entriegelt).

-Ablaufdiagramm-
Eingang | HOLD l I SEF
T 5
Ausgang | BUSY \ S?F

-Ablaufdiagramm- Zuriicksetzen des Verfahrvorgangs

Eingan |RESET | | oL

0UTO~5 3t

ON

NP

Ausgang [ BUSY I ‘\,‘z“ I 8|':\IF

OFF

ON

OFF

Geschwindigkeit

0 mm/s

wird INP eingeschaltet.
-Ablaufdiagramm-

. oN
E
ingang |RESET | | n
= oN
0UT0~3
Ausgang [ i OFF
sALARM — L Alarmaus | | I

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

-Ablaufdiagramm-

. 24V
Leistungsaufnahme oV
Stopp [EMG] _I ON
OFF
% <
'S
Eingan g ON
9279 | SVON L OFF
t Y
BUSY S o
4 -
—_— v :
SVRE s 7| i3 |
8 /7 i
SETON 7y iy
Ausgang *1*} ; i %
iy —
i if 1t
WP —J A
i3 / PR Y
e T T -
*ALARM YRR
iv S
/ \ 1
*ESTOP i / I %.
H 7 ! v ON
Motorbremse i ,‘I \ I
H 9, 1 OFF
T M |
i \
Geschwindigkeit X \\
N 1 \
Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs ,in I R
Position” befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten |
bleibt es ausgeschaltet. :

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

* Wenn ,Stopp“ ausgeschaltet ist, wird Stopp aktiviert.
-42 -
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[7] Bereich-Ausgang

-Vorgehensweise- -Ablaufdiagramm-

Beispiel:
* Vorgang Schrittdaten-Nr. 1
(1) Schrittdaten-Nr. (INO bis IN5) eingeben.
!
(2) DRIVE wird eingeschaltet.

— Empfang der Schrittdaten-Nr. 1

Ausgangsposition: 50 mm

!

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

Vorgang, Schrittdaten-Nr. 2: Position: 100 mm, Bereich1-Bereich2: 130 — 170 mm

(aus Eingang INO bis IN5). Eingang | 100 ———t—L. [ 1 oFF
* Nach Ausschalten von DRIVE werden DRVE [l";'l‘fﬂf_ Smi [l"ﬁl‘éﬂi P
die Schrittdaten ausgegeben (von den OUTO~5 ‘;, ,\ﬁR ‘;LII ‘ﬁ]\ on
Ausgangen OUTO bis OUT5). o )
l IAusgang BUSY y
(3) BUSY wird eingeschaltet NP - . :
i
(Antrieb startet den Betrieb). AREA — ; i i/“ L L
l 7 E —
INP wird ausgeschaltet. AN/ i I\
9 Geschwindigkeit I, \‘.\ ' \ Y \ 0 mm/s

l II 50 Q:m 150 mm 200 mm \\170 130 mm100 mm
(4) AREA-Ausgang schaltet sich fir die : \ l/ N |

. . . ! \ g Lo
Schrittdaten-Nr.1 ein (auf einem Abstand ! \ Mo sich die aktuslie. Pesttion !

von 150 mm vom Ursprungspunkt).

1

: Schrittdaten-Positionierung X
l 1 INP-Signal ist eingeschaltet. Ansonsten 1
(5) BUSY wird ausgescha|tet : ist das Signal ausgeschaltet.

Lo o o o o o o o o e e e e e e o e - 4
(Antrieb stoppt).

INP wird eingeschaltet.

!

* Vorgang Schrittdaten-Nr. 2

(6) Schrittdaten-Nr. (INO bis IN5) eingeben.

!

(7) DRIVE wird eingeschaltet.

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

r
Wenn die aktuelle Position innerhalb der :

I innerhalb von Bereich1 und Bereich2
in den Schrittdaten befindet. Das
AREA-Signal ist eingeschaltet.

11 Ansonsten ist das Signal ausgeschaltet.

liegt. Das !

* Nach Ausschalten von DRIVE werden die Schrittdaten ausgegeben (von den Ausgangen OUTO bis OUT5).

!
(8) AREA wird ausgeschaltet.

BUSY wird eingeschaltet (Antrieb startet den Betrieb).
!
(
!
(
!

(11) BUSY wird ausgeschaltet
(

Antrieb stoppt).
INP wird eingeschaltet.

9) AREA-Ausgang schaltet sich fir 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).



11.1 Antriebskabel (bis 5 m)

0] )
LE - CP - |:| - |:| Signal Klemmen-Nr. Kabelfarbe Klemmen-Nr.
A B-1 braun 2
.. J A A-1 rot 1
Kabellange (L) B B2 pr— 6
. COM-A/COM B-3 griin 3
3 3m COM-B/ - A3 blau 4
: @)
S sm / Abschirmung Kabelfarbe | Klemmen-Nr,
Vce B-4 = pa— braun 12
Antriebskabel-Ausflihrunge—— GND A4 — XK — schwarz 13
i A B-5 — — rot 7
= Robotikkabel A A5 : X0 '. schwarz 6
S Standardkabel B B-6 D0 G, orange 9
B A-6 A schwarz 8
[ r - 3
Antriebsseite Controller-Seite >
(@ 8)
a1 @ B
ok /-\_M:’:f"" \‘\
1 Jf SN i
" e e
A6  B6
@07
11.2 Antriebskabel (8 — 20 m)
@ @
LE - C P - |:| Signal Klemmen-Nr. Kabelfarbe Klemmen-Nr.
A B-1 braun 2
| A A-1 rot 1
Kabelldnge (L) B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
8 8 m* COM-AICOM B-3 gran 3
A 10 m* COM-BY - A-3 blau 4
B 15 m* Aps_c_hlrmyng Kabelfarbe Klemmen-Nr.
* Vcee B-4 p— — braun 12
c 20m GND A-4 — XXXX — schwarz 13
* ; A B-5 — : rot 7
Fertigung auf Bestellung A AE : OO L pprv— 5
* Nur ,Robotikkabel” B B-6 — XXXX — orange 9
. B A-6 VA schwarz 8
kann ausgewahlt werden. [ Iy N 3
Antriebsseite
>
(@ 5,5)
Al @ g1
HH } /I:T _____] 4%
H ~ i -
N>, ] [ «F
A6  B6
(2 6,3)
<+—> |«
(307) ' L
44 -




11.3 Antriebskabel fiir Ausfiihrung mit Motorbremse (bis 5 m)

@® @
LE _ CP _ I:' i B i I:' Signal Klemmen-Nr. Kabelfarbe Klemmen-Nr.
A B-1 braun 2
J A A-1 rot 1
Kabellange (L) B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
1 1,5m COM-AICOM B-3 grin 3
3 3m COM-B/ - A-3 blau 4
. 3
5 5m Abscghl_rr_n_urlg Kabelfarbe Klemmen-Nr.
. i Vce B-4 p— XXXX — braun 12
Antriebskabel-Ausflihrung GND A-4 — — schwarz 13
L A B-5 — — rot 7
- Robotikkabel A A — KK - schwarg S
- T T orange
S Standardkabel B A-6 " XXXX - schwarz 8
@ O ® . 3
Signal Klemmen-Nr.
Motorbremse  (4) B-1 rot 4
Motorbremse (—) A-1 XXXX schwarz 5
Sensor (+) B-3 )OO\/X braun 1
Sensor (—) A-3 blau 2
Antriebsseite Controller-Seite >

A

«—>
(30,7)

11.4 Antriebskabel fiir Ausfiihrung mit Motorbremse (8 — 20 m)

%) Signal Klemmen-Nr. ([ Kabelfarbe Klemmen-Nr.
LE - CP - |:| - A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
" B B-2 orange 6
Kabellange (L) B
Kabellange (L B A2 gelb 5
. COM-A/COM B-3 gran 3
8 8 m* COM-B/ - A-3 blau 4
A Tom Abschirmung &}
B 15 m* NSC _______ UQ Kabelfarbe Klemmen-Nr.
Vee B-4 L XXX pa— braun 12
C 20 m* GND A4 : — schwarz 13
A B-5 — ;CCC: s rot 7
* Fertigung auf Bestellung g‘ g"g . T schwarz g
B - (- L orange
* Nur ,Robotikkabel” B A6 : )Occir schwarz 8
.. bommme b - 3
kann ausgewahit werden. @) Sigra KlemmendNr
Motorbremse  (+) B-1 rot 4
Motorbremse (—) A-1 >OOO< schwarz 5
Sensor (+) B-3 braun 1
Sensor (—) A-3 XXXX blau 2
Antriebsseite Controller-Seite >
(@ 5,5) A=
Al Bl (@/6,3) S
i - ——————— < »
H| :l ; v/ (142)
| = : 3
AG - ==B6 o Te======
Al Bl Nz —f —— _
A S | W =
At} gy — ¥ L | >
y—

A




11.5 1/0-Kabel
LEC — CN5 — [

Pin- | Ader Farbe der Punkt- | Punkt- Pin- Ader Farbe der Punkt- Punkt-
Kabelldn ge (L) B Nr. Nr. Isolierung Mar- farbe Nr. Nr. Isolierung | markierung| farbe
kierung B1 7 gelb T rot
1 1,5m A1 1 hellbraun u schwarz B2 8 hellgriin m schwarz
A2 hellbraun u rot B3 hellgriin m rot
3 3m A3 gelb u schwarz B4 grau L1 schwarz
2 9
5 5m A4 gelb u rot B5 grau am rot
A5 3 hellgriin u schwarz B6 10 weil} L 1] schwarz
A6 hellgriin u rot B7 weil} m rot
A7 4 grau u schwarz B8 1 hellbraun L 11 schwarz
A8 grau u rot B9 hellbraun L1 rot
A9 5 weily u schwarz B10 12 gelb L1 schwarz
A10 weil} u rot B11 gelb L1 rot
A11 6 hellbraun L1 schwarz B12 13 hellgriin L 11 schwarz
A12 hellbraun L1 rot B13 hellgriin L1 rot
A13 7 gelb L1 schwarz - Abschirmung
Controller-Seite SPS-Seite
ﬁ
(2 8,9) A1
—~ J )
< T % A13
& T B1
. \Bi 3
L
Anzahl Adern 26
AWG AWG28

LEC — W2

Controller-Einstellset .J

Inhalt

1
2
3
4

Controller-Software (CD-ROM)
Kommunikationskabel
Umsetzer

USB-Kabel

(
(
(
(

~— ~— ~— ~—

Systemvoraussetzungen Hardware

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

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

/N\Achtung

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




11.7 Teaching Box

=

TEACHING Box [L[E
|

&
'l'»!ﬂll W
m%J

Abmessungen

LEC

— - 3 E G [
Teaching Box OJ J I—oFrei abetaste
3 3m Freigabetaste
& mit integrierter
Ausgangssprache &= Freigabetaste
E Englisch e Stopp-Schalter
J Japanisch G mit Stopptaste
Nr. | Bezeichnung Funktion

LCD

Flissigkristalldisplay (mit Hintergrundbeleuchtung)

Ring

Ring zum Aufhangen der Teaching Box.

Stopp-Schalter

Kontrollierter Stopp wird durch Driicken
zum Verriegeln aktiviert.
Die Verriegelung durch
Uhrzeiaersinn l6sen.

Drehen im

Stopp-Schutz

Schutz fiir den Stopp-Schalter

Freigabetaste

Schalter, der den ungewollten Betrieb der

(Option) Handbetrieb-Testfunktion verhindert.
(Nicht fir andere Funktionen anwendbar,
wie z. B. Datenanderung)
(6) | Schltsselschalter|Eingangsschalter
(7) | Kabel 3 mLange
(8) | Stecker Stecker zum Anschlieen an CN4 des

Controllers




12. Alarmerfassung

Die Details des Alarms kdnnen mithilfe eines PCs (Controller-Software) oder der Teaching Box gepriift werden.
(Siehe Anleitungen der Controller-Software oder Teaching Box fiir Einzelheiten zum Prifen 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 erneuten Einschalten der Controller-Spannungsversorgung (C24V)

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 Spannungsversorg.ung OEF=>

Spannungsversorgung wieder einschalten

(*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 Ruickkehr zur Referenzposition



12.2 Alarm-Details

Alarm
(Code)

addnig

Alarm
deaktivieren

Alarminhalt/GegenmaRRnahme

Schrittdaten ALM1
(Step data ALM1)
(1-048)

RESET-
Eingang

<Inhalt>Der Schrittdaten-Wert ist unter folgenden Bedingungen
nicht korrekt: (zugeordneter Wertebereich)

(1) Areal < Area2

(Wenn sowohl Area1 als auch Area2 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

(4) Schubgeschwindigkeit < max. Schubgeschwindigkeit des Antriebs
(5) Schubkraft = min. Schubkraft des Antriebs

(6) Grundparameter ,max. Kraft* 2 min. Schubkraft des Antriebs
(7) Grundparameter ,max. Kraft“ = Trigger LV

<GegenmaBnahme> Einstellung der Schrittdaten und

Grundparameter andern.

/\ Achtung
Die Schubkraft und die min. Geschwindigkeit, die max.
Geschwindigkeit und den Wert O oder gréf3er des Antriebs anhand
der Bedienungsanleitung des Antriebs oder des Katalogs prifen.

Parameter-ALM
(Parameter ALM)
(1-049)

RESET-
Eingang

<Inhalt> Der Grundparameter ist unter folgenden Bedingungen
nicht korrekt: (zugeordneter Wertebereich)

(1) Stroke (-) < Stroke (+)

(2) W-Area1 < W-Area2

(* Wenn sowohl W-Area1 als auch W-Area2 gleich 0 sind, wird
der Alarm nicht aktiviert.)

(3) max. Schubkraft < max. Schubkraft des Antriebs

<GegenmaBnahme> Einstellung der Grundparameter andern.
/\ Achtung
Siehe Bedienungsea_nfeitung oder Katalog des Antriebs flr
die max./min. Schubkraft/Geschwindigkeit des Antriebs.

Geringe Verzogerung
(1-050)

RESET-
Eingang

<Inhalt> Bei einem Vorgang fur eine spezifische Schrittdaten-Nr.
kann der Antrieb nicht innerhalb der Hubgrenze stoppen. Grund:
der eingestellte Wert fur die ,Verzégerung® in den Schrittdaten.

<GegenmaBnahme> Den Verzdogerungswert andern und
ausreichend bemessen, damit der Antrieb innerhalb der
Hubgrenze stoppen kann.

Schrittdaten-ALM2
(Step data ALM2)
(1-051)

RESET-
Eingang

<Inhalt> Bei einem Vorgang fur eine spezifische
Schrittdaten-Nr. wird die angeforderte Schrittdaten-Nr. nicht
registriert (Wenn der Betriebsbefehl nicht per SPS eingeht, wird
dieser Alarm je nach Eingangssignal-Intervall und Haltezeit der
Signale aktiviert).

<GegenmafBinahme> (1) Sicherstellen, dass der
~Bewegungs-MOD" in den Schrittdaten nicht ,Leer (deaktiviert)“ ist.
(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)




<Inhalt> Der Antrieb lberfahrt die in den Grundparametern
~Stroke(+)“ und ,Stroke (-)“ eingestellte Hubgrenze, wenn der
angeforderte Vorgang durchgefiihrt wird (Inklusive
Handbetrieb nach Riickkehr zur Ausgangsposition).
o <GegenmaBnahme> Sicherstellen, dass die Grundparameter
Hubgrenze (Stroke limit)| 5 R_ESET' ,Stroke (+) und ,Stroke (-)* mit der in der Schrittdaten
(1-052) Eingang |eingestellten Verfahrdistanz iibereinstimmt.
/MAchtung
Wenn der ,Bewegungs-MOD* der Schrittdaten relativ ist,
den Startpunkt und die Verfahrdistanz des Antriebs
berucksichtigen.
<Inhalt> Wenn im Schubbetrieb das Zurtickschieben grofler ist
Schub-ALM (Pushing RESET. als der Schubvorgang, wird das Zuriickschieben angefordert.
ALM) C Einaan <GegenmaBnahme> Die Distanz zwischen der
(1-096) gang Ursprungsposition des Schubbetriebs zum geschobenen Objekt
vergréRern. Alternativ kann die Schubkraft erhéht werden.
<Inhalt> Riickkehr zur Referenzposition wird nicht innerhalb
REFERENZPOS .- RESET- der eingestellten Zeit abgeschlossen.
?%I:(I;/IQ(;))RIG ALM) c Eingang |<GegenmaBnahme> Priifen, ob die Antriebsbewegung
behindert ist.
<Inhalt> Die Riickkehr zur Referenzposition, der
EF ALM Positionierbetrieb, Schubbetrieb oder Handbetrieb wird bei
(Sseévoo(?)ﬁ ALM) C RESET- |ausgeschaltetem Motor angefordert.
rv .
(1-098) Eingang |<GegenmaRnahme> Die Einstellung @ndern, damit die
Anforderung dieser Vorgange mit eingeschaltetem Motor
(SVON-Eingang ON) erfolgt.
<Inhalt> Positionier- oder Schubbetrieb wird
Verfahr-ALM RESET. vor Abschluss der Rickkehr zur Ausgangsposition angefordert.
(?%\;ZALM) C Eingang |<GegenmaBnahme> Die Einstellung &ndern, damit diese
(1-099) Vorgange nach Abschluss der Riickkehr zur Referenzposition
angefordert werden.
<Inhalt> Der Parameter der Riickkehr zur Referenzposition hat
den folgenden Status.
Parameter-Einstellung (Inhalt)
ORIG-Modus ORIG-Sensor
1 Schubbetrieb  Referenzposition 1 NO.
[Stopp]
AUSGANGSPOS - » 0. deaktivieren
Sens.-ALM (ORIG C RESET- 5 Endschalter ~ Referenzposition oder
Sens ALM) Eingang [Sensor] 1 NO
1-103 ——
( ) (Ein Alarm wird bei dem o.g. Status erzeugt, wenn der Sensor
nicht im Antrieb eingebaut ist.)
<GegenmaBnahme> Sensor installieren und Parameter
Ruckkehr zur Referenzposition, Motor und Sensortyp einstellen,
um die Einstellung zu bestatigen.




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

AbEnc Komm.-ALM RESET |normal ist (Dieser Controller hat keine Absolut-Funktion).
E?t;%g(): Comm ALM) Esir\mlg?:g <GegenmaBnahme> Sichers}ellen, dass der Sensortyp im
Grundparameter 1 ist. Nach Anderung des Parameters muss
erneut Spannung zugefihrt werden.
<Inhalt> Die Motorgeschwindigkeit tiberschreitet aufgrund einer
extern einwirkenden Kraft 0.A. die spezifizierte Grenze.
UbermaRig hohe RESET |<GegenmaBnahme> Dafiir sorgen, dass die Motorgeschwindigkeit
Geschwindigkeit SVON |die max. Geschwindigkeit des Antriebs nicht Gibersteigt.
(Over speed) Eingang /MNAchtung
(1-144) (*1) Siehe Bedienungsanleitung oder Katalog des Antriebs fiir
die max. Geschwindigkeit des Antriebs.
<Inhalt> Die Motor-Versorgungsspannung ist wahrend [SVON]
aullerhalb des zulassigen Bereichs.
<GegenmaBnahme> Sicherstellen, dass die Motorspannung
(M 24 V) des Controllers innerhalb der Spezifikationen liegt.
/NAchtung
Wird eine einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung
- RESET verwendet, kann es wahrend der Beschleunigung/
Uberspannung Motor N .
(Over motor Vol) SVON Verzogerung zu einem Spannungsabfall kommen.
(1-145) Eingang : :
(*1) <Inhalt> Auch eine regenerative Spannung kann aufgrund der|
Betriebsmethode des Antriebs einen Alarm auslosen.
<GegenmaBlnahme> Sicherstellen, dass die Betriebs-
bedingungen innerhalb der Spezifikationen liegen.
/NAchtung
Siehe Bedienungsanleitung oder Katalog des Antriebs fir
die Betriebsmethode des Antriebs.
. o <Inhalt> Die Temperatur in der Umgebung des Leistungsteils
UbermaRig hohe RESET des Controllers ist zu hoch.
Temperatur SVON <Ge " S _
(Over Temp.) Eingang |~ genmaBnahme> F)as ystem opjc|m|eren, um
(1-146) (*1) sicherzustellen, dass die Temperatur in der Umgebung des
Controllers angemessen ist.
<Inhalt> Die Steuerungs-Spannungsversorgung im Controller
liegt aulRerhalb des spezifizierten Bereichs.
<GegenmaRnahme> Sicherstellen, dass die Steuerungsspannung
(C 24 V) des Controllers innerhalb der Spezifikationen liegt.
/N\Achtung
Bei einer gemeinsamen Spannungsversorgung fir Steuerung
und Motor oder bei Verwendung einer einschaltstrombegrenzten
. Spannungsversorgung kann wahrend der Beschleunigung/
Uberspannung RESET Verzégerung ein Spannungsabfall auftreten, der einen Abfall der
Steuerung S_VON Versorgungsspannung zur Folge haben kann.
E?\;ir?)Crtl Vo) E|r(191a)ng <Inhalt> Auch eine regenerative Spannung kann aufgrund der

Betriebsmethode des Antriebs einen Alarm auslosen.

<GegenmaBnahme> Sicherstellen, dass die Betriebs-

bedingungen innerhalb der Spezifikationen liegen.
/NAchtung

Siehe Bedienungsanleitung oder Katalog des Antriebs fir

die Betriebsmethode des Antriebs.




<Inhalt> Der summierte Stromwert am Ausgang Ubersteigt den

RESET |spezifizierten Wert.
Uberlast (Over load) SVON |<GegenmaBnahme> Priifen, ob die Antriebsbewegung
(1-148) Eingang |behindert ist. Sicherstellen, dass die Antriebslast, die
(*1) Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung innerhalb
des flr 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) Eingang entfernen, die die Antriebsbewegung einschranken.

(1-149) *1) Sicherstellen, dass die Last, Geschwindigkeit, Beschleunigung
und Verzdgerung innerhalb des flr den Antrieb spezifizierten
Bereichs liegen.

RESET <Inhalt> Die Vgrbindung zu héher geschalteten Geraten (z. B.

Steuerung Befehl ALM SVON PC oder Teaching Box) ist unterbrochen.

(Ctrl Comm ALM) Eingang <GegenmaBnahme> Sicherstellen, dass die Verbindung zu

(1-150) 1) den héher geschalteten Geraten wahrend des

Antriebsbetriebs nicht unterbrochen wird.

Encoder-ALM Spannungs- |<Inhalt> Stérung in der Kommunikation mit dem Encoder.

Elf_r;cgozd)er ALM) versoo;g';:ung <GegenmaBnahme> Anschluss des Antriebskabels prtifen.
<Inhalt> Motorphase wird nicht innerhalb der eingestellten Zeit gefunden.
(Wenn der Motor nach dem Einschalten der Spannungszufuhr zun
ersten Mal eingeschaltet wird (SVON eingeschaltet), muss sich der

Phasenerkennungs-AL Spannungs-|Antrieb zun&chst ein wenig bewegen, um die Motorphase zu finder]

M (Phase Det ALM) versorgung |Wenn diese Motorbewegung jedoch nicht ausgefiihrt werden kann

(1-193) OFF |wird dieser Alarm aktiviert.)
<GegenmaBnahme> Sicherstellen, dass keine Behinderungen
vorhanden sind, die die Antriebsbewegung einschranken und
im Anschluss den Motor einschalten (SVON eingeschaltet).

Uberst S <Inhalt> Der Ausgangsstrom des Stromkreises ist UbermaRig hoch.

(Oveer:‘. gz:ent) ngsnor:;r;isg <GegenmalBnahme> Sicherstellen, dass kein Kurzschluss in

(1-194) 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- |Zurlicksetzen des Controllers geprift wird.

(I sens ALM) versorgung |<GegenmaRnahme> Sicherstellen, dass Antrieb und Controller

(1-195) OFF kompatibel sind. Wenn der Alarm nach dieser Malinahme 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 [vorhanden sind, die die Antriebsbewegung einschranken.

(1-196) OFF Sicherstellen, dass die Last, Geschwindigkeit, Beschleunigung und
Verzogerung innerhalb des fiir den Antrieb spezifizierten Bereichs
liegen.

Speicher-ALM Spannungs- |<Inhalt> Stérung des EEPROM.

EI1\/1(1ag17o)ry ALM) versoc>|£g[;:ung <GegenmafBnahme> Bitte SMC kontaktieren.
<Inhalt> Funktionsstérung der CPU.

Spannungs- (Moglicher Ausfa!_l der CPU oder der umliegenden Schaltkreise

CPU-ALM (CPU ALM) oder Funktionsstérung der CPU aufgrund elektromagnetischer

(1-198) Versc‘)’lfl’:ung Stérsignale.)

<GegenmaBnahme> \Wenn der Alarm selbst nach erneuter
Spannungszufuhr nicht deaktiviert werden kann, SMC kontaktieren.

(*1) Methode fir das Zurlcksetzen des Alarms bei alteren Controller-Versionen SV1.00: Eingabe von

RESET—SVON —-SETUP



13. Verdrahtung / Aligemeine Sicherheitshinweise
AWarnung

1.

2,
3.
A

1.

Die korrekte Verdrahtung des Produkts tberprifen.

10.

Vor dem Einstellen, der Montage oder Verianderungen an der Verdrahtung stets die
Spannungsversorgung des Produkts abschalten.

Andernfalls kann es zu Stromschlag, Fehlfunktionen und Schaden kommen.
Das Kabel nicht auseinanderbauen. Ausschlielich spezifizierte Kabel verwenden.

Kabel oder Stecker nicht bei anliegender Spannung anschlieBen oder entfernen.

Achtung

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

Stecker sicher anschliefen.
Die korrekte Verdrahtung und Polaritat der Stecker sicherstellen.
Treffen Sie geeignete MaBnahmen gegen elektromagnetische Storsignale.

Elektromagnetische Stdrsignale in Signalleitungen kdnnen zu Fehlfunktionen fiihren. Als Gegenmal3nahme
die Hoch- und Niederspannungsleitungen trennen und die Verdrahtung verkirzen 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 Produktis 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 tiber
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 flexiblen Leitung platziert werden.

7

T

Antriebskabel
} ¥ Konnektor Robotikkabel (flexibles Kabel)

Motorkabel

= —
A
Wird das Kabel wiederholt gebogen, ein ,,Robotikkabel* wahlen. Kabel nicht in einer flexiblen

Leitung mit einem kleineren Radius als dem spezifizierten verlegen (min. 50 mm).
Wenn Standardkabel wiederholt gebogen werden, kdnnen Stromschlag, Kabelbruch, Kontaktfehler
und Kontrollverlust Gber das Produkt die Folge sein.

Durch eine unzureichende Isolierung (Interferenzen mit anderen
Schaltkreisen, 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 Kabellange von Uber 5 m wird die Geschwindigkeit / Schubkraft max.10 % pro 5 m reduziert

(Bei einer Kabellange von 15 m: max. 20 % reduziert).

[Transport]
AAchtu ng

1.

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



14. Elektrische Antrieb / Allgemeine Sicherheitshinweise
14.1 Konstruktion und Auswahl

AWarnung

1. Vor der Inbetriebnahme die Bedienungsanleitung lesen.

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

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

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

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

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

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

5. Ziehen Sie einen moglichen Ausfall der Energieversorgung in Betracht.

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

6. Das Verhalten des gesamten Systems bei einer Notausschaltung beriicksichtigen.

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.

7. 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.

8. Demontage und Modifikationen sind untersagt.

Das Produkt nicht verandern oder umbauen (einschl. zuséatzliche Bearbeitung). Es besteht Verletzungsgefahr.

9. 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 erfilllt.

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

Die Kolbenstange kann aufgrund des Werkstiickgewichts herabfallen. Die Sicherheitsvorrichtung darf
den normalen Betrieb der Maschine nicht behindern.

AAchtung

1. Betreiben Sie das Gerit innerhalb des maximal zuldssigen Hubbereichs.
Das Produkt wird beschadigt, wenn es mit einem Hub Uber dem max. Hub betrieben wird. Siehe
technische Daten des Produkts.

2. Wenn das Produkt wiederholt in Zyklen mit Teilhliben betrieben wird, das Produkt min. alle
1000 Hiibe einmal mit Vollhub betreiben.
Andernfalls kann sich die Schmierung abnutzen.
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Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in denen es ilibermaBigen externen
Kraften oder StoBen ausgesetzt ist.

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

Die Riickkehr zur Ausgangsposition kann wahrend des Betriebs nicht durchgefiihrt werden.
Die Rickkehr zur Ausgangsposition ist wahrend des Positionierbetriebs und Schubbetriebs nicht méglich.
Siehe Angaben zu Signalgebern (Best Pneumatics Nr. 2), wenn ein Signalgeber eingebaut ist
und verwendet wird.

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

14.2 Montage

10.

Warnung
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.
Beachten Sie das Anzugsdrehmoment fiir Schrauben.
Fur die Montage des Produkts die Schrauben mit dem angegebenen Anzugsdrehmoment festziehen
(sofern nicht anders angegeben).
Nehmen Sie keine Anderungen an diesem Produkt vor.
Anderungen an diesem Produkt konnen die Lebensdauer des Produkts verkiirzen und es
beschadigen. Dies kann Verletzungen verursachen und andere Anlagen und Maschinen
beschadigen.
Bei Verwendung einer externen Fithrung muss die Fiihrungsachse parallel zur Antriebsachse liegen.
Wenn die externe Fuhrung nicht parallel liegt, wird die Antriebsspindel beschadigt oder weist starke
Verschleilderscheinungen auf.
Bei Verwendung einer externen Fiihrung, befestigen Sie die beweglichen Teile des Produkts
und die Last derart, dass sich die Last und die Fiihrung wahrend des Hubes nicht behindern.
Die gleitenden Teile von Produktrohr oder Kolbenstange diirfen nicht durch Schidge 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.
Beugen Sie dem Festfahren von drehenden Bauteilen vor.
Verhindern Sie durch regelmaBiges Auftragen von Schmierfett, dass drehende Teile (Stifte usw.)
blockieren.
Das Produkt erst verwenden, wenn sichergestellt wurde, dass es korrekt funktioniert.
Nach Montage- oder Reparaturarbeiten die Spannungsversorgung anschlieBen und mithilfe
geeigneter Funktionskontrollen die korrekte Montage Uberprifen.
Am Uberhang montiertes Fliigelrad
Bei Bewegung mit hoher Geschwindigkeit kann die Kraft des Biegemoments den Antrieb
beschadigen.
Die Metallhalterungen zur Unterdriickung der Vibration des Antriebs-Hauptgehauses sind installiert.
Die Geschwindigkeit so weit reduzieren, dass der Antrieb nicht vibriert.
Bei der Montage des Antriebs oder dem Werkstiickanbau keine hohen StoR- oder Momentkrafte
anwenden.
Eine externe Kraft, die das zulassige Moment Uiberschreitet, kann Teile der Fihrungseinheit lockern,
den Gleitwiderstand erhéhen usw.
Freiraum fiir Wartungsarbeiten.
Lassen Sie gentigend Freiraum fir Instandhaltungs- und Inspektionsarbeiten.



14.3 Handhabung

AWarnung

1.

Wihrend 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. Berlhren 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 Betriebsgerauschen oder Vibrationen kommt, ist das Produkt méglicherweise
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 berihren.

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

6. Bei der Antriebsausfiihrung 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.

AAchtung

1. Die fur die Verwendung gelieferte Kombination von Controller und Produkt nicht &ndern.

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 Losungen bei auBergewohnlichen Bedingungen
festzulegen. AuBerdem muss eine Person bestimmt werden, die die Arbeiten liberwacht und
nicht an der Ausfiihrung derselben beteiligt ist.

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

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

5. Wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition keine Last, StoReinwirkungen oder Widerstand
zusatzlich 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

A

1.

Geschwindigkeit starten, nachdem sichergestellt wurde, dass keine Storungen vorliegen.

rdung]
Warnung
Den Antrieb erden.

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

(Erdungswiderstand unter 100 Q)

3. Das Erdungskabel so kurz wie moglich halten.
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[Auspacken]
Achtung
1. Vergewissern Sie sich, dass das erhaltene Produkt mit der Bestellung iibereinstimmt.
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 auRerhalb des angegebenen Temperaturbereichs liegt

(siehe technische Daten).
c. Orte, an denen die Luftfeuchtigkeit aullerhalb des angegebenen Bereichs fiir 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 StolR3krafte auf das Produkt wirken.
g. Staubige Bereiche oder Bereiche, die Wasserspritzern 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 erhéhten 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 erhohter Gleitwiderstand kann die Folge sein.

4. Wenn das Produkt im direkten Sonnenlicht eingesetzt wird, sollte dieses abgeblockt werden.

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

6. Schmierol kann sich aufgrund der &uBeren 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/nicht gefroren).

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



14.5 Instandhaltung

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. Die Wartungsarbeiten miissen den Angaben der Bedienungsanleitung entsprechen.

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

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

3. 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
kann auf’erdem durch die induzierte Spannung beschadigt werden, wenn die Antriebs-Gleitfiihrung
mit hoher Frequenz bewegt wird.

[Schmierung]

Achtung
1. 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 Werkstiicken zu verhindern.

2. Verwenden Sie bei Anwendungen mit vertikaler Montage das Produkt mit Motorbremse.

Wenn das Produkt nicht mit einer Motorbremse ausgestattet ist, bewegt sich das Produkt und das
Werkstuick fallt herunter, wenn die Spannungsversorgung unterbrochen wird.

3. ,,MaBnahmen zum Schutz gegen das Herunterfallen von Werkstiicken“ bedeutet, dass
verhindert wird, dass das Werkstiick aufgrund seines Eigengewichts herunterfallt, wenn der
Betrieb des Produkts angehalten und die Spannungsversorgung unterbrochen wird.

4. Das Produkt bei aktivierter Motorbremse weder StoRlasten noch starken Vibrationen aussetzen.
Wenn eine Stol3belastung von aufl’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 kdnnten die Folge sein. Das Gleiche geschieht, wenn die Motorbremse,
verursacht durch eine Kraft, die Uber der Haltekraft des Produkts liegt, verrutscht, da dies den
Verschleill der Motorbremse beschleunigt.

5. Keine Fliissigkeiten, Ol oder Schmierfett auf die Motorbremse und die umliegenden Bereiche auftragen.
Werden Flissigkeiten, Ol oder Schmierfett auf den Gleitteil der Motorbremse aufgetragen, wird die
Haltekraft stark verringert.

6. MaBnahmen 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 gel6st wird, kann das Werkstiick aufgrund
seines Eigengewichts herunterfallen.

7. Wenn der Antrieb manuell betrieben wird (wenn das SVRE-Ausgangssignal ausgeschaltet ist),
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der [BK RLS]-Klemme des Spannungsversorgungssteckers 24 V DC zufiihren.
Wird das Produkt mit aktivierter Motorbremse betrieben, wird der Verschleily der Gleitflache der Motorbremse
beschleunigt. Dies verringert die Haltekraft und die Lebensdauer des Verriegelungsmechanismus.

8. 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 24 V
DC-Spannung zufiihren. Wenn der [BK RLS]-Klemme kontinuierlich Spannung zugefiihrt wird, wird
die Motorbremse geldst und Werkstlcke konnen 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 zugeflihrte Spannung niedriger als die spezifizierte Spannung, wird die Last mdglicherweise aufgrund
eines internen Spannungsabfalls nicht bewegt. Bitte Uberpriifen Sie vor der Verwendung die Betriebsspannung.

2. Das Produkt nicht auBerhalb der angegebenen Betriebsbereichsgrenzen betreiben.
Andernfalls kénnen Brand, Funktionsstérungen oder Beschadigungen des Antriebs die Folge sein.
Bitte Gberprifen Sie vor der Verwendung die Technischen Daten.

3. Einen Not-Aus-Schaltkreis installieren.

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

4. 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.

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

15.2 Handhabung

&Warnung
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.

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

6. 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.



10.

11.

12

13.

14,

15.

16.

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

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 Ol enthilt.

Andernfalls kann es zum Ausfall des Geréats 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.

Dies kann zu Branden, Explosionen oder Korrosion fuhren.

Strahlungswirme, 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 Gerate, die Spannungsspitzen erzeugen (z. B. elektromagnetische Heber,
Hochfrequenz-Induktionséfen, Motoren usw.) in der Nahe des Sensors befinden, kann dessen
interner Schaltkreis beschadigt oder zerstért werden. Keine Erzeuger von Spannungsspitzen
verwenden und auf ordnungsgemale Verdrahtung achten.

Das Produkt nicht in Umgebungen mit Vibrations- und StoBeinwirkungen 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 Funkenloschung ausgestattet sein.

15.3 Installation

AWarnung

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 Peripheriegerate nicht mit einem groRBen elektromagnetischen Schutz
oder sicherungslosen Schalter, der Vibrationen erzeugt, auf derselben Flache montieren. Auf
verschiedenen Flachen montieren oder den Controller und die Peripheriegeréte fern von
solchen Vibrationsquellen halten.

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



15.4 Verdrahtung / Aligemeine Sicherheitshinweise

AWarnung

1.

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

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

Dréahte 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 fiihren.

Das Anschlusskabel nicht zusammen mit Netzanschluss- oder Hochspannungskabeln verlegen.
Andernfalls kénnen elektromagnetische Storsignale oder induzierte Spannungsspitzen von den
Netzanschluss- oder Hochspannungsleitungen auf die Drahte des Controllers oder die
Peripheriegerate Gbertragen 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.

2. Die Spannungsversorgung fiir Controller und 1/0-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.

3. Geeignete MaBnahmen zum Schutz vor Spannungsspitzen treffen. Fiihren Sie die Erdung der
Funkenléschung getrennt von der Erdung des Controllers und der Peripheriegerate aus.

15.6 Erdung

A
1.

ad

Warnung
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).

Die Erdung sollte nah beim Gerit erfolgen, um die Erdungsdistanz gering zu halten.
Fur den eher unwahrscheinlichen Fall, dass die Erdung Stérungen verursacht, kann sie
entfernt werden.



15.7 Wartung

AWarnung

1.

Fuhren Sie regelméaRige Wartungsarbeiten durch.

Vergewissern Sie sich, dass sich Kabel und Schrauben nicht gelést haben.

Lose Schrauben oder Kabel kdnnen zu Funktionsstérungen flhren.

Fuhren Sie nach Beendigung der Wartungsarbeiten einen geeigneten Funktionstest durch.

Im Fall von Stérungen (Antrieb bewegt sich nicht o. A.), den Betrieb des Systems stoppen.
Andernfalls kann es zu einer unerwarteten Funktionsstérung kommen und die Sicherheit kann nicht
mehr gewahrleistet werden.

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

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

Sehen Sie ausreichend Freiraum fiir Wartungsarbeiten vor. Den erforderlichen Platz fiir
Wartungsarbeiten einhalten.
Sehen Sie den Aufbau so vor, dass ausreichender Platz fur 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 MaRnhahmen zu besprechen.

16.1 Fehler im Betrieb

Problem

Mogliche Ursache

Diagnose

Losung

Der Antrieb bewegt
sich nicht

Spannungs-
versorgungs-
Fehler

Prifen, ob die LED (griin) des
Controllers leuchtet.

Die korrekte Spannung/Strom zufuhren.
—4. Schema externe Verdrahtung
(Seite 16)

—5.CN1:
Spannungsversorgungsstecker (Seite 18)

Fehler externes
Gerat

Prifen, ob die an den Controller
angeschlossene SPS korrekt
funktioniert. Separater Testlauf des
Controllers.

Gegenmalinahmen gemal dieser
Anleitung treffen.

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

Verdrahtungsfehler

Sicherstellen, dass der Controller
gemaR 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
(I/O-Signal-Spannungsversorgung)
vorsehen.

— 4. Schema externe Verdrahtung

(Seite 16)

—6.4 Beispiel

Parallel-I/O-Verdrahtung (Seite 27)

Alarmzustand

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

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

Entriegelungsfehler

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

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

—  Wenn das Problem fortbesteht,
bitte SMC kontaktieren.

Prifen, ob die Controller-

Die Bestell-Nr. des Antriebs prifen und

Gelegentliche
Bewegung

Falsche Spezifikationen, die Spannungs- ggf. durch einen mit dem Controller
Spezifikationen versorgung und die Kombination aus | kompatiblen Antrieb austauschen.
Antrieb und Controller korrekt sind. — 3. Technische Daten (Seite 11)
Prifen, ob der Controller sich im vy s
' - Gegenmalinahmen gemaR dieser
Alarmzustand befindet. Wenn dies -
Alarmzustand Anleitung treffen.

der Fall ist, die Alarmart in dieser
Anleitung prifen.

—12. Alarmerfassung (Seite 48)

Verdrahtungsfehler

Sicherstellen, dass 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
fir CN1 (Controller) und CN5
(I/O-Signal -Spannungsversorgung)
vorsehen.

— 4. Schema externe Verdrahtung

(Seite 16)

—6.4 Beispiel

Parallel-I/O-Verdrahtung (Seite 27)

Elektromagnetische
Storsignale

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

Gegenmalinahmen gemaR dieser
Anleitung treffen.
— 3.4 Installation (Seite 14)

Falscher Parameter

Prifen, ob die Parameter korrekt sind.

Prifen, ob Controller und Antrieb
kompatibel sind.

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




Prifen, ob es zu einem zeitweisen
Spannungsabfall in der
Spannungsversorgung kommt
(Bei einem Spannungsabfall
schaltet sich die EMG-Klemme

Die Spannungsversorgung
austauschen.

Gelegentliche
Bewegung.

Spannungsabfall des CN1-Spannungsversorgungs- |Die Spannungsversorgung darf nicht
steckers aus, um den Antrieb zu  |einschaltstrombegrenzt sein.
stoppen. Dieser Stopp wird — 3. Technische Daten (Seite 11)
jedoch deaktiviert, sobald die
Spannungsversorgung wieder
korrekt hergestellt ist).
Bei alteren Controller-Versionen als
SV1.00
Prufen, ob wahrend des Bei eingeschaltetem Energiesparmodus
Schubbetriebs das INP- ist die Schubkraft reduziert. Wenn die
Fehlerhafter Ausgangssignal eingeschaltet ist Schubkraft auf einen Wert reduziert wird,
Schubbetrieb (Bei Abschluss des Schubbetriebs |der unter dem Schrittdaten-Wert fir
chubbetrie wird das INP-Ausgangssignal ,TriggerLV* liegt, wird das
erzeugt. Die SPS kann den INP-Ausgangssignal ausgeschaltet. Vor
Abschluss des Verfahrvorgangs dem Einschalten des Energiesparmodus
nicht bestatigen ). das INP-Ausgangssignal priifen.
— 6.3 Das Parallel-I/O-Signal wird auf
Seite 24 beschrieben.
Prufen, ob die : . ..
{ I . Die Bestell-Nr. des Antriebs priifen und
Falsche gontrolIer-Spe2|ﬁkat|onen, die ggf. durch einen mit dem Controller
el pannungsversorgung und die ; .
Spezifikationen Kombination aus Antrieb und kompatiblen Antrieb austauschen.
Controller korrekt sind. — 3. Technische Daten (Seite 11)
Eine Prozessverzogerung der SPS oder
Scanning-Verzdgerung des Controllers
kann auftreten. Zwischen
- : Eingangssignalen ein Intervall von min
Signal-Timing ggss-ll—r']nygg g%it?éﬂg?lsrﬁgesnder 15 ms (Empfehlung: 30 ms) einhalten
: und den Signalstatus aufrechterhalten
— 84
Controller-Eingangssignal-Ansprech-
zeit (Seite 36)
Priifen, ob der Antrieb betrieben Nach Einschalten der
wird, wenn der SVRE-Ausgang gpinngngszgfllzjhr kﬁn? es ca. 1(2/ N
SVON-Zeit einschaltet wird, nachdem der ekunden ab Einschalten von SVO

SVON-Eingang eingeschaltet
wurde.

dauern, bis SVRE eingeschaltet wird.
Den Antrieb nach Einschalten des
SVRE-Ausgangs betreiben.

USB-Treiber nicht
installiert

Prifen, 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
Linstallationsvorgang der
LEC-W2-Einstellsoftware” beschrieben.

Kommunikationsfehler|
(LEC-W2)

Falsche
COM-Anschluss-
Einstellung

Sicherstellen, dass der korrekte
COM-Anschluss flir 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 priifen. Die
Nummer des COM-Anschlusses kann
mithilfe des Geratemanagers im PC
gepruft werden. Bitte prufen.

Der Vorgang zur Priifung und Einstellung
des COM-Anschlusses wird in
HInstallationsvorgang 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 méglich, wenn
ein Stecker beschadigt ist.

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

Bei Anschluss der Gerate (SPS und
Mess-Hardware) auf3er Motor-Controller
(LEC) an den PC (Es besteht die Mdglichkeit
dass die Kommunikation mit anderen
Geraten zu Interferenzen im PC fiihrt.).




16.2 Fehler mit Position / Geschwindigkeit

Problem

Maogliche Ursache

Diagnose

Lésung

Der Antrieb bewegt
sich nicht auf die

Falsche
Ausgangsposition

Im Schubbetrieb, die
Rickkehr zur
Ausgangsposition
mehrmals wiederholen,
um zu priifen, ob der
Antrieb korrekt in die
Ausgangsposition
zurlickkehrt.

Malnahmen treffen, um den korrekten
Antriebsbetrieb wieder herzustellen

(z. B. Fremdkdrper entfernen, die die
Antriebsbewegung behindern).

Prifen, ob die
Parameter-Werte und
das Programm korrekt
sind.

Die Parameter entsprechend korrigieren und

korrekte Position. Falsche . .
Grundparameter Die max. den Be.trleb testen. _ .
Geschwindigkeit, max. — 7. Eingabe der Einstelldaten (Seite 28)
Beschleunigung und
max. Verzégerung des
Antriebs priifen.
Prifen, ob die
Falsche gignst';);fr:fngzigéz?ggsg' Gegenmalinahmen gemal dieser Anleitung
Spezifikationen und die Kombination aus treffen. . .
Antrieb und Controller — 3. Technische Daten (Seite 11)
korrekt sind.
Verdrahtung so korrigieren, dass der
Sicherstellen, dass der | Eingang/Ausgang der einzelnen Signale
Controller gemaR dieser | korrekt ist.
Anleitung korrekt Eine getrennte Spannungsversorgung fiir CN1
Verdrahtungsfehler | verdrahtet ist und kein (Controller) und CN5
Kabelbruch oder (I/0-Signal-Spannungsversorgung) vorsehen.
Kurzschluss vorhanden | — 4. Schema externe Verdrahtung (Seite 16)
ist. —6.4 Beispiel Parallel-1/0-Verdrahtung
(Seite 27)
Prifen, ob die
Falsche ggrgg:ﬁlﬁgsevzgls(s:é%zzn’ Gegenmalinahmen gemal dieser Anleitung
Spezifikationen und die Kombination aus treffen. . .
Antrieb und Controller — 3. Technische Daten (Seite 11)
korrekt sind.
Eine Prozessverzogerung der SPS oder
Der Antrieb bewegt Scanning-Ver.zégerung des Coptrollers k_ann
sich nicht korrekt. Das Timing des Signals auftreten. ZWIS.Chen Eingangssignalen ein
Signal-Timing aus der SPS in den Iqtewall von min 15 ms (Empfehlung: 30 ms)
Controller priifen einhalten und den Signalstatus
’ aufrechterhalten
— 8.4 Controller-Eingangssignal-Ansprechzeit
(Seite 36)
Prifen, ob die Daten
(Schrittdaten,
Parameter) korrekt
geschrieben werden.
Die Controller-Eingangs- | Die korrekten Daten (Schrittdaten, Parameter)
Fehler beim spannungsversorgung erneut eingeben und den Betrieb testen.

Schreiben der Daten

nicht abschalten und
das Kabel nicht
entfernen, wahrend die
Daten geschrieben
werden (LED blinkt
grun).

— 3.2 Bauteile (Seite 12)
— 7. Eingabe der Einstelldaten (Seite 28)




Unzureichende
Geschwindigkeit

Falsche
Grundparameter

Prifen, ob die
Parameter-Werte und
das Programm korrekt
sind. Die max.
Geschwindigkeit und
max. Beschleunigung
des Antriebs prifen.

Die Werte entsprechend korrigieren und den
Betrieb testen.
— 7. Eingabe der Einstelldaten (Seite 28)

Falsche Schrittdaten

Prifen, ob eine
trapezoidale
Beschleunigung/Verzo-
gerung fir den
Antriebsbetrieb
programmiert ist. Bei
einem derartigen
Betrieb wird der Antrieb
moglicherweise
verlangsamt, bevor er
die max.
Geschwindigkeit
erreicht.

Die Einstellung andern, um die Verfahrdistanz
zu verlangern oder die Beschleunigung zu
steigern.

— 7. Eingabe der Einstelldaten (Seite 28)

Falsche
Spezifikationen

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

Gegenmalinahmen gemaR dieser Anleitung
treffen.
— 3. Technische Daten (Seite 11)

Spannungsabfall

Prifen, ob es zu einem
zeitweisen
Spannungsabfall in der
Spannungsversorgung
gekommen ist.

(Bei einem zeitweisen
Spannungsabfall in der
Spannungsversorgung
schaltet sich die
EMG-Klemme des
CN1-Spannungsver-
sorgungssteckers aus
und der Antrieb stoppt.
Dieser Stopp wird jedoch
deaktiviert, sobald die
Spannungsversorgung
wieder korrekt hergestellt

ist.)

Es besteht die Méglichkeit eines zeitweisen
Spannungsabfalls, wenn die Netzleistung nicht
ausreichend ist oder die
Spannungsversorgung einschaltstrombegrenzt
ist.

—3. Technische Daten (Seite 11)
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